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2. ラプラス変換：
性質と法則

応用数学IV
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2.1 ラプラス変換の定義(復習)
ラプラス変換の定義：
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ラプラス変換存在の十分条件
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Point：関数 f(ｔ) はｔ→∞ (-∞）、f(ｔ)e-st→0 という特性を持っている

存在条件を図で示すと
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2.2 ラプラス変換の性質
１. 線形法則
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2. 移動法則
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例題１：
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移動法則で、以下の関数のラプラス変換を求めよ
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3. 微分法則(1)

ラプラス変換存在の条件
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3. 微分法則(2)
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4. 積分法則(1)
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4. 積分法則(2)

積分法則
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例題２：
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1) 微分法則で より
を導こう
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5. ｔ 倍法則(1)
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5. ｔ 倍法則(2)
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6. 合成法則

合成積の定義

合成積に関する法則

(畳み込み積分）
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6. 合成法則
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例題３： １）ｔ 倍法則で次のラプラス変換を求めよ
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2) 合成則で次のラプラス変換を求めるよ
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2.3 性質表
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ラプラス変換表(復習)
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1)合成則によるシステムの伝達関数

伝達関数(Transfer Function)
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2.4 ラプラス変換の制御系への応用(発展)
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2)ラプラス変換の制御系への応用
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縦続型システム：
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宿題：

1) のラプラス変換を求めよ
(t倍法則を利用する）

2) のラプラス変換を求めよ
(線形法則と移動法則を利用する）

3) のラプラス変換を求めよ
(移動法則を利用する）
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