理论课程教案设计
	授课科目
	数学
	授课教师
	

	授课内容
	4.3 任意角的三角函数
	授课班级
	 

	授课方法
	以课堂讲授、讨论、对比为主，多媒体演示为辅。
	课时数
	2

	教学目标
	借助摩天轮的情景，通过问题引导学生自主探究任意角的三角函数的生成过程，从而很好地理解任意角的三角函数的定义；

从任意角的三角函数的定义认识三角函数在各象限的符号、特殊角的三角函数值．

	思政要点
	展示摩天轮旋转及生成的图像，让学生感受到数学来源于生活，数学应用于生活，激发同学们学习的乐趣。并通过问题的探究，体验“数学是过程的思想”。

	重点难点
	教学重点：
任意角的三角函数的定义

	
	教学难点：
利用定义认识三角函数在各象限的符号；
数形结合认识特殊角的三角函数值.


	教学准备
	教学视频、PPT   
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	教学内容与环节流程设计
	师生互动

	一、课前准备（3分钟）
1. 多媒体调试、教学资料准备。
2. 检查学生出勤情况，在课堂记录表上做好记录，并通知班主任。
3. 组织学生收好手机到规定位置，准备好课本、学习资料和文具。
二、新课导入（15分钟）
1.情境引入



问题1:如图是一个摩天轮，假设它的中心离地面的高度为，它的直径为2r，逆时针方向匀速转动，转动一周需要360秒，若现在你坐在座舱中，从初始位置OA出发（如图1所示），过了30秒后，你离地面的高度为多少？过了45秒呢？过了秒呢？
[image: 高考资源网( www.ks5u.com)，中国最大的高考网站，您身边的高考专家。]





这个数学模型很好融合初中对三角函数的定义，也能放在直角坐标系中，很好地将锐角三角函数的定义向任意角三角函数过渡，揭示函数的本质。
2.复习回顾锐角三角函数


【分析】：作图如图2很容易知道：从起始位置OA运动30秒后到达P点位置，由题意知，作PH垂直地面交OA于M，又知MH＝，所以本问题转变成求PH再次转变为求PM。
要求PM就是回到初中所学的解直角三角形的问题即锐角的三角函数。


[image: 高考资源网( www.ks5u.com)，中国最大的高考网站，您身边的高考专家。]







问题2：锐角的正弦函数如何定义？
学生很容易得到





[image: 高考资源网( www.ks5u.com)，中国最大的高考网站，您身边的高考专家。]





[image: 高考资源网( www.ks5u.com)，中国最大的高考网站，您身边的高考专家。]所以学生很自然得到“过了30秒后，过了45秒,你离地面的高度为多少？”









在锐角的范围中，
3.引入新课



问题3：请问的范围呢？随着时间的推移，你离地面的高度为多少？能不能猜想？
【分析】：若想做到这一点，就得把锐角的正弦推广到任意角的正弦。今天我们就要来学习任意角的三角函数。

三、新课讲授（50分钟）
· 1.任意角三角函数的定义 


















为了研究的方便，我们把锐角放到平面直角坐标系中，以原点为圆心，半径为作圆，与角的终边交于点，点坐标设为，由点向轴作垂线，构造直角三角形，则角的对边长是，邻边长是，斜边长是，其中（），那么角的正弦、余弦、正切分别定义为

；

；


（）.
[image: ]

说明



在比值存在的情况下，对角的每一个确定的值，按照相应的对应关系，角的正弦、余弦、正切、都分别有唯一的比值与之对应，它们都是以角为自变量的函数，分别叫做正弦函数、余弦函数、正切函数，统称为三角函数.
既然是函数，那它们的定义域是什么？






由定义可以看出：当角的终边在轴上时，，终边上任意一点的横坐标的值都等于0，此时无意义．除此以外，对于每一个确定的角，三个函数都有意义．





，的定义域均为，的定义域是

当摩天轮的半径r＝1时，三角函数的定义会发生怎样的变化?



