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【题目呈现】 

如图，在△ABC 中.AB＝7，BC＝4 2，∠B＝45°，动点 P、Q 同时出发，点 P沿 A→C→B

运动.在边 AC 的速度为每秒 1个单位长度,在边 CB 的速度为每秒 2个单位长度；点 Q 沿

B→A→B 以每秒 2个单位长度的速度运动，其中一个动点到达终点时，另一个动点也停止运

动.在运动过程中，过点 P 作 AB 的垂线与 AB 交于点 D，以 PD 为边向右作正方形 PDEF；

过点 Q 作 AB 的垂线 l，将正方形 PDEF 与 AABC 重叠部分图形记为图形 M.图形 M 的面积

为 y(平方单位)，设运动时间为(秒). 

(1)当点 P 运动到点 C 时，PD 的长度为. 

(2)求点 D 在直线 l 上时 t 的值.  

(3)求 y 与 t 之间的函数关系式. 

(4)直接写出在运动过程中直线 l 将图形 M 的面积平分时 t 的值. 

 

【扫码快阅】请利用手机微信扫描下面的二维码进行快速浏览作品． 

 

【制作过程】 

1、进入网络画板首页：http://www.netpad.net.cn，单击【开始作图】按钮，进入作图页面； 

作图前的分析定位：这是典型的同点异速，走走停停问题，为便于展开变式教学可作成模

板的形式： 

⑴题目中已知条件： 

①动点在所经折线路径顶点处的停顿时间已知；②动点在所经折线路径每段的速度已知； 

（动点在路径的顶点处停顿时间可调、动点在所经折线路径每段的速度可调） 

⑵动点 P 按时间分区有 5个状态： 

①动点 P 在路径 A→C→B 顶点 A 处的停顿时间； 

②动点 P 在路径 A→C→B 的 AC 段运动时间（AC 段的路程/AC 段的速度）； 

③动点 P 在路径 A→C→B 顶点 C 处的停顿时间； 

原题图 

C 

http://www.netpad.net.cn，单击【开始作图】按钮，进入作图页面；
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④动点 P 在路径 A→C→B 的 CB 段运动时间（CB 段的路程/CB 段的速度）； 

⑤动点 P 在所经折线路径 A→C→B 顶点 B 处的停顿时间； 

⑶同理动点 Q 按时间分区有 4个状态： 

①动点 Q 在路径 B→A→B 顶点 B 处的停顿时间； 

②动点 Q 在路径 B→A→B 的 BA 段运动时间（BA 段的路程/BA 段的速度）； 

③动点 Q 在 路径 B→A→B 顶点 A 处的停顿时间； 

④动点 Q 在路径 B→A→B 的 AB 段运动时间（AB 段的路程/AB 段的速度）； 

⑷以各个状态累计时间为横坐标，各个状态的累计路程/总路程为纵坐标作点,分别选中各

个状态的点作路径 

⑸分别在路径上取点 

2、①如下图点击变量尺工具，输入变量 V_P_AC、V_P_CB (分别表示点 P 在路径 A→C→B

的 AC、CB 段上的速度)；V_Q_BA，V_Q_AB(分别表示点 Q 在路径 B→A→B 的 BA、AB 段上

的速度)，  

 

②如下图点击变量尺工具，输入变量 P_A_t、P_C_t (分别表示动点 P 在路径 A→C→B 的顶点

A、C 上的时间)；Q_B_t，Q_A_t (分别表示动点 Q 在路径 B→A→B 的顶点 B、A 上的时间)； 

 

③如下图点击变量尺工具，输入变量 AB、BC (分别表示△ABC 的边 AB、BC 长)； 输入变量

a (表示∠ABC 的度数)；  

图 1：变量尺对话框 

图 2：变量尺对话框 
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3、建立初始化按钮，给变量赋初始值，如下图：点击动作按钮，弹出的对话框中类型选择

