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            高三数学第一轮复习讲义（54）       2004.11.28
轨迹问题（2）

一．复习目标：
1．掌握求轨迹方程的另几种方法——相关点法（代入法）、参数法（交规法）；
2．学会用适当的参数去表示动点的轨迹，掌握常见的消参法．
二．知识要点：

1．相关点法（代入法）：对于两个动点
[image: image1.wmf]00
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，点
[image: image2.wmf]P

在已知曲线上运动导致点
[image: image3.wmf]Q

运动形成轨迹时，只需根据条件找到这两个点的坐标之间的等量关系并化为
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然后将其代入已知曲线的方程即得到点
[image: image5.wmf]Q

的轨迹方程．
2．参数法（交规法）：当动点
[image: image6.wmf]P

的坐标
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之间的直接关系不易建立时，可适当地选取中间变量
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，并用
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表示动点
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的坐标
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，从而动点轨迹的参数方程
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消去参数
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，便可得到动点
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的的轨迹的普通方程，但要注意方程的等价性，即有
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的范围确定出
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的范围．
三．课前预习：

1．已知椭圆
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的右焦点为
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分别为椭圆上和椭圆外一点，且点
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分
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的比为
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，则点
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的轨迹方程为                            
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 EMBED Equation.3  [image: image33.wmf]1
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2．设动点
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在直线
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上，
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为坐标原点，以
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为直角边，点
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为直角顶点作等腰直角三角形
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，则动点
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的轨迹是                               （  
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两条平行直线       
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抛物线       
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双曲线
3．已知点
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在以原点为圆心的单位圆上运动，则点
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的轨迹是                 （  
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  抛物线       
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双曲线
4．双曲线
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关于直线
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对称的曲线方程是
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5．倾斜角为
[image: image56.wmf]4
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的直线交椭圆
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于
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两点，则线段
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中点的轨迹方程
是
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四．例题分析：
例1．动圆
[image: image61.wmf]22

:(1)1

Cxy

-+=

，过原点
[image: image62.wmf]O

作圆的任一弦，求弦的中点的轨迹方程．
解：（一）直接法：设
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为过
[image: image64.wmf]O

的任一条弦
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是其中点，则
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  ∴ 
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（二）定义法：∵
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，动点
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在以
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为圆心，
[image: image73.wmf]OC

为直径的圆上，

∴所求点的轨迹方程为
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（三）参数法：设动弦
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的方程为
[image: image76.wmf]ykx

=

，由
[image: image77.wmf]22

(1)1

ykx

xy

=

ì

í

-+=

î

   得：

[image: image78.wmf]22

(1)20

kxx

+-=

，设
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的中点为
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小结：
例2．求过点
[image: image86.wmf](1,2)
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，离心率为
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轴为准线的椭圆的下方的顶点轨迹方程．
解：设椭圆下方的焦点
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，椭圆的下方的顶点为
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由定义

，∴
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的轨迹方程是
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轨迹方程为
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例3．设椭圆方程为
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，过点M（0，1）的直线l交椭圆于点A、B，O是坐标原点，点P满足
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，点N的坐标为
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，当l绕点M旋转时，求：

 （1）动点P的轨迹方程；

 （2）
[image: image100.wmf]
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的最小值与最大值. 
（1）解法一：直线l过点M（0，1）设其斜率为k，则l的方程为
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由题设可得点A、B的坐标
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                 的解.
将①代入②并化简得，
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设点P的坐标为
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,

(

y

x

则


[image: image112.wmf]ï

ï

î

ï

ï

í

ì

+

=

+

-

=

.

4

4

,

4

2

2

k

y

k

k

x

消去参数k得
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当k不存在时，A、B中点为坐标原点（0，0），也满足方程③，所以点P的轨迹方程为
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解法二：设点P的坐标为
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④—⑤得
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当
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并且
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    ⑦   将⑦代入⑥并整理得 
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当
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也满足⑧，所以点P的轨迹方程为
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五．课后作业：                           班级      学号      姓名            
1．抛物线
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经过焦点的弦的中点的轨迹方程是                      （       ）
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2．已知椭圆
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的左、右顶点分别为
[image: image138.wmf]1

A

和
[image: image139.wmf]2

A

，垂直于椭圆长轴的动直线与椭圆的两个交点分别为
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的轨迹方程                                                    （      ）
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3．已知抛物线
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的轨迹方程是___________________________．
4．自椭圆
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向
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的中点
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的轨迹方程为                
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的轨迹方程为                        ．
6．如图， 7．设
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的轨迹C的方程．

7．某中心接到其正东、正西、正北方向三个观测点的报告：正西、正北两个观测点同时听到了一声巨响，正东观测点听到的时间比其他两个观测点晚
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的离心率为
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[image: image181.wmf],

PQ

两点，右焦点为
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（1）求双曲线
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中点的轨迹方程．
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