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RESUMO

Considere um conjunto de transformações invert́ıveis no plano

x̄ = x̄(x, y, ε), ȳ = ȳ(x, y, ε), (1)

dependendo de um parâmetro real ε suficientemente próximo de 0 e sujeito à condição (x̄, ȳ)|ε=0 =
(x, y). Se a composição de duas transformações do tipo (1) ainda é uma terceira transformação
deste mesmo tipo dizemos que estas transformações formam um grupo local de transformação
a um parâmetro G.

Exemplos simples de tais grupos são as translações ao longo do eixo x, (x̄, ȳ) = (x+ ε, y), ou
dilatações (x̄, ȳ) = (eεx, eεy).

Transformações do tipo (1) são chamadas transformações de pontos (point transformations)
e o grupo G é chamado grupo de transformações de pontos (group of point transformations).

Sejam x ∈ I ⊆ R, y = y(x) e considere uma equação diferencial ordinária do tipo

F (x, y, y′, y′′) = 0. (2)

Um grupo de simetrias de Lie de uma equação diferencial do tipo (2) é um grupo de tran-
formações agindo num subconjunto do plano (x, y) que transforma uma solução da equação (2)
em outra solução da mesma equação.

Embora a definição acima valha para quaisquer equações diferenciais, focá-la-emos numa
equação diferencial ordinária do tipo (2).

As simetrias de Lie justificam vários métodos de integração de equações diferenciais or-
dinarias usualmente ensinados, muitas vezes de forma artificial, nos cursos introdutórios de
equações diferenciais. Entretanto tal teoria fornece um método poderoso para se obter soluções
de equações diferenciais não-lineares, além de várias outras possibilidades, como por exemplo,
obtenção de leis de conservação. Para uma visão mais geral, veja [1], Caṕıtulo 1, ou [2].

Neste trabalho apresentaremos algumas aplicações de grupos de simetrias de equações difer-
enciais para encontrar soluções de equações diferenciais. Por exemplo, mostraremos como en-
contrar uma solução exata para a equação de Thomas-Fermi esfericamente simétrica

y′′(x) =

√
y(x)3

x
, (3)

a qual é utilizada em F́ısica Nuclear, veja [3].
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