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Den enkelsidiga laplacetransformen

Berdkna laplacetransformen, med tillhérande konvergensomrade, av féljande signaler:

a) x4(t) = u(t) —u(t—1) b) xp(t) = tetu(t)
c) z.(t) = tcos(wot)u(t) d) z4(t) = (€2 — 2e " )u(t)

Berdkna laplacetransformen, med tillhérande konvergensomrade, av de tre signalerna i gra-
ferna nedan. Beteckna de tre signalerna med v(t), w(t) respektive z(t).

1 1 sin(t)

@ =

(a) (b) ()

Bestdm de inversa laplacetransformerna av foljande enkelsidiga laplacetransformer:

2) Xi(s) = oo b) X20) = 5
s 2
c) Xs(s) = % d) Xu(s) = ﬁ
25+ 1 s+2
©) Xs5(8) = (3 1 257 D) £) Xo(s) = S5y

Egenskaper hos laplacetransformen

Bestédm laplacetransformerna av nedanstaende signaler genom att endast anvénda lampliga
transformpar i formelsamlingens Tabell 5 och, vid behov, tidsférskjutningsegenskapen i Tabell
4:5.

a) () = u(t) —u(t—1) b) zo(t) = e Dt —7)  c) z3(t) = e u(t)
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Bestdm laplacetransformerna av signalerna i uppgift 3.1.2 med hjélp av lampliga transformpar
i formelsamlingens Tabell 5 och, vid behov, tidsférskjutningsegenskapen i Tabell 4:5.

Losning av differentialekvation m.h.a. laplacetransformen

Los foljande differentialekvationer med hjilp av den enkelsidiga laplacetransformen:

2 T
2 T 3B gy - 210 med y(07) = 3/(07) = 0 och a(t) = u(?)
b) ddytgt) +4dz(/17§f) +4y(t) = dzit) +a(t) medy(07) =2,y'(07) =1och z(t) = e "u(t)

Den dubbelsidiga laplacetransformen

Bestédm konvergensomradet (om det existerar) for den dubbelsidiga laplacetransformen av
foljande signaler:

a) z(t) = etv® b) a(t) = e~te®

Bestdm den dubbelsidiga laplacetransformen och konvergensomrade for foljande signaler:

a) z4(t) = e It b) z(t) = e~ " cos(t) c) z.(t) = elu(t) + eug(—t)

Bestdm den inversa laplacetransformen av fljande funktioner, ddr o = Re{s}:

25+ 5 2s—5

a)Xa(s):m, -3<o< -2 b)Xb(s):m, 2<0<3
25+3 25 +3

c) Xc(s):m, o>—1 d)Xd(s):m, o< -2

¢) Xo(s)= o5 =217 l<o<5

(s+1)(s+3)(s—5)’



