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אבישי אייל' פרופ

מעגלים  
ומערכות  
לינאריות

לפלס( טרנספורם)התמרת : 5יחידה 
ר"התמרת לפלס הפוכה ופתרון מדסיום: 5.3מקטע 

<a href="https://storyset.com/work">Work illustrations by Storyset</a>



-התמרת לפלס הפוכה 
פרוק לשברים חלקיים
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מצא את פונקציית התמסורת של המערכת1.
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אבישי אייל' פרופ

מעגלים  
ומערכות  
לינאריות

לפלס( טרנספורם)התמרת : 5יחידה 
פתרון מעגלים ישירות: 5.4מקטע 

<a href="https://storyset.com/work">Work illustrations by Storyset</a>
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אבישי אייל' פרופ

מעגלים  
ומערכות  
לינאריות

לפלס( טרנספורם)התמרת : 5יחידה 
פתרון מעגלים ישירות המשך וסיכום: 5.5מקטע 

<a href="https://storyset.com/work">Work illustrations by Storyset</a>
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מצא את פונקציית התמסורת של המערכת1.
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