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Funções de Green
TODA A INFORMAGAS SOBRE UM SISTEMA DE

NN 1023 PARTICULAS A T O ESTA CONTIDA

NA FUN GAO DE ONDA DO EST FUND
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So QUE

a INFORMAGAO EM EXCESSO

b IMPOSSIVEL DE CALCULAR ARMAZENAR

É PRECISO DEFINIR QUANTIDADES MAIS SIMPLES QUE

POSSAM FORNECER A INFORMAGAL PESE JADA E OVE

SEJAM CALCULAVEIS EM ALGUM ESQUEMA APROXIMATIVO

AS VARIAS FUNGOES DE GREEN
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Operador ordenamento temporal
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Função de Green de um corpo a T=0
ORDENADA TEMPORALMENTE
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COMO PROMETIDO É UMA FUNGIO DE POUCAS VARIA'VE'S

QUE NO ENTANTO JA FORNECE MUITA INFORMACAO

MENSV RAVEL

ALGUMAS CARACTERISTICAS DE Gap X X1
SE O SISTEMA E ISOLADO Gap x x sd DEPENDE

DA DIFERENGA t t1

SE O SISTEMA NAO QUEBRA A SIMETRIA DE
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MAGNETIZAGAO ESPONTANEA Gap X X SapG x x



SE O SISTEMA E INVARIANTE POR TRANSLAGOES

Gap x x1 so DEPENDE DE RT
NO CASO DE SISTEMA DE REDE COM INVARIANCIA
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Valores esperados de operadores 
de um corpo

GENERICAMENTE OPERADORES DE UM CORP PODES SER

ESCRITOS COMO
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Aula passada
Valores esperados no estado fundamental de 
operadores de um corpo:
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
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! � ✏n,k (N + 1) + i⌘
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! + ✏n,�k (N � 1)� i⌘

�

An,k =
���hn,k| †
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(0) | 0i

���
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� 0, Bn,k = |hn,�k| S↵ (0) | 0i|
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
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�
✓ (k � kF ) ✓ (kF � |k + q|)
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�
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ˆ
d3x' (x, t) Â (x)

�
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Função de Green não interagente
FERMIOS spin 1 2

H E factor Cair Etr Ctr Car EpñÑño
EST FUNDAMENTAL ESFERA DE FERMI COM YET

1 07

ALÉM Disso 4ft eik Car

4AM FEE é cter

i Gaplx x Olt E that tD4fp ñ t do

O tLt I.lt p
i t 4adT t

1I074HaliitIEzeikieittca eitt



eitt ca e
tt eicmmkotcarjitmkot gieet.cz

PARA IS SO BASTA MOSTRAR PARA IMAGES E

Imir 07

eutt cta é
t
eitt cta

4ha int E eik.ie nitc a

tip in th

eiriaetieptctppiGap.ly
1 1 e

P Eilert Gt ole e lcaactpp.la

Olt t Iolctppcrald.is

dctppcrald 7 Sapsp.EC 1mralI 7 SapSp e0 kr k



i Gap x x peitk
i p.it gi eat eat sapsap

o t t 0 k k OA t O k k

Say
eik.cn s gitalt e

o t t 0 k k OA t O k k

TR DE FOURIER

G P V fd in a t t é e
ᵗᵗ
Gap x x

San Sap

i Gap p t t Sap é Oct t O p Rp o ett O kp p

iGap K W Sap dt e é kt O t t 0 k k o t t O k k



iGap R W Sap die é oct 101m hr alk k

at e
w m

o t O k k f dte
w

01k Rp

at eit w Eitin
o k k not

at eit w G f af k at eit w to in
ok k

IEEE
onions.tt n EEEn



anions.net 1 t.EE I
GaplrwsvnIfinsln ot



Aula passada
Função de Green não interagente (férmions):
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