(Signaler & system I, ht08: L15, to 2 oktober)

Om laplacetransformer

Definition av laplacetransformen av en funktion f(¢), definierad for ¢ > 0:
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(om integralen ar konvergent). Den ar alltsa en ny funktion, av variabeln s.

F(s) ér definierad for alla s med (Re)s > ¢ om

f(t) ar styckvis kontinuerlig och av exponentiell typ c.

Da &r lims_, F'(s) =0

(styckvis kontinuerlig: for alla ¢ > 0 finns vénstergrénsvérdet f_(¢) (¢ # 0) och
hogergransvirdet fi(t) och i varje begrénsat intervall ar f_(¢) = fi(¢t) (dvs f kon-
tinuerlig) utom for ett dndligt antal ¢,

exponentiell typ c: det finns tal K, T sa att |f(t)| < Ke for alla t > T')

L ar linjar, dvs for alla a,b, f(t), g(t) sa att L{f(¢)}, L{g(t)} existerar:
L{af(t) +bg(t)} = aL{f(t)} + bL{g(t)}

Viktiga ex.
f(t) F(s) = L{f ()}
" 2 n=0,1,...
ot 1
cos kt Pl
sin kt S2+Lk2

Om f(t) ar kontinuerlig och av exponentiell typ
och f’(t) ar styckvis (definierad och) kontinuerlig:

L{f'(t)} = sL{f(t)} — F(0)
Sa om f(t),..., f"V(t) &r kontinuerliga och av exponentiell typ
och f((t) ar styckvis (definierad och) kontinuerlig:

LU @)} = s"LAF ()} = 5" £(0) — ... — sFTD(0) = £D(0)

Metod (”transformmetoden”) att 16sa begynnelsevirdesproblem for linjara
ODE med konstanta koefficienter:
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Losningen y(t) = ... ~— Y()= W ?5)

Dar P ar ett polynom av grad n (karakteristiska polynomet fér ODE:n) och
@ ett polynom av grad < n — 1 som bestdms av (P och) begynnelsevillkoren.
L7 betecknar den inversa laplacetransformen. Vi bestimmer den oftast
genom att forma om s—funktionen (t.ex. med partialbraksuppdelning) tills
vi kéinner igen den som en (linjairkombination av) transform(er).



