
Teoria dei Sistemi e Controllo Ottimo e Adattativo (C. I.) Teoria dei Sistemi (Mod. A)

Lezione 3 & 4: esercizi

Esercizio 1. Si consideri la matrice

F =


1 0 0 0
0 3 0 0
0 0 2 1
0 0 0 2

 .
Si calcoli attraverso il metodo diretto eFt, t ≥ 0.

Esercizio 2. Si consideri la matrice

F =

[
f1 f2
−f2 f1

]
f1, f2 ∈ R.

Si calcoli attraverso il metodo diretto eFt, t ≥ 0.

Esercizio 3. Si consideri la matrice

F =

3 −1 0
2 0 0
2 1 + f 1

 , f ∈ R.

Si determinino gli autovalori di F e le molteplicità algebriche e geometriche degli autovalori di F al variare
del parametro f ∈ R. Per quali valori di f ∈ R la matrice F è diagonalizzabile?

Esercizio 4. Si consideri la matrice

F =

1 2 1
0 2 0
1 −2 1

 .
Se possibile, si calcoli eFt, t ≥ 0, tramite diagonalizzazione di F .
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Soluzioni

Esercizio 1. eFt =


et 0 0 0
0 e3t 0 0
0 0 e2t te2t

0 0 0 e2t

.

Esercizio 2. eFt = ef1t
[

cos(f2t) sin(f2t)
− sin(f2t) cos(f2t)

]
.

Esercizio 3. λ1 = 1, λ2 = 2, ν1 = 2, ν2 = 1, g1 =

{
1 f 6= −2

2 f = −2
, g2 = 1. F diagonalizzabile se f = −2.

Esercizio 4. eFt = TeFDtT−1, T =

1 −1 1
0 0 1
1 1 −1

, FD =

2 0 0
0 0 0
0 0 2

.
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