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一．空间向量
1.空间向量的定义及表示方法
(1)定义：空间中既有大小又有方向的量称为空间向量．
(2)模(或长度)：向量的大小．
(3)表示方法：①几何表示法：可以用有向线段来直观的表示向量，记为，模为||．
②字母表示法：可以用字母a，b，c，…表示，模为|a|，|b|，|c|，…．
【几类特殊的向量】
(1)零向量：始点和终点相同的向量称为零向量，记作0．
(2)单位向量：模等于1的向量称为单位向量．
(3)相等向量：大小相等、方向相同的向量称为相等向量．
(4)相反向量：方向相反，大小相等的向量称为相反向量．
(5)平行向量：方向相同或者相反的两个非零向量互相平行，此时表示这两个非零向量的有向线段所在的直线平行或重合．通常规定零向量与任意向量平行．
(6)共面向量：一般地，空间中的多个向量，如果表示它们的有向线段通过平移后，都能在同一平面内，则称这些向量共面．

2．空间向量的线性运算
类似于平面向量，可以定义空间向量的加法、减法及数乘运算．
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图1　　　　　　　　图2
(1)如图1，＝＋＝a＋b，＝－＝a－b．
(2)如图2，＋＋＝．即三个不共面向量的和，等于以这三个向量为邻边的平行六面体中，与这三个向量有共同始点的对角线所表示的向量．
(3)给定一个实数λ与任意一个空间向量a，则实数λ与空间向量a相乘的运算称为数乘向量，记作λa．其中：
①当λ≠0且a≠0时，λa的模为|λ||a|，而且λa的方向：
(ⅰ)当λ＞0时，与a的方向相同；(ⅱ)当λ＜0时，与a的方向相反．
②当λ＝0或a＝0时，λa＝0．
(4)空间向量的线性运算满足如下运算律：对于实数λ与μ，向量a与b，有
①λa＋μa＝(λ＋μ)a；  ②λ(a＋b)＝λa＋λb．
3．空间向量的数量积
(1)空间向量的夹角范围[0,π]

(2)空间向量数量积的定义:两个非零向量a，b，则|a||b|cos〈a，b〉叫做a，b的数量积，记作a·b．
[image:  ](3)数量积的几何意义
①向量的投影： 过向量a的始点和终点分别向b所在的直线作垂线，
即可得到向量a在向量b上的投影a′.

②数量积的几何意义： a与b的数量积等于a在b上的投影a′的数量与b的长度的乘积，特别地，a与单位向量e的数量积等于a在e上的投影a′的数量．规定零向量与任意向量的数量积为0.


③投影向量：a在b上的投影向量=

(4)空间向量数量积的性质：
①a⊥b⇔a·b＝0；②a·a＝|a|2＝a2；③|a·b|≤|a||b|；④(λa)·b＝λ(a·b)；⑤a·b＝b·a(交换律)；
5．共面向量定理
如果两个向量a，b不共线，则向量a，b，c共面的充要条件是存在唯一的实数对(x，y)，使c＝xa＋yb．
6．空间向量基本定理
如果空间中的三个向量a，b，c不共面，那么对空间中的任意一个向量p，存在唯一的有序实数组(x，y，z)，使得p＝xa＋yb＋zc． 特别地，当a，b，c不共面时，可知xa＋yb＋zc＝0时，x＝y＝z＝0．
7．空间向量的运算与坐标的关系
假设空间中两个向量a，b满足a＝(x1，y1，z1)，b＝(x2，y2，z2)，则有以下结论：
(1)a＋b＝(x1＋x2，y1＋y2，z1＋z2)；
(2)若u，v是两个实数，ua＋vb＝(ux1＋vx2，uy1＋vy2，uz1＋vz2)；
(3)a·b＝x1x2＋y1y2＋z1z2；(4)|a|＝＝；
(5)当a≠0且b≠0时，cos〈a，b〉＝＝．

