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高一数学复习——平面向量
班级             姓名        
1、 复习要点

1．向量的三种线性运算及运算的三种形式。

向量的加减法，实数与向量的乘积，两个向量的数量积都称为向量的线性运算，前两者的结果是向量，两个向量数量积的结果是数量。每一种运算都可以有三种表现形式：图形、符号、坐标语言。主要内容列表如下：
	运  算
	图形语言
	符号语言
	坐标语言
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2．重要定理、公式

（1）向量共线定理：如果有一个实数[image: image34.wmf]l

使[image: image35.wmf](0),

baa

l

=¹

rrrr

那么[image: image36.wmf]b

r

与[image: image37.wmf]a

r

是共线向量；反之，如果[image: image38.wmf](0)

baa

¹

rrrr

与

是共线向量，那么有且只有一个实数[image: image39.wmf]l

，使[image: image40.wmf]ba

l

=

rr

。

（2）平面向量基本定理；如果[image: image41.wmf]1

e

®

，[image: image42.wmf]2

e

®

是同一平面内的两个不共线向量，那么对于该平面内任一向量[image: image43.wmf]®

a

，有且只有一对数数λ1，λ2，满足[image: image44.wmf]®

a

=λ1[image: image45.wmf]1

e

®

+λ2[image: image46.wmf]2

e

®

。

（3）两个向量平行 ：设[image: image47.wmf]®

a

=（x1,y1），[image: image48.wmf]®

b

=(x2,y2)，则[image: image49.wmf]®

a

∥[image: image50.wmf]®

b

[image: image51.wmf]Û

[image: image52.wmf]a

b

l

=

rr

 [image: image53.wmf]Û

x1y2-x2y1=0
（4）两个向量垂直：设[image: image54.wmf]®

a

=(x1,y1), [image: image55.wmf]®

b

=(x2,y2)，则[image: image56.wmf]®

a

⊥[image: image57.wmf]®

b

[image: image58.wmf]Û

[image: image59.wmf]a0

b

·=

rr

[image: image60.wmf]Û

x1x2+y1y2=0
（5）线段定比分点公式: 设[image: image61.wmf]®

--

®

--

l

=

2

1

PP

P

P

, 则[image: image62.wmf]12

1

11

OPOPOP

l

ll

--®--®--®

=+

++
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2、 例题讲解
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3、 巩固练习
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