AUTOMATIZACION Y CONTROL DE PROCESOS — FACET — UNT
TRANSFORMACION DE LAPLACE

Definicion
2If(0)] = F(s)= | ¢ T (t)dt
0

Propiedades

1. Linealidad
Laf(t) +bg(t)] =a LI[f(t)] + bL [g(t)]
2. Tranformacion de funciones trasladadas
L [f(t-1)] = et L [f(1)]
3. Tranformacion de la diferenciacion real
L1509 =5 F(s) - (0)
L1 1= F(s)- s (0) - .

4. Transformacion de la integral temporal

L (Jioa) = "9
0

5. Teorema del valor inicial

lim £(t) = im[sF(s)]

6. Teorema del valor final

1irg f(t)= lir{)l[sF(s)]



AUTOMATIZACION Y CONTROL DE PROCESOS — FACET — UNT

TRANSFORMACION DE LAPLACE

f(t)
3(t) (Impulso unitario) 1
. N 1
1 (escaldn unitario) -
]
t (rampa unitaria) -
]
tn—l M
Sn
L n
s+a
le—t/r 1
T s + 1
U g R
" (n—1)! (zs+ )"
1 (e—t/‘lfl _e_t/TZ) 1
T, -1, (7y8+ D(7,5+1)
A N VL B B2 738+l
L T~ T, S(TIS+1)(TZS+1)
l_e—t/T 1
s(zs+ 1)
1 1
1+ (1,67 —1e”V™)
|- (t+1) o Ut 1 i
T s(ts+ 1)
(ot) “
sen(®
s? +w?
(o) .
cos(®
s? + o’
®

e * sen(mt)

(s+a)’ +o’




AUTOMATIZACION Y CONTROL DE PROCESOS — FACET — UNT

TRANSFORMACION DE LAPLACE

t) F(s)
efat COS(O‘)t) S+—a
(s+a)” + o
- 1
n e_&mnt Sen((Dn mt) 1 2
— 1, 2
2 ST + S+1
o @,
| 1 e—f“’ntsen( ? :
~ w1 Et—¢)
e e,
5 S(7s +7S+1)
e R
tgg = 0=e<l
1
—-t/t
-1 2 (rs+ 1)
(e + - ) s? (rs+ 1)
ot —t/t +;sen(wt+¢) §
2o +1 Vilo? +1 (ts+1)(s* +0%)




