椭圆及其标准方程

· 知识与技能目标

理解椭圆的概念，掌握椭圆的定义、会用椭圆的定义解决实际问题；理解椭圆标准方程的推导过程及化简无理方程的常用的方法；了解求椭圆的动点的伴随点的轨迹方程的一般方法．

· 过程与方法目标

（1）预习与引入过程

当变化的平面与圆锥轴所成的角在变化时，观察平面截圆锥的截口曲线（截面与圆锥侧面的交线）是什么图形？又是怎么样变化的？特别是当截面不与圆锥的轴线或圆锥的母线平行时，截口曲线是椭圆，再观察或操作了课件后，提出两个问题：第一、你能理解为什么把圆、椭圆、双曲线和抛物线叫做圆锥曲线；第二、你能举出现实生活中圆锥曲线的例子．当学生把上述两个问题回答清楚后，要引导学生一起探究P41页上的问题（同桌的两位同学准备无弹性的细绳子一条（约10cm长，两端各结一个套），教师准备无弹性细绳子一条（约60cm，一端结个套，另一端是活动的），图钉两个）．当套上铅笔，拉紧绳子，移动笔尖，画出的图形是椭圆．启发性提问：在这一过程中，你能说出移动的笔小（动点）满足的几何条件是什么？〖板书〗2．1．1椭圆及其标准方程．

（2）新课讲授过程

（i）由上述探究过程容易得到椭圆的定义．

〖板书〗把平面内与两个定点
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，
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F

的距离之和等于常数（大于
[image: image3.wmf]12

FF

）的点的轨迹叫做椭圆（ellipse）．其中这两个定点叫做椭圆的焦点，两定点间的距离叫做椭圆的焦距．即当动点设为
[image: image4.wmf]M

时，椭圆即为点集
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（ii）椭圆标准方程的推导过程

提问：已知图形，建立直角坐标系的一般性要求是什么？第一、充分利用图形的对称性；第二、注意图形的特殊性和一般性关系．

 无理方程的化简过程是教学的难点，注意无理方程的两次移项、平方整理．

 设参量
[image: image7.wmf]b

的意义：第一、便于写出椭圆的标准方程；第二、
[image: image8.wmf],,

abc

的关系有明显的几何意义．

 类比：写出焦点在
[image: image9.wmf]y

轴上，中心在原点的椭圆的标准方程
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（iii）例题讲解与引申
例1 已知椭圆两个焦点的坐标分别是
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，求它的标准方程．

分析：由椭圆的标准方程的定义及给出的条件，容易求出
[image: image14.wmf],,
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．引导学生用其他方法来解．
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另解：设椭圆的标准方程为
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，因点
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在椭圆上，则
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例2 如图，在圆
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上任取一点
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，过点
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作
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轴的垂线段
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，
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为垂足．当点
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在圆上运动时，线段
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的中点
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的轨迹是什么？

分析：点
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在圆
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上运动，由点
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移动引起点
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的运动，则称点
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是点
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的伴随点，因点
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为线段
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的中点，则点
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的坐标可由点
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来表示，从而能求点
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的轨迹方程．

引申：设定点
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是椭圆
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上动点，求线段
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中点
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的轨迹方程．

解法剖析：①（代入法求伴随轨迹）设
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，
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；②（点与伴随点的关系）∵
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为线段
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的中点，∴
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；③（代入已知轨迹求出伴随轨迹），∵
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的轨迹方程为
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；④伴随轨迹表示的范围．
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例3如图，设
[image: image51.wmf]A

，
[image: image52.wmf]B

的坐标分别为
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．直线
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相交于点
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，且它们的斜率之积为
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，求点
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的轨迹方程．

分析：若设点
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，则直线
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，
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的斜率就可以用含
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的式子表示，由于直线
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，
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的斜率之积是
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，因此，可以求出
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之间的关系式，即得到点
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的轨迹方程．

解法剖析：设点
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代入点
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的集合有
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，化简即可得点
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的轨迹方程．
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引申：如图，设△
[image: image75.wmf]ABC

的两个顶点
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，顶点
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在移动，且
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，且
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，试求动点
[image: image81.wmf]C

的轨迹方程．

引申目的有两点：①让学生明白题目涉及问题的一般情形；②当
[image: image82.wmf]k

值在变化时，线段
[image: image83.wmf]AB

的角色也是从椭圆的长轴→圆的直径→椭圆的短轴．
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