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3 Cvičení č. 8 

1 CVIČENÍ Č. 8 

 

 

STRUČNÝ OBSAH CVIČENÍ: 

Laplaceova transformace - příklady (přechodová a impulsní funkce) 

 
 

 

MOTIVACE: 

V tomto cvičení se student naučí počítat impulzní a přechodové funkce ze 
zadaných diferenciálních rovnic. K výpočtu bude využívat Laplaceovu 
transformaci. 

 
 

 

CÍL: 

Cílem cvičení je naučit studenta počítat přechodové a impulzní funkce 
s využitím Laplaceovy transformace. 
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4 Cvičení č. 8 

1.1 LAPLACEOVA TRANSFORMACE - PŘÍKLADY (PŘECHODOVÁ 
A IMPULSNÍ FUNKCE) 

Přechodová a impulsní funkce 
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Příklad: 

Určete impulsní a přechodovou funkci systému, který je popsán diferenciální rovnicí: 
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Příklad: 

Určete impulsní a přechodovou funkci systému, který je popsán diferenciální rovnicí: 
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Příklad: 

Určete impulsní a přechodovou funkci systému, který je popsán diferenciální rovnicí: 
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Příklad: 

Určete impulsní a přechodovou funkci systému, který je popsán diferenciální rovnicí: 
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