8．空间向量的坐标与空间向量的平行、垂直
(1)当a≠0时，a∥b⇔b＝λa⇔(x2，y2，z2)＝λ(x1，y1，z1)⇔，
当a的每一个坐标分量都不为零时，有a∥b⇔＝＝．
(2)a⊥b⇔a·b＝0⇔x1x2＋y1y2＋z1z2＝0．
9．空间向量坐标的应用
(1)点P(x，y，z)到坐标原点O(0,0,0)的距离OP＝．
(2)任意两点P1(x1，y1，z1)，P2(x2，y2，z2)间的距离P1P2＝．
10  向量法判断线线垂直：




设直线的方向向量为,直线的方向向量为,则





 ⟂   
11.向量法判断线面垂直




　  设直线的方向向量，平面的法向量，则



12. 向量法判断面面垂直




　若平面的法向量为，平面的法向量为,则









13.空间中点到直线的距离
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14点到平面的距离



向量在直线上的投影向量是，


线面距离、面面距离：可以转化为__点__到平面的距离。 

15异面直线所成的角:







设异面直线的方向向量分别为，则与所成的角满足:=;



16直线与平面所成的角:







设直线的方向向量，平面的法向量分别为，则直线与平面所成的角，



则，即有=
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17.面角的大小 



分别为二面角的法向量，则二面角的平面角满足：



或者，正负号取决于是锐角还是钝角








四．空间平行 垂直的判定
1.线面平行的判定定理和性质定理
	
	文字语言
	图形语言
	符号语言

	判定定理
	平面外一条直线与此平面内的一条直线平行，则该直线与此平面平行(简记为“线线平行⇒线面平行”)
	[image: ]
	⇒l∥α

	性质定理
	一条直线与一个平面平行，则过这条直线的任一平面与此平面的交线与该直线平行(简记为“线面平行⇒线线平行”)
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	⇒l∥b



2. 面面平行的判定定理和性质定理
	
	文字语言
	图形语言
	符号语言

	判定定理
	一个平面内的两条相交直线与另一个平面平行，则这两个平面平行(简记为“线面平行⇒面面平行”)
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	⇒α∥β

	性质定理
	如果两个平行平面同时和第三个平面相交，那么它们的交线平行
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	⇒a∥b



3.直线与平面垂直判定定理与性质定理

	
	文字语言
	图形语言
	符号语言

	判定定理
	一条直线与一个平面内的两条相交直线都垂直，则该直线与此平面垂直
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	⇒l⊥α

	性质定理
	垂直于同一个平面的两条直线平行
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	⇒a∥b




4.平面与平面垂直的判定定理与性质定理
	
	文字语言
	图形语言
	符号语言

	判定定理
	一个平面过另一个平面的垂线，则这两个平面垂直
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	⇒α⊥β

	性质定理
	两个平面垂直，则一个平面内垂直于交线的直线与另一个平面垂直
	[image: ]
	⇒l⊥α




二．直线方程
1．直线的倾斜角
(1)定义：当直线l与x轴相交时，取x轴作为基准，x轴正向与直线l向上方向之间所成的角叫做直线l的倾斜角．
(2)规定：当直线l与x轴平行或重合时，规定它的倾斜角为0.
(3)范围：直线l倾斜角的取值范围是[0，π)．
2．斜率公式
(1)定义式：直线l的倾斜角为α，则斜率k＝tan α.
(2)坐标式：P1(x1，y1)，P2(x2，y2)在直线l上，且x1≠x2，则l的斜率k＝.
3．直线方程的五种形式
	名称
	方程
	适用范围

	点斜式
	y－y0＝k(x－x0)
	不含垂直于x轴的直线

	斜截式
	y＝kx＋b
	不含垂直于x轴的直线

	两点式
	＝
	不含直线x＝x1(x1≠x2) 
和直线y＝y1(y1≠y2)

	截距式
	＋＝1
	不含垂直于坐标轴
和过原点的直线

	一般式
	Ax＋By＋C＝0，
A2＋B2≠0
	平面内所有直线都适用



4.两条直线的平行和垂直 




(1)若，  ①;        ②.


(2)若,,且A1、A2、B1、B2都不为零,



① 或者   或者

②；
5．常用直线系方程




(1)平行直线系方程：直线中当斜率k一定而b变动时，表示平行直线系方程．与直线平行的直线系方程是()，λ是参变量．


(2)垂直直线系方程：与直线 (A≠0，B≠0)垂直的直线系方程是,λ是参变量．
6.点到直线的距离 




(点,直线：).
5. 


