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1. Si calcolino le trasformate di Laplace dei seguenti segnali (ogni domanda vale 1 punto).

(@) F()=14+08(t)+1t2

(b) f(t)=t- _t—l—td 1)

(€) f(t) =5etd_1(t) +5e7t0_1(—1t);

(d) f(t) = dt—l—t sint; e
o= er 0<t<1:

(©) f(t) = {eH’“’ gerg;f;— e

(f) f(t) =t3et +e®cost. e,

2. Si calcolino le antitrasformate di Laplace delle seguenti funzioni razionali (ogni domanda vale
1.5 punti).

(a) F(s) =<t
(b) F(s) = s(iﬁo); ...................................
(© Fls)=the
(d) F(s)= 521—8105 ...................................
(e) F(s)= ?’8822:2‘25:22; ...................................
() F(s) = 2325

3. Si determini, operando nel dominio delle trasformate di Laplace, la risposta impulsiva dei
seguenti modelli LTI descritti da un’equazione differenziale lineare e a coefficienti costanti
(ogni domanda vale 2 punti):

d2

(a) §ro) —|—y( Y=wu(t);
d?y dy du

(b) W + 4% + 4 ( ) 3%, ...............................

 Lv_dv_du

C —dt2 dt = —dt2 T
d?y d d

@) Lo Lyt = —ult). e

dt? dt dt

4. Si determini, operando nel dominio delle trasformate di Laplace, 1’evoluzione forzata, in
corrispondenza alle sollecitazioni di ingresso assegnate, dei seguenti modelli LTT descritti da
un’equazione differenziale lineare e a coefficienti costanti (ogni domanda vale 2.5 punti):



@ + 4y(t) = u(t),u(t) = e '5_1(t);

dt?

% #5904 6y(1) = 390 u(t) = o1(0);

% 3 % _ %,u(t) =t-e 6_ 1 (t);

&’y 4%y (1+7m)y(t) = du u(t), ult) = e'd-1(t).

dt? dt



RISPOSTE

1. Trasformate di Laplace:

() F(s) =3 +1+5

(b) F(s) = e + 22

(c) F(s) =327 +0

() Fs) = s+ (1) (1) = s+ 75

(e) 1l calcolo diretto porta a F(s) = e "2 + 1 — 751,
(f) F(s) =5 1)4 + =3 =t

2. Antitrasformate di Laplace (per semplicita assumiamo tra tutte le soluzioni possibili quelle
nulle per ¢ < 0):

(a) f(t) = G + 3 sin(2t) 6_1(0);

(b) £(t) = (0.1 +0.9¢9] 6., (1)

(c) f(t)=[1—9t]e % o_(t);

(d) f(t) = 2cos(V10t) 6-1(t);

(e) f(t) =30(t) —2[e tcost+ e tsint] §_1(t);

(f) f(t)=—40(t) + dé(t) + 6672t cos(2t) + 10e~2! sin(2t).

(a) w(t) =sintd_q(t);

(b) w(t) = [3 — 6t]e™*d_1(t);

(c) w(t) =0(t) + €61 (t);

(d) w(t) = [e~cos(mt) — Ze~tsin(mt)]d_1(t).

4. Evoluzioni forzate:
(2) ws(t) = [e‘t ~ cos(2t) + %sin(2t)] 51 (8);
(b) yy(t) = [3e7 — 3¢ 5.1 (1);
(c) ypt) = o= [et — e 430t - e—ﬂ 5_1(t);

(d) yr(t) = ;e_t sin(mt)d_1(¢).