 ，，。
学生通过对比发现取到原点的距离为1的点可以使表达式简化。
教师进一步给出单位圆下的定义.
半径为1的圆称为单位圆.
（单位圆定义法在求特殊角的三角函数值、判断三角函数的符号上更简便）

	三角函数
	
单位圆下的定义：
	
原始定义：
	定义域

	

	

	

	


	

	

	

	


	

	

	

	



  
及时归纳总结有利学生对所学知识的巩固和掌握。
· 【例题巩固1】



例1 已知角的终边经过点，求角的正弦、余弦、正切值．




分析 已知角终边上一点P的坐标，求角的某个三角函数值时，首先要根据关系式，求出点P到坐标原点的距离，然后根据三角函数定义进行计算．



解  因为，，所以，因此


， ，

．
例2 求终边在射线 y=2x(x≥0)上的角的正弦、 余弦和正切. 
解 在射线 y=2x(x≥0)上取点 P(1，2)，则 x=1，y=2，

，

所以          




温馨提示 
由三角函数的定义可知, 角 α 的三角函数值只与这个角有关, 与点 P 在角α 终边上的位置无关． 
因此, 点 P 的坐标的选取应尽量使计算简便.
· 2.三角函数在各象限的符号
根据三角函数的单位圆定义



，，，
结合点 P 的横坐标 x 和纵坐标 y 的符号，我们可以确定当角 α 的终边在不同的象限时， sinα，cosα 与 tanα 的符号．
[image: ]
口诀：一全正，二正弦，三正切、四余弦
· 【例题巩固2】
例 3 判断下列各三角函数值的符号. 
(1)sin(－325°)；   (2)tan4252°.
解 (1)因为－325°＝35°－360°，所以－325°角 是第一象限角，故 sin(－325°)＞0； 
(2) 因为 4252°＝292°＋11×360°，所以 4252°角是第四象限角，因此 tan4252°＜0.
例4 已知 cos＞0,且 tan＜0,试确定角是第几象限角． 
解 因为 cos＞0, 所以角可能是第一或第四象限角, 也可能终边在 x 轴的正半轴上. 
又因为 tan＜0，所以角可能是第二或第四象限角． 
故满足 cos＞0 且 tan＜0 的角是第四象限角．

· 3.特殊角的三角函数值
  试求 90°角的正弦、余弦和正切. 
90°角的终边与单位圆的角的交点坐标为 (0,1) ， 
根据三角函数的单位圆定义



，，，
所以 sin90°=1，cos90°=0，tan90°不存在. 
[image: ]
同样的方法，可以求得0°角、180°角、270°角和 360°角的正弦、余弦和正切值. 
[image: ]
· 【课堂训练】
1．判断下列三角函数值的符号：



（1）；（2）；（3）.
2.计算： 
（1）5cos180°−3sin90°+2tan0°−6sin270°； 
（2） 

3.已知 sinθ＜0 且 tanθ＜0,试确定角 θ 是第几象限角．

四、课堂总结（10分钟）
本课借助直角三角形中定义的锐角三角函数，在角的概念推广的基础上进行推广，在平面直角坐标系中定义三角函数，并借助单位圆加深对任意角三角函数的定义的理解。
[image: ]
五、布置作业（2分钟）
1.重温教材加深理解
2.完成课本习题4.3的1、2



3.研究性学习：设角是第二象限角，且，问角是第几象限角？
	








中职学生已经具有丰富的生活经验和一定的科学知识，因此选择感兴趣的、与其生活实际密切相关的素材












教师分析，引申到学生熟悉的问题上去
















教师引领学生自主探究











教师总结


引出课题







摩天轮的模型和直角坐标系的相似性让学生接受起来更容易




将锐角三角形中的三条边与点的坐标对应起来，帮助学生更加直观认识问题
















引导学生思考





教师明确强调




教师引导学生进行对比






给出下列表格，让学生自己补充完整，突出重点














通过例题巩固








直接利用定义求三角函数值
加强对定义的理解























结合坐标轴记忆和总结更加生动







示例如何确定已知角的三角函数值的符号




逆向思维问题








数形结合加深体会利用单位圆求界限角的三角函数
教师直接给出 90°角的求解示例



根据90°三角函数的求解方法，学生以小组为单位分别讨论得出




表格总结加深认识和记忆

突破难点






巡视辅导
动手求解
及时反馈
查缺补漏







让学生根据板书自己小结，提高认识，学会学习，促进目标达成




作业依一定梯度进行设计，满足了不同学生的需要，体现了个性化的学习,有效地促进不同层次学生的发展

	板书设计

	4.3 任意角的三角函数
一、任意角三角函数的定义 



；；



，，
（任意角三角函数的单位圆定义）
二、三角函数在各象限的符号

三、特殊角的三角函数值

	
多媒体设备
	例题的讲解
学生的练习




	
























