
18 2. lt;IH却システムのモテ守リ ングー

表 2.1(1) ラプラス変換表

変換番号 x(s) x(t) t孟O

sX(s)-x(O) 
dx 
dt 

2 ぷX叶
d2工

dt I t=o 石τ

3 む|rlz| d" 引い)-S'-IX(O)-S.-2一 一一ーで
dt" dt I t=o dt'-11 t=o 

4 士山)++Ifx山 It=o f x(t)dt 

5 1 o(t) 単位インパルス関数

6 e-Ls o(t-L) むだ時間インパルス関数

7 
l e-ot 
S+α 

8 K アtf，.e-'j' 
l+sT 

9 
l 1__ ，- n- l ~-a l n=l， 2， 3，・
(s+α)" 一、川一一一川寸 t" 'e 

10 
(s+α)( s+ b) 

_， _1_ (e-at-e-bt) 
b-α 

11 
S 

，1 (ーαe-at+ be-bt) 
(s+α)( s+ b) b-α 

12 s+z L~ _ [( zーα)e-atー(z-b)e-btJ 
(s+α)( s+ b) b α 

1 -01 _-bt _-cl 
13 e 十 e +e  
(s+α)(s+b)(s+cl ( bーα}(cーα)， (c-b)(α-b) ， (α-c}{b-c) 

14 s+z (z-a)e-" 十 (z-b)e-bf+(z-c)e-ct
(s+α)( s+ b)( s+ c) ( b-a}{cーα)， (c-b)(α-b) ， (α-c}(b-c) 

15 
αJ 
子宇--:J Slnωt 

16 
S 
子芋--:J COS ωt 

17 
s十z 戸子 Slnい世)φ三 tan-l(?) 子芋Z吉

18 sSln世+ωCOS並T+ω2 sin (ωt+世)

19 
《υ

e-alsinwt 
(s+α)T+ω2 



2噂3 ラプラス変換 19 

表 2.1(2) ラプラス変換表

変換番号 X(S) x(t) t 主主O

20 
Wn2 

0孟t<1 /i竺72e c~ ぷ十 2t，ωnS+ω~

21 s+a 
e-U1 COS wl 

(S+α)2+ω2 

22 
S+z (1-a川(去)
(s+a)2+w2 一-re-"sin(ωIゆ)炉tan-I

23 
S 

u(t) または I 単位ステ γプ

24 よe-Ts u{t-T) むだ時間ステップ
S 

25 よ (l-e-T，) u(t)-u{t-T) :lieJf;ノマ/レス
S 

26 よ(1-e-") 
8(8+α) α 

27 
K K (l-e-千)
8(l+8T) 

28 8(8+α)(s+6) 
l(be-ut tヰ)一ー l一一+α6 ¥. 6一α

29 
8+Z 

s(s十α)(s十 b) 一一 z一 + αb ¥ - b α b-a 

30 
l 

S(82+ω2) zy(1-cos ωt) 

31 
S+z 会早川) 世三 tan-t%-)S( S2+ω2) 

32 
WII2 円ト日2t + tan-I Jl "t(2) 

s(s2+2t，ω118+ω;;2) ト F Tlnnt+tanlt

33 
l 去(1-e-"ー αte-n') 
s(s+αj2 

34 
S+1 去[z-ze-U'+ a (α一山-"] 
8(s+a)2 

35 
l 

単位ランプ一δ言

36 S2( Sτ-;) 去(atー l+e円

37 
K 

K T(十一1+e千)s2(l+sT) 

38 
l 

n=l， 2， 3，・0 ・
tn-l 

01=1 
8' (n-l) 1 
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