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Esercizio N. 1 
 

Si consideri il segnale riportato in figura 1. 
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Fig.1 

Si disegni il grafico dei segnali: 
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Soluzione  
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Esercizio N. 2 

 
Si considerino i sistemi LTI tempo continuo aventi le risposte impulsive: 

 
1) ( ) )( �WXWK −= ,   2) ( ) )( W�XWK −=  ,   3) ( ) ( )�WXWXWK −−= )( ,  

4) ( ) ( )�WXWXWK −−−−= )(    5) ( ) )( �WXWK += ,  6) ( ) )( �WXWK +=  
 

Dire, giustificando la risposta, se essi sono stabili e se sono causali. 






 −

�
�

W�[ 




 −

�
W

�[

( )�W�[ + 




 − W

�
�

�[  






 −

�
�W�

[  




 −

�
W��

[  



Provetta 10 novembre 2004  
 

 
 

 2

Calcolare la loro risposta al segnale disegnato in figura 2 
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Fig. 2 

Soluzione  
1) ( ) )( �WXWK −=  

Il sistema è causale ( ( ) �WK = per �W < ), ma non è stabile ( ( ) ∞=∫
+∞

∞−

GWWK ). 
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2) ( ) )( W�XWK −=  

Il sistema non è causale ( ( ) �WK ≠ per �W < ) e non è stabile ( ( ) ∞=∫
+∞

∞−

GWWK ). 
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3) ( ) ( )�WXWXWK −−= )(  

Il sistema è causale ( ( ) �WK = per �W < ) ed è stabile ( ( ) ∞<∫
+∞

∞−

GWWK ). 
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4) ( ) ( )�WXWXWK −−−−= )(  

Il sistema non è causale ( ( ) �WK ≠ per �W < ), ma è stabile ( ( ) ∞<∫
+∞

∞−

GWWK ). 
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5) ( ) )( �WXWK +=  

Il sistema non è causale ( ( ) �WK ≠ per �W < ) e non è stabile ( ( ) ∞=∫
+∞

∞−

GWWK ). 
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6) ( ) )( �WXWK +=  

Il sistema non è causale ( ( ) �WK ≠ per �W < ) e non è stabile ( ( ) ∞=∫
+∞

∞−

GWWK ). 
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Esercizio N. 3 

 
Un sistema lineare tempo discreto risponde all’impulso [ ]NQ −δ  con la funzione: 
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Calcolare la risposta del sistema ai segnali riportati in figura 3a. 
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         Fig. 3a                           Fig. 3b - Soluzione 
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Esercizio N. 4 
 
La risposta in frequenza di un sistema LTI tempo continuo è data da 

( ) ωω MH�
�+ −= . 

Ricavare la risposta del sistema ai segnali: 
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Soluzione  
 

Il sistema non fa altro che dimezzare l’ampiezza del segnale di ingresso e 

ritardarlo di un tempo �W� = . Pertanto le risposte sono:  
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Esercizio N. 5 

 

Detta ( )ΩMH+  la risposta in frequenza di un sistema LTI tempo discreto e 

( )ΩMH;  la trasformata di Fourier del segnale [ ]Q[  posto al suo ingresso, si dica chi è il 

segnale [ ]Q[  e qual è la relativa risposta [ ]Q\  del sistema quando:  
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Soluzione  
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