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فهرست مطالب
تبديل لاپلاس•
تبديل معكوس•
خواص تبديل لاپلاس•
LTIآناليز سيستم هاي •

معادلات ديفرانسيل•



تبديل لاپلاس
تبديل فوريه  ابزار بسيار مفيدي براي تحليل سيگنال ها •

:است
تحليل پاسخ ضربه–
نمونه بردراي–
مدولاسيون–

.  با اين وچود توانايي تحليل سيستم هاي ناپايدار را ندارد•
در بسياري از كاربردها با سيگنال هاي ناپايدار سروكار  •

.داريم
.در برخي موارد، اين ناپايداري در عمل مورد نظر است •
تبديل لاپلاس براي تحليل دامنه ي وسيع تري از سيگنا ل ها •

.به كار مي رود
سيگنال و سيستم
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