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Primitivni funkee Definién{ obor Poendmka
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DileZité substituce: pfevod na raciondInf funkce

Isow-li P, @} polynomy B — C, pak R : ﬁ nazveme raciondlni tunkee jodné
redlné proménné, plati R{x) = Q'L-'} .
Obecnéji, jsouw-h P, @ polynomy dvou realoych proménngch, tj. P, Q HxR —
C,okde Plz,}= 3} ejxy aQizy)= 3 byz'y, pak A= Q TAZVEmnE

O3+ <12 DZid me

raciondlnf funkce dvou reélnjch proménnych, plati R(z,y) = Gz

® [ Ree)ax

Subalituce: y =™, xR Twar dertvace: dxr = ;—Hffy
Vigsiedek: [ R{y}r:—ydy

m [,

X

Substifucer y=1Inz, x>0 Tvar dertvace: d?" = dif

Vjsledek: | R(y)dy
(TIT) f ( “Tb) )dx

Substilucer £ = (—"’—") .

-
Podminky: ad—be#0; s=2k — 2H 50, =21 = I?é—i-
Tnverze: o = S 1b Tvar derivace: dr = (ad — ho)s et di

Viisledek: (ad — be)s [ BT 4t

{ef

(V) f R{x, vax? + bx + c}dx Eulerovy substituce

CtyH netrividlni pripady (nékdy i dva najedoou).
(1) ax? b be + c= afz — @y }(x — ), o1 < 2z, Xy, w ER
Substatuce: ¢ = (£=2)% vede k (II1)
(2} & >0
Substituce: Var® + br+c=ar+1 = z = ( — /(b — 2/a)
{(3) =0
Substituce: VarX + bz +c=e+iz = z = (2y/ed — b)f{a — %)
(4) ¢ <0 & az® + b2 +cnemd v R kofen { = ¢ < 0): odmocning neni v R
pro zadné r defincvina.



(V) f R{cosx,sinx)dx|  Goniometrické substituce
Substilnee: y=1lg 3 r#Fa+2kw, kel
Muperze: = 2 arctgy Twar deripaee: dr = if;;d'y
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Ejadnudg:}mi: |
{1) R{— conx,sins) — —Ricosa, sing) —» Substifuce: y = pinx
{2} R{cosz,—sinx) = —Ri{cosz, sing) = Substitace: y = cosx
(3) R{-cosr, —sinT) = Kivosz sinr) — Subsfituce: y =tgx, z# § + kv
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(V1) f x™{a + bx™}Fdx, mn,ptcQ CebySavovy subatitnce

Umime fedit pomoef clementdrnich funkef pouze v nasledujicich thech pripadech:
(1) p€Z. Tak polodme m=m' /L, n=n"ft, kdem’, n'n € Z, >0
Substituce: = x¥
(2 (m+1l)frncl p=Fis ksl
Substituce: ¢ = {a + bz")*
Fnverze: T = LEh:r';!u—" Twar dertoace: dx = n_b—{l,r;[!'—u:l%_llst"_ldt.

Vysledek: [ 2™{a + ba™de = [ —br(i® - u]‘ﬁ*ﬁ{f:‘ — )= Vst
= —fy [ -
nh n
(3) B tpeZ, p=tkfs, kscZ
Substiiuce: t = (ax™™ 4 .b]%
Inverze: x = {E;*—‘-_—h}i Tvar dertvace: dr = —
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¢ Aplikace uréitého integralu
1. Obsah oblasti omezené kiivkami

e a<x<hglx)<y< flz)

5= [[(7(=) - gte))de
sa<xr<bH0<y < flz), kde y = f(z) je ddné parametricky

a = w(t), ¥y = P(t), @, ¥ spojité na {f,, ts], v ryzc monotonni, ¢’
spojité, (t.) = a, wlts) = b, 1 nezdpoma na [t), 1]

§ = [ Yl dt

e Specidlng x =rcosf, y=rand, 0, < 8§ <, 0<r < f{§)

8= 5 f& Feig) 48
2. Objerny téles

¢ Rotaini t8leso vznikls rotaci eblasti a < z < b, glz) < y < f{2),
a >

= kolem osy x _
V=r [ () - F(a) de
— kolem osy ¢
V=2 f " (5f(z) — z0(z)) da

e y = f(z) popséno parametricky viz vise, g(z) =0,
— kolem osy

V= [ Ol
— kolem osy v
V=2 [ wOle0)y 0]t
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s < << <m,DErs f(6) kolem osy
V= }:E“ £3(6)sin 6 4
e Joli S(x) obsab prifem, a <z < b
V=£Hﬂ@
3" Délka. kiivky
e Darametricky popis = = ¢(t), ¥ = w(t), ', ¢’ spajilé

1= [ ey + o)

e speddlné w =T, P = (=]

1= [ Tr (@

e 7= f{B)

1= [ /FE)+ (PO a0

4. Obsah retanich ploch

« Rotace parametricky popsané plochy {(viz vyée) kolem osy

s=on [ WOl FOF + GOF @

e Specidlné o ==, ¥ = f(=z)
b
S =2n f |F(x)|y/1 + (Flx))? dz

e r = f(#), [ spojita

§=1r | E“ 17(8)] sin 8y F3(8) + (' (0%
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[ﬁ; Staticled momenty, momenty setrvaénosti, $E5iFt2

» Oblast emezend a < x < b, g(z) < y < f(2), f, g spojité, a(z)
plodna hustota
Statické momenty vzhledem k ose r resp. y

M, =%fﬂ{m]{fﬂ[z)—gﬁ{:c}}d:t: .ﬂ-’fy=fbﬂ($)I(f{I]—y{I])dI

;1 TegEe T = [£, 9], kde

f:% 1]_——:5 .M f a(z}(Flx) — glx)) da

Momenty setrvaénosti vzhledem k osam x, y, 2

L= [ 0@} (a) - ge))do
= [ (@) ()~ gle)) e
_{ -'rz = Fﬂ? + IE'

s Hmotny oblouk x = (), ¥ = ¥(1) 5 linedrni hustatou (), t €
[E1. 2], #, ¥ spojité
Statické momenty vzhledem k osim z, ¥

M, f BB OF + (D)t
M, = f (DO (@ (@) + () at

)

Tests T = [£, 7], kde

=3 n=a M= [ @R« i

Momenty setrvainosti vehledem k osam z 2 ¢ jsou

L= fh SO O + P HE A
I~ [ s OO + P
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o Rotafni téleso a < x < b, 0 < g{z) < V¥ + 22 < f(x) s chjemo-
vou hustotou v{x)
Statické momenty vzhiedem k sonfadnicovym rovindm

My=M,.=0 M.=r f E]';r[:::]m:{ lx) — g*(x)) dx
TEgisRS
M, b 2 2
CT=E0.0. £=5 M=1 [ Y2)%) - @) ds

Moment setrvainost] vzhledem k ose z je

o = g [ 2@)['(=) — ¢ (=) da
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