并行，名称中填初始化，在动作设置中选择设置变量，给变量赋初始值（多次操作） 

AB=7，BC=4*sqrt(2)(含义4 2 )，a＝135， V_P_AC=1，V_P_CB=sqrt(2)（含义 2），V_Q_BA=2，

V_Q_AB=2，P_A_t=0，P_C_t=0，Q_B_t=0，Q_A_t=0，u0=0； 

 

4、用坐标点工具作出点 A(a1,b1)、B(a1+AB,b2)注意设置拖动参数，选中点 B 按极坐标（BC,a） 

平移得到点 C，作线段 BA 和路径 A→C→B； 

 

图 3：变量尺对话框 

图 4：用动作按钮给变量赋初始值 

图 5：用路径线段作△ABC 图 6：测量对象对话框 
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5、选中点 A 和点 C，点击测量工具测量得线段 AC；编号为 m0，在不选中对象的情况下，

点击测量工具，在弹出的对话框中输入 m0 / V_P_AC，得到测量对象编号为 m1，用同样的办

法（如下表所示）测量其他表达式，注意对象编号：  

测量变量

的编号 

测量对话框中输入的部分（或

者操作方法） 
测量对象的含义或作用 

m0 选中线段 AC，点击测量工具 线段 AC 长 

m1 m0 / V_P_AC 点 P 在线段 AC 上的运动时间 

m2 CB / V_P_CB 点 P 在线段 CB 上的运动时间 

m3 AB / V_Q_BA 点 Q 在线段 BA 上的运动时间 

m4 AB / V_Q_AB 点 Q 在线段 AB 上的运动时间 

m5 min(P_A_t + m1 + P_C_t + m2, 

Q_B_t + m3 + Q_A_t + m4) 

动点 P、Q 两点先到目的地所用的时间 

m6 max(P_A_t + m1 + P_C_t + m2, 

Q_B_t + m3 + Q_A_t + m4) 

动点 P、Q 两点后到目的地所用的时间 

m7 if(m>0.5, m5, m6) 用动作按钮切换：m==1 时，动点 P、Q 两点

其中一点到达终点后等待，另一点停止运动，

m==0 时动点 P、Q 两点其中一点到达终点后

等待，另一点继续运动. 

6、作自定义坐标系，在自定义坐标系下按下列表格作出各个状态点的坐标： 

①作动点 P 与时间 t 的折线图 

各个状态

点的编号 
横坐标(累计时间) 

纵坐标（累计路程/

总路程） 
说明 

0 0 0 ①速度=路程/时间 

②动点 P 与时间 t 的折线图，

各个状态点的横坐标为累计

时间，各个状态点的纵坐标

为累计路程， 

③由于动点 P、Q 的点值取值

范围在 0~1 之间，所以各个

状态点的纵坐标=累计路程/

总路程 

A1 P_A_t 0 

A2 P_A_t + m1 m0 / (m0 + BC) 

A3 P_A_t + m1 + P_C_t m0 / (m0 + BC) 

A4 P_A_t + m1 + P_C_t + m2 (m0 + BC) / (m0 + 

BC) 

A5 m6 (m0 + BC) / (m0 + 

BC) 

按顺序选中各个状态点，作路径 0→A1→A2→A3→A4→A5(由于 A4、A5两点有可能重合，可在对

象列表中选择点)； 

②、作动点 Q 与时间 t 的折线图 

各个状态

点的编号 
横坐标(累计时间) 

纵坐标（累计路程/

总路程） 
说明 

0 0 0 ①速度=路程/时间 

②动点 Q 与时间 t 的折线图，

各个状态点的横坐标为累计

时间，各个状态点的纵坐标为

累计路程， 

③由于动点 P、Q 的点值取值

B1 Q_B_t 0 

B2 Q_B_t + m3 m0 / (m0 + BC) 

B3 Q_B_t + m3 + Q_A_t m0 / (m0 + BC) 

B4 Q_B_t + m3 + Q_A_t + m4 (m0 + BC) / (m0 + 

BC) 
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B5 m6 0 范围在 0~1 之间，所以各个

