
Derivate 
Derivate di funzioni elementari 

𝑑

𝑑𝑡
𝐶 = 0 

𝑑

𝑑𝑡
𝑡𝑛 = 𝑛𝑡𝑛−1 

𝑑

𝑑𝑡
√𝑏𝑡 =

𝑏

2√𝑏𝑡
 

𝑑

𝑑𝑡
𝑠𝑖𝑛(𝜔𝑡) = 𝜔 𝑐𝑜𝑠(𝜔𝑡) 

𝑑

𝑑𝑡
𝑐𝑜𝑠(𝜔𝑡) = −𝜔 𝑠𝑖𝑛(𝜔𝑡) 

𝑑

𝑑𝑡
𝑡𝑔(𝜔𝑡) =

𝜔

𝑐𝑜𝑠2(𝜔𝑡)
 

𝑑

𝑑𝑡
𝑒𝑏𝑡 = 𝑏𝑒𝑏𝑡 

𝑑

𝑑𝑡
𝑙𝑛(𝑏𝑡) =

1

𝑡
 

 
Regole di derivazione 

𝑑

𝑑𝑡
[𝐶𝑓(𝑡)] = 𝐶

𝑑𝑓(𝑡)

𝑑𝑡
 

𝑑

𝑑𝑡
[𝑓(𝑡) + 𝑔(𝑡)] =

𝑑𝑓(𝑡)

𝑑𝑡
+

𝑑𝑔(𝑡)

𝑑𝑡
 

𝑑

𝑑𝑡
[𝑓(𝑡)𝑔(𝑡)] =

𝑑𝑓(𝑡)

𝑑𝑡
𝑔(𝑡) + 𝑓(𝑡)

𝑑𝑔(𝑡)

𝑑𝑡
 𝑑

𝑑𝑡
[
𝑓(𝑡)

𝑔(𝑡)
] =

𝑑𝑓(𝑡)
𝑑𝑡

𝑔(𝑡) − 𝑓(𝑡)
𝑑𝑔(𝑡)

𝑑𝑡
𝑔2(𝑡)

 

𝑑

𝑑𝑡
𝑓(𝑥(𝑡)) =

𝑑𝑓

𝑑𝑥

𝑑𝑥

𝑑𝑡
 

𝑑𝑥

𝑑𝑡
=

1

  
𝑑𝑡
𝑑𝑥

  
 

 
Seguendo le regole precedenti: alcune derivazioni rispetto al tempo di uso comune 

𝑑

𝑑𝑡
𝑥 = �̇� 

𝑑

𝑑𝑡
�̇� = �̈� 

𝑑

𝑑𝑡
𝑥2 = 2𝑥�̇� 

𝑑

𝑑𝑡
�̇�2 = 2�̇��̈� 

𝑠𝑒     𝑥 = 𝐿 𝑐𝑜𝑠(𝜃)     𝑎𝑙𝑙𝑜𝑟𝑎     �̇� = −𝐿 𝑠𝑖𝑛(𝜃)�̇�     𝑒     �̈� = −𝐿 [𝑐𝑜𝑠(𝜃)�̇�2 + 𝑠𝑖𝑛(𝜃)�̈�] 

𝑠𝑒     𝑦 = 𝐿 𝑠𝑖𝑛(𝜃)     𝑎𝑙𝑙𝑜𝑟𝑎     �̇� = 𝐿 𝑐𝑜𝑠(𝜃)�̇�     𝑒     �̈� = 𝐿 [−𝑠𝑖𝑛(𝜃)�̇�2 + 𝑐𝑜𝑠(𝜃)�̈�] 

 

Approssimazioni 
Le più usate. Se x<<1 

𝑠𝑖𝑛(𝑥) ≈ 𝑥 𝑐𝑜𝑠(𝑥) ≈ 1 (−
𝑥2

2
) 𝑡𝑔(𝑥) ≈ 𝑥 (1 + 𝑥)𝛼 ≈ 1 + 𝛼𝑥 

 
Più in generale, se ∆f e ∆x sono "piccoli" 

∆𝑓 =
𝑑𝑓

𝑑𝑥
∆𝑥 



Integrali 
Regola d'integrazione - Linearità 

∫[𝐴 𝑓(𝑡) + 𝐵 𝑔(𝑡)]𝑑𝑡 = 𝐴 ∫ 𝑓(𝑡)𝑑𝑡 + 𝐵 ∫ 𝑔(𝑡)𝑑𝑡 

 
Integrali indefiniti di alcune funzioni utili 

∫ 𝑑𝑡 = 𝑡 + 𝐶 ∫ 𝑡𝑛𝑑𝑡 =
1

𝑛 + 1
𝑡𝑛+1 + 𝐶 

∫
1

𝑡
𝑑𝑡 = 𝑙𝑛(𝑡) + 𝐶 ∫ 𝑒𝑏𝑡𝑑𝑡 =

1

𝑏
𝑒𝑏𝑡 + 𝐶 

∫ 𝑠𝑖𝑛(𝜔𝑡)𝑑𝑡 = −
1

𝜔
𝑐𝑜𝑠(𝜔𝑡) + 𝐶 ∫ 𝑐𝑜𝑠(𝜔𝑡)𝑑𝑡 =

1

𝜔
𝑠𝑖𝑛(𝜔𝑡) + 𝐶 

∫
𝑑𝑡

(𝑡2 − 𝑏2)
=

1

2𝑏
𝑙𝑛 (

𝑏 − 𝑡

𝑏 + 𝑡
) + 𝐶  

 
Integrali definiti calcolabili facilmente per sostituzione 

integrale di partenza sostituzione integrale ottenuto soluzione 

∫
𝑑𝑡

(𝐶𝑡 + 𝐷)

