Linjara System — Forelasning 16: Laplacetransformanalys av signaler 1

Forberedande videor

* Video 1: Harledning av laplacetransformen fran fouriertransformen
» Den enkelsidiga laplacetransformen

» Laplacetransformens konvergensomrade

» Video 2: Exempel 1 — laplacetransformen av x(t) = e2u(t)

» Video 3: Exempel 2: Laplacetransformen av y(t) = e~3u(t)
Exempel 3: Laplacetransformen av g(t) = cos(wyt)u(t)

Forelasningsfokus
* Den enkelsidiga laplacetransformen, konvergensomrade
* Fouriertransformen = laplacetransformen langs jw-axeln
* Den dubbelsidiga laplacetransformen, konvergensomraden
+ Rakneexempel: Laplacetransformen av x(t) = e?wuy(—t) + e~3cos(10t)u(t)
* Den inversa laplacetransformen
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Enkelsidiga laplacetransformen — sammanfattning
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Ett rakneexempel som leder fram till den dubbelsidiga laplacetransformen:
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Dubbelsidiga laplacetransformen — sammanfattning

Lat x(t) 3 vt och lat f{x(t)e“”} 3 fér nagot
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. Samma inverstransformsamband fér den dubbelsidiga
- laplacetransformen som fér den enkelsidiga!

. OBS: Laplacetransformanalys finns i Kap. 6, men: !
' Definition av laplacetransform, dess existensvillkor samt bevis |
av olika viktiga transformegenskaper finns i Appendix D!!