状态点的纵坐标=累计路程/

总路程 

按顺序选中各个状态点，作路径 0→B1→B2→B3→B4→B5(由于 B4、B5两点有可能重合，可在对

象列表中选择点)； 

③在自定义坐标系中，作点 G（m7,0），按顺序选中原点 O（0，0）和 G（m7,0）作线段，

在线段上取半自由点 H (对应的参数为 u0)，选中 H 点，用智能画笔作平行 y 轴与两条折线

路径的交点 I、J，选中点 H 测量点 H 横坐标(动点所运动的当前时间)，测量对象编号为

m8,同理测出点 I、J 的纵坐标,测量对象编号为 m9(用来驱动从动点 P) ,m10(用来驱动从

动点 Q)  

  
7、利用点工具在路径 A→C→B 上取半自由点 P，在属性中修改点值为 m9，在线

段 BA 上取半自由点 Q，在属性中修改点值为 m10， 

8、用智能画笔过点 P 作 PD⊥AB，按顺序选中 D、P 两点，点击正多边形（定

边数）工具，在弹出的对话框内输入 4，作出正方形(如下图所示，按顺序选中 D、

E、F，点击左上角小窗口，按批量标签，弹出的对话框，起始标签处输入 D)．选

中正方形 PDEF，点击测量工具测得其面积，测量对象编号为 m11； 

 

9、选中点 Q 和线段 AB，用垂线工具作出过点 Q 与线段 AB 的垂线． 

10、点击自定义坐标系工具，作出新的坐标系后，作点 K（m7，0），L（m8，

m11）， 

按顺序选中点 O、K 作线段 OK，在线段上取半自由点 M(对应的参数为 u0)，选

中 M 点和点 L 用轨迹工具作轨迹作出正方形 PDEF 面积 S 与时间 t 的函数 

图 7：折线路路径上取点值 

图 8：作正方形 PDEF 
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11、美化后的效果如原题图所示. 

【经验分享】 

1、关于解决同点异速，走走停停问题的思路：不外乎就是一个半自由点的点值获

取问题，可以反其道而行之：通过做路程 S时间 t 与点值之间的折线图(变换后)，

再通过折线图上的点的纵坐标倒回去表示半自由点的点值，这样做的优点是计算

量小，个人认为具备一定的通实性．  

2、模板教学的好处是变式教学，通过一道题讲清一类题． 

3、在这里从 S、t 折线图中获取驱动动 P、Q 两点的点值，在线段 OG（G(m7,0)）

上取半自点 H，测量出 H 点的横坐标表示动点运动当前时间，这样做的好处拖

动半自由点 H 不会出界，假若直接作点 H（t，0）（设置横坐标拖动参数为 t），

拖动点 H 会使 H 点出界，即时间 t 超出自变量的取值范围． 

【小试牛刀】 

1、 如图①，在 Rt△ABC 中，∠C＝90°，AB＝10，BC＝6，点 P 从点 A 出发，沿折线 AB→BC

向终点 C 运动，在 AB 上以每秒 5个单位长度的速度运动，在 BC 上以每秒 3个单位长度的

速度运动，点 Q 从点 C 出发，沿 CA 方向以每秒个
4

3
单位长度的速度运动 P，Q 两点同时

出发，当点 P 停止时，点 Q 也随之停止．设点 P 运动的时间为 t 秒． 

(1)求线段 AQ 的长；(用含 t 的代数式表示) 

(2)连结 PQ，当 PQ 与△ABC 的一边平行时，求 t 的值; 

(3)如图②，过点 P 作 PE⊥AC 于点 E，以 PE，EQ 为邻边作矩形 PEQF．设矩形 PEQF 与△

ABC 重叠部分图形的面积为 S．直接写出点 P 在运动过程中 S 与 t 之间的函数关系式和自变

量的取值范围．  

图 9：  与时间 t 的函数图象 
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