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<a href="https://storyset.com/work">Work illustrations by Storyset</a>
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? למה שנרצה לעבור למישור לפלס

התמרת לפלס

התמרת לפלס הפוכה

הפתרון המלא  
בתחום הזמן

קשה לפתורר בתחום הזמן"מד

משוואה אלגברית  
במישור לפלס

קל לפתור
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חלוקה לשברים חלקיים

כלומר, סדר המונה גדול או שווה לסדר המכנה1.

כל הקטבים שונים זה מזה2.

חלק מהקטבים בעלי ריבוי3.

קטבים מרוכבים4.

במונה    ( או פונקציה אחרת)אקספוננט 5.
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מעגלים  
ומערכות  
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לפלס( טרנספורם)התמרת : 5יחידה 
ר"התמרת לפלס הפוכה ופתרון מדסיום: 5.3מקטע 

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