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

‘ Ejercicio 1: Angulos de Euler
Demuestra que

R(a,B,7v) = | saCpCy 4 CuSy  —8aCpSy + CaCy S4Sp
—srgcf, SﬁSry Cﬁ
y que se puede expresar en términos de rotaciones eje-dngulo de dos formas distintas:
R(a,B,v) = RQ([X)R}?(IB)RZA(’)’) (ejes fijos)
R(a,B,7) = Rg(7v)Ry(B)Rz(a) (ejes solidarios con el vector rotado).

Ejercicio 2: Relacion entre las parametrizaciones de Euler y de eje-dngulo

Deriva la relacién entre los dangulos de Euler (a, B, y) y los parametros (¢, 0, ¢).

Ejercicio 3: Algebra de SO(3)

Un modo alternativo de escribir el dlgebra de SO(3) puede obtenerse definiendo | K —
eklmy, como generador para las rotaciones en el plano k — [ (nota que | 12 = J;, eto).

Muestra que
Ukl ]mn] — i((skm]ln . (Skn]lm . 5lm]kn + (Sln]km) )

Aunque esta forma puede parecer menos compacta, se generaliza con mds facilidad a
3 4+ n dimensiones.

‘ Ejercicio 4: Casimir

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

‘ Ejercicio 5: Generadores y matrices de rotacion

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

‘Ejercicio 6: Representacion con j = 1

Demuestra que las matrices
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estdn relacionadas con

10 0 0 V2 0 0 0 0
Js=100 0 |; J+=10 0 2|; J-=[+v2 0 0
00 —1 0 0 0 0 V2 0

mediante una transformacién de semejanza.