教后小结与反思






































教后小结与反思
三角函数是基本初等函数之一，在研究三角形、圆和其他多边形等几何图形的性质时有重要作用，也是研究周期性现象的数学工具，在导航、工程学以及物理学等方面都有广泛的应用。
本节是三角函数这一章里最重要的一节，它是本章的基础。教学主要是从通过问题引导学生自主探究任意角的三角函数的生成过程，从而很好理解任意角的三角函数的定义。
背景创设是学生熟悉的摩天轮，符合学生的认知特点，这样有利学生的思考。情景设计的数学模型很好地融合初中对三角函数的定义，也能很好引入在直角坐标系中，很好将锐角三角函数的定义向任意角的三角函数过渡，同时能够揭示函数的本质。通过问题引导学生自主探究任意角的三角函数的生成过程，让学生在情境中活动，在活动中体验数学与生活的联系、新旧知识的内在联系，在体验中领悟数学的价值。
但是，现实的教学由于受教学时数限制，总是希望课堂教学效率高些，任意角的三角函数的定义是否一定要创设情景让学生探究？只要让学生理解有必要引入任意角三角函数概念，然后直接下定义，从课堂教学效率而言，可能会更好些。











oleObject1.bin

image45.wmf
y


oleObject49.bin

image46.wmf
π

π

()

2

kk

a

=+Î

Z


oleObject50.bin

image47.wmf
x


oleObject51.bin

image48.wmf
tan

y

x

a

=


oleObject52.bin

image49.wmf
a


oleObject53.bin

image3.wmf
h


image50.wmf
sin

y

a

=


oleObject54.bin

image51.wmf
cos

y

a

=


oleObject55.bin

image52.wmf
R


oleObject56.bin

image53.wmf
tan

y

a

=


oleObject57.bin

image54.wmf
{|k+,kZ}

2

p

aap

¹Î


oleObject58.bin

oleObject2.bin

image55.wmf
y

=

a

sin


oleObject59.bin

image56.wmf
x

=

a

cos


oleObject60.bin

image57.wmf
x

y

=

a

tan


oleObject61.bin

image58.wmf
1

|

|

=

OP


oleObject62.bin

image59.wmf
r

OP

=

|

|


oleObject63.bin

image4.wmf
t


image60.wmf
a

sin


oleObject64.bin

image61.wmf
y


oleObject65.bin

image62.wmf
r

y


oleObject66.bin

image63.wmf
R

Î

a


oleObject67.bin

image64.wmf
a

cos


oleObject68.bin

oleObject3.bin

image65.wmf
x


oleObject69.bin

image66.wmf
r

x


oleObject70.bin

oleObject71.bin

image67.wmf
a

tan


oleObject72.bin

image68.wmf
x

y


oleObject73.bin

oleObject74.bin

image5.emf
O


A


P


Í¼1 




O A

P

图1 


image69.wmf
p

p

a

k

+

¹

2


oleObject75.bin

image70.wmf
a


oleObject76.bin

image71.wmf
(2,3)

