
KINTAMŲJŲ PAKEITIMO METODAS

Skaičiuodami                , kintamąjį 𝑥 pakeičiame nauju kintamuoju 𝑡,

tolydi funkcija.  Tada                     ir                                            . Apskaičiavus integralą, reikia 
gražinti senąjį kintamąjį.
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Pastaba: 

___________________________________________________________________________
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TRIGONOMETRINIAI KEITINIAI:

Kai pointegraciniame reiškinyje yra dauginamasis

patogu įvesti trigonometrinius keitinius:                   arba 

patogu įvesti trigonometrinius keitinius:                  arba

patogu įvesti trigonometrinius keitinius:                  arba

Apskaičiuoti:

1)  4 − 𝑥2𝑑𝑥;                                     2)  
𝑑𝑥

𝑥 𝑥2−𝑎2
;

3) 
1+𝑥2

𝑥4
𝑑𝑥.
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DALINIO INTEGRAVIMO METODAI

Užduotis: 

1)  𝑥 sin(3𝑥)𝑑𝑥 ; 2)  arcsin 𝑥 𝑑𝑥; 3)  𝑥2𝑒3𝑥𝑑𝑥; 4)  arctg 𝑥 − 1 𝑑𝑥;

5)  𝑒𝑥 sin 𝑥 𝑑𝑥;
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• Apskaičiuokite integralus taikydami integravimo dalimis metodą:

1. xxe dx 

24. xtg xdx 

22. lnx xdx 

3. xarctgxdx 

 25. ln 1x dx 



Atsakymai:

1. −𝑥𝑒−𝑥 − 𝑒−𝑥 + 𝐶

2.
1

3
𝑥2 ln 𝑥 −

1

9
𝑥3 + 𝐶

3.
1

2
𝑥2 + 1 𝑎𝑟𝑐𝑡𝑔 𝑥 −

1

2
𝑥 + 𝐶

4. 𝑥𝑡𝑔 𝑥 −
𝑥2

2
− 𝑙𝑛 cos 𝑥 + 𝐶

5. 𝑥𝑙𝑛 𝑥2 + 1 − 2𝑥 + 2𝑎𝑟𝑐𝑡𝑔 𝑥 + 𝐶


