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O grupo (homogêneo) de Lorentz
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INVARIANCIA DA NORMA
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• 6 parâmetros livres.
• A parte anti-simétrica 

3x3 gera as rotações.
• Os outros parâmetros 

geram os “boosts”.

Matriz 4x4 anti-simétrica genérica:



Base para construção de L: geradores
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“Boost” numa direção qualquer
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Álgebra (de Lie) dos geradores
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ALGEBRA DOS OPERADORES DE

MOMENTO ANGULAR
REGRAS DE COMOTAEKO QUE INDICAN
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COMO OM VETOR

DOIS BOOSTS SEGUROS EM DIREFIES

DIFERENTES GERAM ROTAGIES








