
Transformada de Fourier 
de Tiempo Continuo

Respuesta en frecuencia



Ejemplo
● Considerando al Sistema continuo LTI descripto por

𝑑𝑦(𝑡)

𝑑𝑡
+ 𝑦 𝑡 = 𝑥(𝑡)

a) Hallar 𝐻 𝑗𝜔

b) Hallar ℎ 𝑡

c) Hallar 𝑦(𝑡), sabiendo que 𝑥 𝑡 = 𝑒−𝑡𝑢 𝑡 .

Señales y Sistemas.

h(t)x(t) y(t)



Señales y Sistemas.

𝑑𝑦(𝑡)

𝑑𝑡
+ 2𝑦 𝑡 = 𝑥 𝑡

a) Hallar 𝐻 𝑗𝜔

H(j⍵)X(j⍵) Y(j⍵)h(t)x(t) y(t)

𝑦 𝑡 = ℎ 𝑡 ∗ 𝑥(𝑡) 𝑌 𝑗𝜔 = 𝐻 𝑗𝜔 ∙ 𝑋(𝑗𝜔)

𝐻 𝑗𝜔 =
𝑌 𝑗𝜔

𝑋(𝑗𝜔)



Señales y Sistemas.

𝑑𝑦(𝑡)

𝑑𝑡
+ 2𝑦 𝑡 = 𝑥 𝑡

Transformando:
𝑗𝜔𝑌(𝑗𝜔) + 2𝑌 𝑗𝜔 = 𝑋 𝑗𝜔

(𝑗𝜔 + 2)𝑌 𝑗𝜔 = 𝑋 𝑗𝜔

𝐻 𝑗𝜔 =
𝑌 𝑗𝜔

𝑋(𝑗𝜔)
=

1

𝑗𝜔 + 2



Señales y Sistemas.

b) Hallar ℎ 𝑡 :

Anti transformando: ℎ 𝑡 = 𝑒−2𝑡𝑢(𝑡)

c) Hallar 𝑦(𝑡), sabiendo que 𝑥 𝑡 = 𝑒−𝑡𝑢 𝑡

𝑌 𝑗𝜔 = 𝐻 𝑗𝜔 ∙ 𝑋(𝑗𝜔) 𝑋 𝑗𝜔 =
1

𝑗𝜔 + 1

𝑌 𝑗𝜔 =
1

𝑗𝜔 + 2
∙

1

𝑗𝜔 + 1

𝐻 𝑗𝜔 =
1

𝑗𝜔 + 2



Señales y Sistemas.

Fracciones Parciales:

𝑌 𝑗𝜔 =
1

𝑗𝜔 + 2
∙

1

𝑗𝜔 + 1
=

𝐴

𝑗𝜔 + 2
+

𝐵

𝑗𝜔 + 1
=

=
𝐴 𝑗𝜔 + 1 + 𝐵 𝑗𝜔 + 2

𝑗𝜔 + 2 𝑗𝜔 + 1

𝐴 𝑗𝜔 + 1 + 𝐵 𝑗𝜔 + 2 = 1

𝑗𝜔 𝐴 + 𝐵 = 0

𝐴 + 2𝐵 = 1

ቊ
𝐴 + 𝐵 = 0
𝐴 + 2𝐵 = 1

𝐴 = −𝐵 = −1

𝐵 = 1



Señales y Sistemas.

Fracciones Parciales:

𝑌 𝑗𝜔 =
1

𝑗𝜔 + 2
∙

1

𝑗𝜔 + 1
=

−1

𝑗𝜔 + 2
+

1

𝑗𝜔 + 1
=

𝑦(𝑡) = 𝑒−𝑡 − 𝑒−2𝑡 𝑢(𝑡)

h(t)x(t) y(t)

𝑥 𝑡 = 𝑒−𝑡𝑢 𝑡 .
𝑦(𝑡) = 𝑒−𝑡 − 𝑒−2𝑡 𝑢(𝑡)


