
6.2.1. Метод заміни змінної, або підстановки 

 

Одним з основних методів обчислення інтегралів є метод заміни 

змінної, суть якого полягає в тому, що якщо функція  x t  має неперервну 

похідну на певному інтервалі та монотонна, то на цьому інтервалі 

справедлива формула 

      f x dx f t t dt   . 

Нижче цей метод проілюстровано на ряді прикладів. 
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6.2.2. Застосування методу заміни змінної при обчисленні 

невизначених інтегралів від ірраціональних функцій 

 



1. Інтеграли вигляду  

m l p

n s rR x ,x ,...,x dx, де R – раціональна 

функція своїх аргументів, обчислюються заміною kx t  (k – спільний 

знаменник дробів 
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), що дозволяє позбутися ірраціональності. 

Зауваження. Функція  ny,...,y,y,xf 21 , де ny,...,y,y 21 – деякі функції від 

х, називається раціональною від х, ny,...,y,y 21 , якщо значення цієї функції для 

певних значень аргументів дістаємо застосуванням лише арифметичних 

операцій: додаванням, відніманням, множенням і діленням. 
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2. Інтеграли вигляду  
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де R – раціональна функція своїх аргументів, обчислюються заміною 
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3. Інтеграли вигляду  2 2R x, x a dx , де R – раціональна функція 

своїх аргументів. При знаходженні цих інтегралів використовують заміни: 

a)  2 2R x, a x dx . 

Підстановкою sin ( cos ), 0x a t a t a  інтеграл зводиться до 

раціональної функції від sin t  і cost . 
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2 2 cosa x a t , 2 2( , ) ( sin , cos ) cosR x a x dx R a t a t a tdt . 

Після інтегрування потрібно повернутися до колишньої змінної. 
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Повернемося до колишньої змінної: 
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