j k-f(x)dx = k.j f (x)dx
JUE) + g(x) + )1k = [ F(x)ex + [ g(x)ex + [ p(x)ox

Integrali indefiniti immediati

jx%x:xfi+C n=-1 j[ﬂ@pfﬂNXZjﬁgwuu@:[??ql+c
I%W=mM+C j%ﬁdx:]ﬁgdugzmMQ+c
I cosx-dx = sinx + C j f'(x)cos f(x)-dx = j cos f(x)-df (x) = sinf(x) + C

j sinx-dx = —cosx + C j f'(x)sin f(x)-dx = j sin f(x)-df (x) = —cosf(x) + C

f'(x) d f(x)
- _ g f
I cos’ dX f9x +C ~[ cos’ f(x) ax I cos” f(x) t9f(x) +
1 f'(x) d f(x)
= — ) — -\ f
j Sinzxdx LR -[ sin’ f(X)dX I sin® f (x) g () + €
I e'dx =e" +C _f f'(x)e"™dx = I e'™df(x)=e™ +C
J aXdX — ax e J’ f,(x)af(x)dx _ J. af(X)d f(X) _ af(X) L C
Ina Ina
f(x) d f(x)
= e apdx = | —— - = arctg f C
j1+ dex arctgx + C I1+[f(x)]2 X I1+[f(x)]2 arctg f(x) +
.[ o _ arcsinx + C I = f = arcsin f(x) + C
{1 - x? 1 - [f / [f
1 f(x)
v d f(x)=Inftg——=+C
J‘slnxdx " tg J-sinf(x) (x)=In'tg 2 |
j———dxlnw( ]+c [——d f (x)=In|tg| .
COS X 4 cos f (x)

=In

d x=|n‘x+ x> +a?|+

1
iy

1 1 X
d x=—arctg—+C
J.a2+x2 a ga J-

I roores

;de X =£arc M+C
IO
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[sinhx-d x=cosh x+C [sinh £ (x)-d f (x)=cosh f (x)+C

jcosh x-d x=sinhx+C jcosh f(x)-d f(x)=sinh f (x)+C

d x=settsinh x+C=In‘x+w/1+ x?

x+./1+[f(x)]2

I;d f (x)=settsinh f (x)=In

1+ f(x)]

I 1
J1+X°
Integrazione per parti

j(p(x)dx: f(x)-g'(x)dx=j f(x)dg(x)= f(x)g(x)—fg(x)df (x)=

= f (x)g(x)—Ig(x) f'(x)dx  [7]

Integrazione per sostituzione

F(x) + C = J. f(x)dx = J. flg(t)]-g'(t)-dt = F[g(t)] + C x = g(t) dx = g'(t)dt

Integrazione per sostituzione: metodi generali

R{x, X de x=a-sin’t  dx=2a-sint-cost-dt L:tgt
R a—x

)dx x=a-sint dx=a-cost-dt a’-x’=a’-cos’t
)dx x=a-tgt x=a-settsht

a
X,+/X° - a )dx X=—— X=a-settcht
cost

x,\& 1-x)dx x=sin’t dx = 2sint-cost-dt

a’-x’dx x=a-sint dx=a-cost-dt a’—x’=a’-cos’t oppure x=tghx
- 2 2_ A2 2
dx x=a-sint dx=a-cost-dt a —x"=a"-cost
a? - x2
¥ a
x?-a’dx x=—— x=a-cosht
cost
1
dx X=—— X=a-cosht
X? -a cost
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ja2+x2dx x=a-tgt x=a-sinht

dx x=a-tgt x=a-sinht

I 1
[aZ + X2
j \/axz + bx + cdx .[R(x,«/axz + bx + c)dx possiamo utilizzare una delle tre seguenti

sostituzioni di Eulero.

Le tre sostituzioni di Eulero in sintesi

a>0 Jax* +bx+c=t++a-x oppure Jax® +bx +c =+a-(tzx)

c>0 Jax? +bx + ¢ = xt +/c

A=1Db>-4dac >0 \/axz+bx+c:\/a(x-a)(x-[i)=(x-a)t

Prima sostituzione di Eulero

1°caso a >0 c qualsiasi A=b’-4ac>0 ax® + bx + ¢ = \/a(x - a)(x - p)
L'integrale si risolve utilizzando una delle seguenti sostituzioni:

t +a-x oppure

Jax’ +bx + ¢ = \/5-(t + X) oppure sostituzione algebrica

(x - a)t

A
x/Z-sect=£t oppure
cos N . :
D(ax2+bx+c):2ax+b: sostituzione goniometrica

\/Zxcosect:_ﬂ

sint

Seconda sostituzione di Eulero

2° caso a>0 A=b’-4ac<0

t++a-x oppure
Jax®+bx+c= \@-(t + X) oppure sostituzione algebrica

tx++c se ¢c>0

\J-A-tgt oppure
D(ax2+bx+c):2ax+b:{ st OPP sostituzione goniometrica

\/K-cotgt

Terza sostituzione di Eulero
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3°caso  a<0 A=b’-4ac>0 \/ax2+bx+c:\/a(x-a)(x-[$)

5 _[(x-a)t oppure o _
Jax‘t +bx+c = sostituzione algebrica

(B-x)t
D(ax2+bx+c)=2ax+b= VA xsint oppure sostituzione goniometrica
JA xcost
2
j'R(sinzx,coszx,tgx)-dx tgx =t x=arctgt dleltzdt sinzx:1th2 coszx:1th2
. X X 2
J'R(smx,cosx,tgx)dx th:t E:arctgt X = 2arctgt dx:1 t2dt
X X X
_ 2tgE ot 1—tg2§ 12 2-th ot
SINX = v > COsSX = le > lgXx= le >
11tg2 X 1+t 111922 +t 1-tg2 X —t
2 2
. o, 1-cos2x )’
° 2y d x= 23)" . d x= .d
Ism x-d X I(sm x) X j( > j X
° .[sinz“+1x~dx:j(sinzx)n~sinx~dx:—j(l—coszx)n-dcosx
o jcosznx~d x:j(coszx)n.d x:j(lﬂoszxjn-dx
2
® J'coszn*lx-dx:j(coszx)n-cosx-dx:j(l—sinzx)n-dsinx
1.R(1) x Int dt
® |R(e™)d R(e™)dx = —|——=dt e =t, =—, dx=—
JR(e™)ax  [R(e™)dx === ===y dx=—
* [P(x)-e" dx=1P(x)e“"-1IP'(x)e“" dx P(x) polinomio razionale intero di grado n
a a

[R(Inx)dx  Inx=t x=e' dx=e'dx
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