两平行线间的距离：  之间的距离公式
三 .圆的方程
1. 圆的方程

（1）圆的标准方程 .


（2）圆的一般方程 (＞0).

2.点与圆的位置关系



点与圆的位置关系：




①点在圆外; 或者   若，点在圆外




②点在圆上; 或者   若，点在圆上




③点在圆内 ；或者  若，点在圆内
3. 直线与圆的位置关系
4. 


直线与圆的位置关系:



;   ;   .
.

4.两圆位置关系的判定方法:设两圆圆心分别为O1，O2，半径分别为r1，r2，[image: ]


;     ;


;  ;

.

五 、椭圆
知识点1：椭圆的定义
把平面内与两个定点F1，F2的距离的和等于常数(大于|F1F2|)的点的轨迹叫做椭圆，这两个定点叫做椭圆的焦点，两焦点间的距离叫做椭圆的焦距，焦距的一半称为半焦距．
知识点2：椭圆的标准方程
	
	焦点在x轴上
	焦点在y轴上

	标准方程
	＋＝1(a>b>0)
	＋＝1(a＞b＞0)

	焦点
	(－c,0)与(c,0)
	(0，－c)与(0，c)

	a，b，c的关系
	c2＝a2－b2


知识点3：点与椭圆的位置关系
要点1：利用待定系数法确定椭圆的标准方程
用待定系数法求椭圆标准方程的一般步骤
(1)定位置：根据条件判断椭圆的焦点是在x轴上，还是在y轴上，还是两个坐标轴都有可能．
(2)设方程：根据上述判断设方程＋＝1(a＞b＞0)或＋＝1(a＞b＞0)或整式形式mx2＋ny2＝1(m＞0，n＞0，m≠n)．
(3)找关系：根据已知条件建立关于a，b，c(或m，n)的方程组．
(4)得方程：解方程组，将解代入所设方程，写出标准形式即为所求．
要点2：求与椭圆有关的轨迹方程的常用方法
利用代入法求轨迹方程的步骤
(1)设点：设所求轨迹上动点坐标为M(x，y)，已知曲线上动点坐标为P(x1，y1)．
(2)求关系式：用点M的坐标表示出点P的坐标，即得关系式
(3)代换：将上述关系式代入已知曲线方程得到所求动点轨迹的方程，并把所得方程化简即可．
要点3：椭圆中焦点三角形的问题
椭圆定义在焦点三角形中的应用技巧
(1)椭圆的定义具有双向作用，即若|MF1|＋|MF2|＝2a(2a＞|F1F2|)，则点M的轨迹是椭圆；反之，椭圆上任意一点M到两焦点的距离之和必为2a.
(2)涉及焦点三角形面积时，可把|PF1|，|PF2|看作一个整体，运用|PF1|2＋|PF2|2＝(|PF1|＋|PF2|)2－2|PF1|·|PF2|及余弦定理求出|PF1|·|PF2|，而无需单独求解．
知识点4：椭圆的简单几何性质
1.椭圆的离心率： e＝∈(0,1)．
注意点：  (1)e＝.   (2)离心率的范围为(0,1)．
(3)e越大，椭圆越扁平；e越小，椭圆越接近于圆．

当e越接近于1时，c越接近于a，从而b=越小，因此椭圆越扁；

当e越接近于0时，c越接近于0，从而b=越接近于a，因此椭圆越接近于圆；

当且仅当a=b时，c=0，这时两个焦点重合，图形变为圆，它的方程为.
[image: ]2.椭圆的对称性
范围：－a≤x≤a，－b≤y≤b；对称性：对称轴为x轴，y轴，对称中心为原点；
顶点：A1(－a,0)，A2(a,0)，B1(0，－b)，B2(0，b)．

