
Program cvičeńı na 9. - 11. týden výuky

Téma: Primitivńı funkce

1 Pomoćı základńıch vzorečk̊u spoč́ıtejte

1.
∫
(2 + x3)2 dx

2.
∫ √

x−2
3√
x2+1

4√x
dx

3.
∫

e3x+1
ex+1

dx

4.
∫

x2

x2+1
dx

5.
∫
max{1, x2} dx

6.
∫
tg2x dx

7.
∫

1√
2−x

dx

8.
∫
x
√
2− x dx

9.
∫
(2x− 3)100 dx

10.
∫
x(1− x)10 dx

11.
∫
cos(3x) sin(2x) dx

1.1 Metoda substituce

1.
∫
x2 3
√
1 + x3 dx

2.
∫

1
x
√
x2−1

dx

3.
∫
xe−x2

dx

4.
∫

arctg x
1+x2 dx

5. DÚ:
∫

lnx
x
√
1+lnx

dx

6. DÚ:
∫

sinx cos3 x
1+cos2 x

dx
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1.2 Metoda per partes

1.
∫
arcsinx dx

2.
∫
ln(x+

√
1 + x2) dx

3.
∫
eαx cos βx dx

1.3 Racionálńı funkce

Na přednášce bylo∫
x5+x
x4+1

dx - do detail̊u dopoč́ıtané

1.
∫

x3+6x2+12x+6
x3+6x2+11x+6

dx

2.
∫ (

x
x2−3x+2

)2
dx

3.
∫

1
x3+1

dx

4.
∫

1
(x2+x+1)2

dx

5. DÚ:
∫

x+1
(x2−x+1)3

dx

6.
∫

1
x4+x2+1

dx

7.
∫

1
x6+1

dx

8.
∫

x
x8−1

dx

9.
∫

x2+x
x6+1

dx

10.
∫

x2+1
x4+1

dx

1.4 Integrály typu
∫
R
(
x,
√

ax+b
cx+d

)
dx

1.
∫

1√
2x−1+ 4√2x−1

dx substituce 4
√
2x− 1 = y

2.
∫

1
3
√

x(x+1)2
dx substituce 3

√
x

x+1
= y

3.
∫

1
4√2+x3

dx u tohoto př́ıkladu jsou parametry takové, že podle Čebyševa nelze naj́ıt prim-

itivńı funkci v elementárńım tvaru. Proto: udělejte rozvoj do mocninné řady a integrujte
člen po členu.

4. DÚ:
∫

1√
x(1+ 3√x)

dx substituce 6
√
x = y
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1.5 Integrály s druhou odmocninou

Na přednášce budou Eulerovy susbtituce.

1.
∫

1
2x−1+

√
x2+1

dx Euler

2.
∫

1√
x2+1

dx

3.
∫ √

x2 − 1 dx zkuste per partes

4.
∫

1√
3−2x2 dx

5. DÚ:
∫

1√
x2−x−5

dx

6. DÚ:
∫

x3
√
x4−2x2−1

dx lze si život usnadnit vhodnou substitutćı x2 = y.

7. DÚ:
∫

1
x
√
x2+1

dx

1.6 Integrály typu
∫
R (sinx, cosx) dx

1.
∫

1
2 sinx−cosx+5

dx susbtituce tg x
2
= y

2.
∫

1
(sin2 x+2 cos2)2

dx je vidět, že pomůže susbtituce tg x = y.

V př́ıpadě symetŕı funkce R(x, y) popsaných ńıže lze využ́ıt i jiné substituce, které často
daj́ı polynomy nižš́ıho stupně než univerzálně funguj́ıćı substituce tg x

2
= y.

R(− sinx,− cosx) = R(sinx, cosx) vynucuje takový tvar, že je vidět, že pomůže tg x = y

R(− sinx, cosx) = −R(sinx, cosx) vynucuje takový tvar, že je vidět, že pomůže cos x = y a

R(sinx,− cosx) = −R(sinx, cosx) vynucuje takový tvar, že je vidět, že pomůže sinx = y a

3. typ
∫
sin3 x dx,

∫
sin2 x cos3 x dx a

∫
sin2 x cos4 x dx

4.
∫

sinx cosx
1+sin4 x

dx pomůže substituce sin2 x = y

5. DÚ:
∫

1
sin4 x+cos4 x

dx
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