𝑏

𝑎

 𝑢 = 𝐶𝑡 + 𝐷 
1

𝐶
∫

𝑑𝑢

𝑢

𝐶𝑏+𝐷

𝐶𝑎+𝐷

 
1

𝐶
[𝑙𝑛(𝑢)]

𝐶𝑎+𝐷

𝐶𝑏+𝐷

 

∫(𝐶𝑡 + 𝐷)𝑛𝑑𝑡

𝑏

𝑎

 𝑢 = 𝐶𝑡 + 𝐷 
1

𝐶
∫ 𝑢𝑛𝑑𝑢

𝐶𝑏+𝐷

𝐶𝑎+𝐷

 
1

𝐶(𝑛 + 1)
[𝑢𝑛+1]

𝐶𝑎+𝐷

𝐶𝑏+𝐷

 

∫
𝑡 𝑑𝑡

(𝐶𝑡2 + 𝐷)

𝑏

𝑎

 𝑢 = 𝐶𝑡2 + 𝐷 
1

2𝐶
∫

𝑑𝑢

𝑢

𝐶𝑏2+𝐷

𝐶𝑎2+𝐷

 
1

2𝐶
[𝑙𝑛(𝑢)]

𝐶𝑎2+𝐷

𝐶𝑏2+𝐷

 

∫(𝐶𝑡2 + 𝐷)𝑛 𝑡 𝑑𝑡

𝑏

𝑎

 𝑢 = 𝐶𝑡2 + 𝐷 
1

2𝐶
∫ 𝑢𝑛𝑑𝑢

𝐶𝑏2+𝐷

𝐶𝑎2+𝐷

 
1

2𝐶(𝑛 + 1)
[𝑢𝑛+1]

𝐶𝑎2+𝐷

𝐶𝑏2+𝐷

 

 

Equazione differenziale a variabili separabili 
 

equazione condizioni iniziali soluzione 

𝑑𝑥

𝑑𝑡
= 𝑓(𝑥)𝑔(𝑡) 𝑥(𝑡0) = 𝑥0 ∫

𝑑𝑥

𝑓(𝑥)

𝑥

𝑥0

= ∫ 𝑔(𝑡)𝑑𝑡

𝑡

𝑡0

 

 
  



Alcune identità trigonometriche 
 

𝑠𝑖𝑛2(𝛼) + 𝑐𝑜𝑠2(𝛼) = 1 𝑠𝑖𝑛(𝛼) = ±√1 − 𝑐𝑜𝑠2(𝛼) 𝑐𝑜𝑠(𝛼) = ±√1 − 𝑠𝑖𝑛2(𝛼) 

𝑡𝑔(𝛼) =
𝑠𝑖𝑛(𝛼)

𝑐𝑜𝑠(𝛼)
 𝑠𝑖𝑛(𝛼) = ±

𝑡𝑔(𝛼)

√1 + 𝑡𝑔2(𝛼)
 𝑐𝑜𝑠(𝛼) = ±

1

√1 + 𝑡𝑔2(𝛼)
 

𝑠𝑖𝑛(𝑎𝑟𝑐𝑡𝑔(𝑥)) =
𝑥

√1 + 𝑥2
 𝑐𝑜𝑠(𝑎𝑟𝑐𝑡𝑔(𝑥)) =

1

√1 + 𝑥2
 

𝑠𝑖𝑛(𝛼 ± 𝛽) = 𝑠𝑖𝑛(𝛼)𝑐𝑜𝑠(𝛽) ± 𝑐𝑜𝑠(𝛼)𝑠𝑖𝑛(𝛽) 𝑠𝑖𝑛(2𝛼) = 2𝑠𝑖𝑛(𝛼)𝑐𝑜𝑠(𝛼) 

𝑐𝑜𝑠(𝛼 ± 𝛽) = 𝑐𝑜𝑠(𝛼)𝑐𝑜𝑠(𝛽) ∓ 𝑠𝑖𝑛(𝛼)𝑠𝑖𝑛(𝛽) 𝑐𝑜𝑠(2𝛼) = 𝑐𝑜𝑠2(𝛼) − 𝑠𝑖𝑛2(𝛼) 

𝑡𝑔(𝛼 ± 𝛽) =
𝑡𝑔(𝛼) ± 𝑡𝑔(𝛽)

1 ∓ 𝑡𝑔(𝛼)𝑡𝑔(𝛽)
 𝑡𝑔(2𝛼) =

2 𝑡𝑔(𝛼)

1 − 𝑡𝑔2(𝛼)
 

𝑠𝑖𝑛 (
𝛼

2
) = ±√

1 − 𝑐𝑜𝑠(𝛼)

2
 𝑐𝑜𝑠 (

𝛼

2
) = ±√

1 + 𝑐𝑜𝑠(𝛼)

2
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