(1)从形的角度看：椭圆既是轴对称图形，又是中心对称图形.
(2)从数的角度看：在椭圆的标准方程 (a>b>0)中以-y代替y，方程并不改变，这说明当点

P(x,y)在椭圆上时，它关于x轴的对称点(x,-y)也在椭圆上，所以椭圆关于x轴对称；同理，以-x代替x，方程也不改变，所以椭圆关于y轴对称；以-x代替x，以-y代替y，方程也不改变，所以椭圆关于原点对称.坐标轴是椭圆的对称轴，原点是椭圆的对称中心，椭圆的对称中心叫作椭圆的中心.
知识点5：椭圆的两种标准方程的几何性质比较
	焦点的位置
	焦点在x轴上
	焦点在y轴上

	图形
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	[image: ]

	标准方程
	＋＝1(a>b>0)
	＋＝1(a>b>0)

	范围
	－a≤x≤a，－b≤y≤b
	－b≤x≤b，－a≤y≤a

	顶点
	A1(－a,0)，A2(a,0)，B1(0，－b)，B2(0，b)
	A1(0，－a)，A2(0，a)，B1(－b,0)，B2(b,0)

	轴长
	短轴长等于2b，长轴长等于2a

	焦点
	(±，0)
	(0，±)

	焦距
	|F1F2|＝2

	对称性
	对称轴：x轴、y轴，对称中心：原点


注意点：
(1)椭圆的焦点一定在它的长轴上．
(2)椭圆上到中心的距离最小的点是短轴的两个端点，到中心的距离最大的点是长轴的两个端点．
(3)椭圆上到焦点的距离最大和最小的点分别是长轴的两个端点，最大值为a＋c，最小值为a－c.
知识点6：直线与椭圆的位置关系
直线y＝kx＋m与椭圆＋＝1(a>b>0)的位置关系的判断方法：
联立消去y(或x)得到一个关于x(或y)的一元二次方程：
	位置关系
	解的个数
	Δ的取值

	相交
	两解
	Δ>0

	相切
	一解
	Δ＝0

	相离
	无解
	Δ<0



注意点：设直线方程时，容易忽略斜率不存在的情况．
代数法判断直线与椭圆的位置关系：判断直线与椭圆的位置关系，通过解直线方程与椭圆方程组成的方程组，消去方程组中的一个变量，得到关于另一个变量的一元二次方程，则
Δ>0⇔直线与椭圆相交；   Δ＝0⇔直线与椭圆相切；   Δ<0⇔直线与椭圆相离．
要点：椭圆中弦的相关问题
点差法：设出弦的两端点坐标后，代入椭圆的方程，将两式相减，式中含有x1＋x2，y1＋y2，三个未知量，这样就联系了中点坐标和直线的斜率．
1．弦中点问题的解决方法
(1)用“点差法”求解弦中点问题的解题步骤
①设点——设出弦的两端点坐标；
②代入——代入圆锥曲线方程；
③作差——两式相减，再用平方差公式把上式展开；
④整理——转化为斜率与中点坐标的关系式，然后求解．
(2)对于弦中点问题常用“根与系数的关系”或“点差法”求解，在使用根与系数的关系时，要注意使用条件Δ＞0；在用“点差法”时，要检验直线与圆锥曲线是否相交．
2．弦长公式
设直线l:y=kx+t与椭圆交于A(x1，y1)，B(x2，y2)两点，则有
|AB|＝＝＝·
＝＝·(k为直线斜率)．


这里的求法通常使用韦达定理，需作以下变形：


；   
六、双曲线
知识点1：双曲线的定义：一般地，把平面内与两个定点F1，F2的距离的差的绝对值等于非零常数(小于|F1F2|)的点的轨迹叫做双曲线．这两个定点叫做双曲线的焦点，两焦点间的距离叫做双曲线的焦距．
注意点：
(1)常数要小于两个定点的距离．
(2)如果没有绝对值，点的轨迹表示双曲线的一支．
(3)当2a＝|F1F2|时，动点的轨迹是以F1，F2为端点的两条方向相反的射线(包括端点)．
(4)当2a>|F1F2|时，动点的轨迹不存在．
(5)当2a＝0时，动点的轨迹为线段F1F2的垂直平分线．





知识点2：双曲线的标准方程
1.双曲线的两种标准方程
	焦点位置
	焦点在x轴上
	焦点在y轴上

	图形
	[image: ]
	[image: ]