P

-


oleObject77.bin

image72.wmf
a


oleObject78.bin

image73.wmf
a


oleObject79.bin

image6.wmf
0

30

=

Ð

AOP


image74.wmf
a


oleObject80.bin

image75.wmf
22

rxy

=+


oleObject81.bin

image76.wmf
r


oleObject82.bin

image77.wmf
2

x

=


oleObject83.bin

image78.wmf
3

y

=-


oleObject84.bin

oleObject4.bin

image79.wmf
22

2(3)13

r

=+-=


oleObject85.bin

image80.wmf
333

sin

13

13

y

r

a

-

===-


oleObject86.bin

image81.wmf
2213

cos

13

13

x

r

a

===


oleObject87.bin

image82.wmf
3

tan

2

y

x

a

==-


oleObject88.bin

image83.wmf
5

2

1

2

2

2

2

=

+

=

+

=

y

x

r


oleObject89.bin

oleObject5.bin

image84.wmf
5

5

2

5

2

sin

=

=

=

r

y

a


oleObject90.bin

image85.wmf
5

5

5

1

cos

=

=

=

r

x

a


oleObject91.bin

image86.wmf
2

1

2

tan

=

=

=

x

y

a


oleObject92.bin

oleObject93.bin

oleObject94.bin

oleObject95.bin

image87.png




image7.emf
O


A


P


H


B


N


M


Í¼2 




O A

P

H

B N

M

图2 


oleObject96.bin

oleObject97.bin

oleObject98.bin

image88.png




image89.png
il JE ) 90° 180° 270° 360°

BRI H x z o
sina 1 0 -1 0
cosa 0 -1 0 1
tana AAEE 0 AAFE 0





image90.wmf
°

156

sin


oleObject99.bin

image91.wmf
5

16

cos

p


oleObject100.bin

image92.wmf
°

556

tan


image8.wmf
a


oleObject101.bin

image93.wmf
p

p

p

p

cos

2

3

sin

tan

3

1

0

tan

2

cos

2

+

-

+

-


oleObject102.bin

image94.png
EEAN=ARENEY P BHEN=ARHRE

=S ROBN=ARMENTS |

EERAN=RRY

I





image95.wmf
a


oleObject103.bin

image96.wmf
2

cos

2

cos

a

a

-

=


oleObject104.bin

image97.wmf
2

cos

a


oleObject105.bin

oleObject6.bin

image98.wmf
sin

y

r

a

=


oleObject106.bin

image99.wmf
cos

x

r

a

=


oleObject107.bin

image100.wmf
tan

y

x

a

=


oleObject108.bin

oleObject109.bin

oleObject110.bin

oleObject111.bin

image9.emf
a


O


M


P




a

O

M

P


image10.wmf
r

MP

OP

MP

|

|

|

|

|

|

sin

=

=

a


oleObject7.bin

image11.wmf
Þ


oleObject8.bin

image12.wmf
a

sin

|

|

r

MP

=


oleObject9.bin

image13.wmf
Þ


oleObject10.bin

image14.wmf
a

sin

|

|

0

r

h

PH

+

=


oleObject11.bin

oleObject12.bin

image15.wmf
h


oleObject13.bin

image16.wmf
a

sin

0

r

h

+

=


oleObject14.bin

image17.emf
Y


X


O


A


P


B


M




Y

X

O A

P

B

M


oleObject15.bin

image18.wmf
0

0

1

30

sin

r

h

h

+

=


oleObject16.bin

image19.wmf
0

0

2

45

sin

r

h

h

+

=


oleObject17.bin

image20.wmf
0

t


oleObject18.bin

image21.wmf
0

0

sin

t

r

h

h

+

=


oleObject19.bin

oleObject20.bin

oleObject21.bin

image22.wmf
0

0

sin

t

r

h

h

+

=


oleObject22.bin

image23.wmf
a


oleObject23.bin

image24.wmf
r


oleObject24.bin

image25.wmf
a


oleObject25.bin

image26.wmf
P


oleObject26.bin

oleObject27.bin

image27.wmf
(,)

xy


oleObject28.bin

oleObject29.bin

image28.wmf
x


oleObject30.bin

image29.wmf
a


oleObject31.bin

image30.wmf
MP


oleObject32.bin

image31.wmf
y


oleObject33.bin

image32.wmf
OM


oleObject34.bin

oleObject35.bin

image33.wmf
OP


oleObject36.bin

image34.wmf
r


oleObject37.bin

image35.wmf
2

2

y

x

r

+

=


oleObject38.bin

image36.wmf
0

>

r


oleObject39.bin

image37.wmf
a


oleObject40.bin

image38.wmf
sin=

y

r

a


oleObject41.bin

image39.wmf
cos

x

r

a

=


oleObject42.bin

image40.wmf
tan

y

x

a

=


image2.wmf
o

h


oleObject43.bin

image41.wmf
0

¹

x


oleObject44.bin

image42.png




image43.wmf
a


oleObject45.bin

oleObject46.bin

oleObject47.bin

image44.wmf
a


oleObject48.bin

image1.jpeg




