
Volumen tijela dobivenog rotacijom parametarski

., ., . ..., zadane krivulje oko x-osi je
Površma Izmedu knvulJe y = ](:r) (gornja knvulJa) 1

y = g(x) (donja krivulja) i pravaca x = o i x = b, gdje
je(o<b),je

Površina izmedu parametarski zadane krivulje x =
x(t), Y = y(t), tl S t S t2 i pravaca x = o = :r(t1J
ix = b = X(t2), gdje je (a < b), je

1
t2 4 Oplošje rotacionog tijela

P = y(t)1 :r/(t)ldt.
tj Oplošje tijela dobivenog rotacijom dijela krivulje y =

Površina omedena krivuljom r = r(ip) i zrakama ip = y(x) od x = a do x = b, gdje je (o < b), oko x-osi je
ipl i ip = ip2, gdje je (ipl < ip2), je

1
h

VL = - xi t 2 + I t 2dt. " . . . . .. .
tj (( )) (y ( )) OplosJe tIjela dobIvenog rotaclJom parametarsk1

zadane krivulje oko y-osi je
Duljina luka krivulje zadane u polarnim koodinatama
Je

1 Površina ravninskog lika

tj
P =.Ja (f(x) - g(x))dx.

1

1
'P2 2

P = - (r(ip)) dip.
2 'Pl

2 Duljina krivulje

Duljina luka krivulje y = f(x) od x = a do 1; = bje

L = ih VI + (j1(x))2dx.

Duljina luka parametarski zadane krivulje je

1
'P2 /? 2

L = V (r(ip)t + (r/(ip)) dip.
'Pl

3 Volumen rotacionog tijela

1
t2

V = Jr y2(t)1 x/(t)ldt.
tj

Volumen tijela dobivenog rotacijom parametarski

zadane krivulje oko y-osi je

1
t2

V = Jr x2(t)1 y/(t)ldt.
tI

0= 2Jr ihIy(x)IVl + (y/(x))2dx.

Oplošje tijela dobivenog rotacijom dijela krivulje x =
x(y) od y = c do y = d, gdje je (c < d), oko y-osi je

0= 2Jr.ld IX(Y)IVl + (x/(y))2dy.

Oplošje tijela dobivenog rotacijom parametarski
zadane krivulje oko x-osi je

0= 2Jrlt21 y(X)IV(X/(y))2 + (y/(X))2dx.
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'b

V
" 2 2

0= 2Jr Ix(y)1 (X/(y)) + (y/(X)) dx.
tj

5 Koordinate težišta

Koordinate težišta dijela ravnine izmedu krivulje y =
Volumen tijela dobivenog rotacijom dijela krivulj~ y = y(1;) i pravaca 1;= o i x = b, gdje je P površina tog
y(:r) od :T= o do 1;= b, gdje je (o < b), oko X-OSlJe dijela ravnine, c = y(a) i d = y(b), su

11= IT Ih y2(1;)dx.
. (1

Volumen t.ijela dobivenog rot.acijorn dijela krivulje x =
J:(Y) oci Y = c do y = d, gdje je (c < d), oko y-osi je

j
'r!

Ii = Ti

. c
(y)dy

J

'b

:1; = . Il 1; . y(:r) d:r
P

- Jcdy-:r(y)dy

y = P .