	标准方程
	－＝1_(a>0，b>0)
	－＝1_(a>0，b>0)

	焦点
	F1(－c,0)，F2(c,0)
	F1(0，－c)，F2(0，c)

	a，b，c的关系
	b2＝c2－a2


注意点：
(1)若x2项的系数为正，则焦点在x轴上；若y2项的系数为正，那么焦点在y轴上．
(2)a与b没有大小关系．
(3)a，b，c的关系满足c2＝a2＋b2.
2．双曲线与椭圆的比较
	曲线
	椭圆
	双曲线

	定义
	|PF1|＋|PF2|＝2a
(|F1F2|＝2c,2a＞2c)
	||PF1|－|PF2||＝2a
(|F1F2|＝2c,2a＜2c)

	标准方程
	＋＝1或＋＝1(a＞b＞0)
	－＝1或－＝1(a＞0，b＞0)

	图形特征
	封闭的连续曲线
	分两支，不封闭，不连续

	根据标准方程确定a，b的方法
	以大小分a，b(如＋＝1中，9＞4，则,a2＝9，b2＝4)
	以正负分a，b (如－＝1中，a2＝9，b2＝4)

	a，b，c的
关系
	a2＝b2＋c2(a最大)
	a2＋b2＝c2(c最大)


3．求双曲线标准方程的步骤
(1)定位：是指确定与坐标系的相对位置，在标准方程的前提下，确定焦点位于哪条坐标轴上，以确定方程的形式．
(2)定量：是指确定a2，b2的数值，常由条件列方程组求解．
4．双曲线标准方程的两种求法
(1)定义法：根据双曲线的定义得到相应的a，b，c，再写出双曲线的标准方程．
(2)待定系数法：先设出双曲线的标准方程－＝1或－＝1(a，b均为正数)，然后根据条件求出待定的系数代入方程即可．
知识点3：点与双曲线的位置关系

点与双曲线的位置关系,类似于点与椭圆的位置关系也有三种，即点在双曲线外,点在双曲线上,点在双曲线内.一般地,在直角坐标平面上,含有焦点的区域为双曲线的内部,不含有焦点的区域为双曲线的外部,设点,则
[image: ]
要点1：双曲线方程的其他形式
1.双曲线的一般方程

当ABC≠0时,方程Ax²+By²=C可以变形为,由此可以看出方程 Ax²+By²=C表示双曲线的充要条件是ABC≠0,且A,B异号.此时称方程 Ax²+By²=C为双曲线的一般方程。
在求解双曲线的标准方程时,如果我们无法准确判定双曲线的焦点位置,我们可以设双曲线的一般方程为 Ax²+By²=C(AB<0)。当A>0,B<0时,表示焦点在x轴上的双曲线；
当 B>0,A<0 时,表示焦点在y轴上的双曲线。
2.共焦点的双曲线系方程


与双曲线－＝1(a>0,b>0)有公共焦点的双曲线的方程为(a>0,b>0,-a²<λ＜ b²，λ≠0);与双曲线－＝1(a>0,b>0)有公共焦点的双曲线的方程为(a>0,b>0，,-a²<λ＜ b²，λ≠0）
要点2：与双曲线有关的轨迹问题
解与双曲线有关的点的轨迹问题，常见的方法有两种：
(1)列出等量关系，化简得到方程；
(2)寻找几何关系，结合双曲线的定义，得出对应的方程．
求解双曲线的轨迹问题时要特别注意：(1)双曲线的焦点所在的坐标轴；(2)检验所求的轨迹对应的是双曲线的一支还是两支．




[image: ]要点3：双曲线的焦点三角形问题
求双曲线中的焦点△PF1F2面积的方法
(1)①根据双曲线的定义求出|PF1－PF2|＝2a；②利用余弦定理表示出PF1，PF2，F1F2之间满足的关系式；
③通过配方，整体的思想求出PF1·PF2的值；

