EjErcicios DE TEORIA DE GRUPOS RELACION # 4
Departamento de Fisica Tedrica y del Cosmos Curso 2011/12

Rotaciones en un espacio 3-dimensional: SO(3)

‘ Ejercicio 1: Algebra de SO(3)

Un modo alternativo de escribir el algebra de SO(3) puede obtenerse definiendo | K —
€™M, como generador para las rotaciones en el plano k — I (nota que J'?> = J3, etc).
Muestra que

Ukl/ ]mn] — i(5km]ln . 5kn]lm . 5lm]kn + 5ln]km) )
Aunque esta forma puede parecer menos compacta, se generaliza con mds facilidad a
3 + n dimensiones.

Ejercicio 2: Casimir

Verifica que [J?,];] = 0 para [ = 1,2,3 usando el algebra de SO(3).

Ejercicio 3: Generadores y matrices de rotacion

Halla los generadores y las matrices de rotacién de las irreps con j = Ly j = 1.

Ejercicio 4: Representacion con j = 1

Demuestra que las matrices

00 0 0 0 i 0 —i 0
Li=100 —i|l; L=]10 00]|; =i 0 0
0i 0 —i 00 0 0 0
estan relacionadas con
10 0 0 V2 0 0 0 0
Js=100 0 |; J4+=1]0 0 ~2|; J-=[+v2 0 0
00 —1 0 0 0 0 V2 0

mediante una transformacion de semejanza.

Ejercicio 5: Coeficientes de Clebsch-Gordan

Calcula los coeficientes de Clebsch-Gordan para el producto de las representaciones
de espines j; =1y jp =1/2.

Ejercicio 6: Matrices de rotacion

Utilizando el producto tensorial de representaciones de SU(2) encuentra las matrices
de rotacién de la representacién de espin j = 3/2.



