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フーリエ変換の性質
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(4) 時間軸の伸縮
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フーリエ変換の例（１）
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ラプラス変換の定義
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ラプラス変換の性質
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(4) 時間軸の伸縮
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ラプラス変換の例（１）
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ラプラス変換の例（２）

 
    
00 0

dtedteedtetfsF tsastatst )()()(

sasa
e

sa
tsa



















 1101

0 )()(
)( 　　

は正．　但し，
　　

　　　
a

te

t
tf at








  )(

)(
)(

0
00



11

dte
dt

tdI
LdtetVsV stLst

LL  
   
0 0

)(
)()(

dt

tdI
LtV L

L
)(

)( 

 
)()()()(

))(()(


 



 








000

0

00

LL
st

LL

st
L

st
L

LIssLIdtetIsLLI

dtestLIetLI

ラプラス変換の例（３）

)()()(
)(

)(  0CCC
C

C CVssCVsI
dt

tdV
CtI 　　　同様に，



12
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フーリエ変換とラプラス変換の比較
（正弦波定常励振応答の場合）
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回路関数

すべての初期値を零とした場合の
入力と出力のラプラス変換の比

極と零点

零点：回路関数の分子多項式の解

極 ：回路関数の分母多項式の解
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回路の安定性
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回路の周波数特性
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実極と周波数特性
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実零点と周波数特性
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複素極と周波数特性
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複素零点と周波数特性
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受動RC回路の周波数特性例(1)
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複数の極や零点を有する伝達関数の場合
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回路の周波数特性の例
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零時定数解析
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