④利用公式＝×PF1·PF2·sin∠F1PF2求得面积．

(2)利用公式（焦点在x轴时）＝×F1F2×|yP|=c·|yP|求得面积．
知识点4：双曲线的几何性质
1.范围：利用双曲线的方程求出它的范围，由方程－＝1(a＞0，b＞0)可得＝1＋≥1，
[image: ]于是，双曲线上点的坐标(x，y)都适合不等式≥1，y∈R，即x2≥a2，y∈R，所以x≥a 或x≤－a; y∈R.
2．对称性
－＝1(a>0，b>0)关于x轴、y轴和原点都对称．
x轴、y轴是双曲线的对称轴，原点是对称中心，又叫做双曲线的中心．
3．顶点
(1)双曲线与对称轴的交点，叫做双曲线的顶点．顶点只有两个，焦点在x轴时，A1(－a,0)，A2(a,0)．
(2)如图，线段A1A2 叫做双曲线的实轴，它的长为2a，a叫做双曲线的实半轴长；线段B1B2 叫做双曲线的虚轴，它的长为2b，b叫做双曲线的虚半轴长．
(3)实轴与虚轴等长的双曲线叫等轴双曲线．方程为x2－y2＝m(m≠0)．
4．双曲线－＝1(a＞0，b＞0)的渐近线
双曲线在第一象限内部分的方程为y＝·，它与y＝x的位置关系：在y＝x的下方．
它与y＝x的位置的变化趋势：慢慢靠近．
[image: ](1)双曲线－＝1(a>0，b>0)的渐近线方程为y＝±x.
(2)利用渐近线可以较准确的画出双曲线的草图．

5．离心率(1)定义：e＝.    (2)e的范围：e>1.  (3)e的含义：因为c>a>0，所以可以看出e>1，另外，注意到＝＝＝，说明e越趋近于1，则的值越小，因此双曲线的渐近线所夹的双曲线区域越狭窄．

知识点5：双曲线的两种标准方程的几何性质比较
	焦点位置
	焦点在x轴上
	焦点在y轴上

	标准方程
	－＝1(a>0，b>0)
	－＝1(a>0，b>0)

	图形
	[image: ]
	[image: ]

	性质
	范围
	x≥a或x≤－a
	y≤－a或y≥a

	
	对称性
	对称轴：坐标轴；对称中心：原点

	
	顶点坐标
	A1(－a,0)，A2(a,0)
	A1(0，－a)，A2(0，a)

	
	渐近线
	y＝±x
	y＝±x

	
	离心率
	e＝，e∈(1，＋∞)，其中c＝



注意点：
(1)双曲线的离心率刻画了双曲线的“张口”大小，e越大，开口越大．
(2)等轴双曲线的离心率为，渐近线方程为y＝±x.
(3)双曲线的渐近线方程要注意焦点所在轴的位置．
(4)焦点到渐近线的距离为b.

知识点6：直线与双曲线的位置关系
把直线与双曲线的方程联立成方程组，通过消元后化为Ax2＋Bx＋C＝0的形式，
当A＝0时，直线与双曲线的渐近线平行，直线与双曲线有一个交点．
在A≠0的情况下考察方程的判别式．
(1)Δ>0时，直线与双曲线有两个不同的公共点．（左支/右支/异支）
(2)Δ＝0时，直线与双曲线只有一个切点．
(3)Δ<0时，直线与双曲线没有公共点．
注意点：直线与双曲线的关系中：一解不一定相切，相交不一定两解，两解不一定同支．
要点1：求双曲线方程的巧设方法
巧设双曲线方程的技巧
①与双曲线－＝1具有相同渐近线的双曲线方程可设为－＝λ(λ≠0)．
②渐近线方程为ax±by＝0的双曲线方程可设为a2x2－b2y2＝λ(λ≠0)．

