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7.2. Desviacion RMS de dos observables conjugados

RMS deviation

= . (A) refleja el centro de masa de los resultados obtenidos pero cudl es su dispersién?
» Podriamos estar tentados a definir (A — (A)) pero esto (A) — (A} =0

= por eso definimos

(A4 = (4 - (4))

Usando la expresion para el promedio obtenemos

AA =/ (A - (4)10)

que podemos escribir de manera distinta como

(A= ()?) = (2 —2(4) A+ (4?) — ["/\

= (4%) —2(4) +(4)* \J = \J\arian T

= (A?) — (A)?

por lo tanto la desviacion RMS ost/nzzulﬂ pOor ‘V/ s o ”’EQ\ . -’%F )(’ [:[a)q(
)

AA = /(A%) — (4)?

= Veremos que al aplicar esto a los observables R v P obtendremos \

AX - AP, > /2

AY - AP, = h/2

AZ-AP. > /2 7




Cct i ©

6. Implicaciones fisicas de le Ec. de Schrodinger

(CT IILD.1)

6.1. Evolucion determinista

d
ih [0(0) = H 9(t)

= De primer orden en ¢. Dado un estado inicial [¢)(tg)) el estado a cualquier tiempo

subsecuente |¢(t)) estd determinado.

= No hay indeterminacién en la evolucién del estado cuédntico.

» La indeterminacién aparece sélo hasta que se hace una medicion.

= Entre mediciones el estado evoluciona de manera determinista.
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6.2. Principio de superposicion

» La ecuacién de Schrodinger es lineal y homogénea.

i.e. se puede escribir como

g — HOO| v =

Se sigue entonces que si tenemos dos soluciones |11 (t)) y [12(t)) vy el estado inicial

del sistema es [1)(tg)) = A1 [101(t0))+A2 [102(t0)), al tiempo ¢ este habré evolucionado
a [Y(t)) = M [P1(1)) + A2 [¥a(t))

Por tanto podremos hablar de un operador lineal de evolucién temporal U (¢, t)

que cumple

[4(2)) = U(t, to) [¢(t0))

—iH(t—to)/hbar

Podemos empezar a ver que U(t,ty) = e

6.3. Conservacion de probabilidad

Conservacion de norma
o S W) = [§ @@ @)+ @O [ vE)]
= Usando g [¢(t)) = FH () [0(1) y § (L(0)] = — 5 (@) H(2)
= Obtenemos § (Y (1)[v(1)) = = (WO H ()| (1)) + F @) HB)|¥(E) =0

» Esta propiedad es indispensable para interpretar |¢(r,t)|* como la densidad de
probabilidad de posicion.



