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Calcoliamoci dapprima ∫∫
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Essendo la funzione integranda continua e non negativa, questo integrale si può
calcolare come limite
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R→+∞
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dove {AR} è una famiglia di domini limitati misurabili che “invade” R2.
Prendendo AR = DR(0) ed usando le coordinate polari, troviamo
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D’altra parte, prendendo AR = QR, dove QR è il quadrato [−R,R]× [−R,R],
abbiamo
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Confrontando (2) e (3) si trae(∫ +∞
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= π ,
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La (1) si ottiene ora mediante il cambio di variabile t = x√
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