要点2：等轴双曲线与共轭双曲线（两类特殊的双曲线）
	等轴双曲线
	定义：实轴和虚轴等长的双曲线叫作等轴双曲线

	
	性质：①渐近线方程为y=±x，它们互相垂直，并且平分以双曲线的实轴和虚轴所成的角；②a=b，离心率e=

	共轭双曲线
	定义：以已知双曲线的虚轴为实轴，实轴为虚轴的双曲线叫作原双曲线的共轭双曲线

	
	性质：①它们有共同的渐近线；②它们的四个焦点共圆；
③它们的离心率的倒数的平方和等于1


要点3：椭圆、双曲线几何性质的统一性
1.通径：过焦点作垂直于实轴的直线，该直线被椭圆/双曲线截得的弦叫作通径，其长度为. 
2. 中点弦问题——点差法


设直线和曲线的两个交点，，中点M (),


代入椭圆方程，得；  ；


将两式相减，可得；；


整理得：                          （焦x椭 圆）


双曲线也可用点差法，式子可以整理成：   （焦x双曲线）
口诀：椭负双正.  （焦y椭 圆）;                （焦y双曲线）
知识回顾3：面积问题
3.1三角形面积问题
[image: ]



直线方程：     





（注意：为联立消去后关于的一元二次方程的二次项系数）
3.2焦点三角形的面积



直线过焦点的面积为



	抛物线

	抛物线的定义
	平面内与一个定点F和一条定直线l(l不经过点F)的距离相等 的点的轨迹叫做抛物线．点F叫做抛物线的焦点，直线l叫做抛物线的准线 ．

	抛物线的标准方程
		图形
	标准方程
	焦点坐标
	准线方程

	[image: KT20-304.tif]
	y2＝2px(p>0)
	F
	x＝－

	[image: KT20-305.tif]
	y2＝－2px(p>0)
	F    
	x＝  

	[image: KT20-306.tif]
	x2＝2py(p>0)
	F
	y＝－

	[image: KT20-307.tif]
	x2＝－2py(p>0)
	 F   
	y＝    




	抛物线的几何性质
		标准方程
	y2＝2px(p＞0)
	y2＝－2px(p＞0)
	x2＝2py(p＞0)
	x2＝－2py(p＞0)

	图   形
	[image: KT20-325.TIF]
	[image: KT20-326.TIF]
	[image: KT20-327.TIF]
	[image: KT20-328.TIF]

	性质
	焦  点
	
	
	
	

	
	准  线
	x＝－ 
	x＝  
	y＝－ 
	y＝  

	
	范  围
	x≥0，y∈R
	x≤0，y∈R
	y≥0，x∈R
	y≤0，x∈R

	
	对称轴
	x轴
	y轴

	
	顶  点
	(0,0)

	
	离心率
	e＝1

	
	焦半径
	|AF|＝x1＋
	|AF|＝-x1＋
	|AF|＝y1＋
	|AF|＝-y1＋

	
	焦点弦长
	|AB|＝x1＋x2+p
	|AB|＝-x1-x2+p
	|AB|＝y1＋y2+p
	|AB|＝-y1-y2+p




	直线与抛物线的位置关系
	设直线y＝kx＋m与抛物线y2＝2px(p＞0)相交于A(x1，y1)，B(x2，y2)两点，
将y＝kx＋m代入y2＝2px，消去y并化简，得k2x2＋2(mk－p)x＋m2＝0.
①k＝0时，直线与抛物线只有一个交点；
②k≠0时，Δ＞0⇔直线与抛物线相交⇔有两个公共点．
Δ＝0⇔直线与抛物线相切⇔只有一个公共点．
Δ＜0⇔直线与抛物线相离⇔没有公共点．

	
与抛物线有关的结论

	(1)抛物线y2＝2px(p>0)上一点P(x0，y0)到焦点F的距离|PF|＝x0＋，也称为抛物线的焦半径．
(2)y2＝ax(a≠0)的焦点坐标为，准线方程为x＝－.
(3)设AB是过抛物线y2＝2px(p>0)焦点F的弦，

	与抛物线焦点弦有关的几个常用结论

	设AB是过抛物线y2＝2px(p＞0)焦点F的弦，若A(x1，y1)，B(x2，y2)，α为弦AB的倾斜角，则：
(1)x1x2＝，y1y2＝－p2；
[bookmark: _GoBack](2)|AF|＝，|BF|＝；(3)弦长|AB|＝x1＋x2＋p＝；
(4)＋＝；
(5)以弦AB为直径的圆与准线相切．

(6)通径：过焦点垂直于对称轴的弦，长等于2p，通径是过焦点最短的弦．
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