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一、单项选择题（本题共8小题，每小题4分，共32分。在每小题给出的四个选项中，只有一个选项是符合要求的）
[image: @@@913fa637-0a2c-480d-90c3-9400dbedb263]1．2024年10月8日消息，本年度诺贝尔物理学奖授予约翰・霍普菲尔德和杰弗里・辛顿，“以表彰他们为利用人工神经网络进行机器学习作出的基础性发现和发明”。在物理学的探索和发现过程中，物理过程和研究方法比物理知识本身更加重要。以下关于物理学研究方法的叙述中正确的是（　　）
A．重心、合力和分力都体现了微元法的思想


B．根据速度定义式，当Δt足够小时，就可以表示物体在某时刻的瞬时速度，该定义应用了极限思想方法
C．伽利略在研究自由落体运动时采用了控制变量法
D．惯性定律即牛顿第一定律，伽利略通过理想斜面实验直接验证了惯性定律
[image: @@@eca767f1-8e67-4485-9e19-a748283bce0f]2．如图所示，有a、b两条图线，则下列说法正确的是（　　）
A．若横坐标为时间t，纵坐标为位移x，则a做直线运动，b做曲线运动
B．若横坐标为时间t，纵坐标为速度v，则a、b两物体运动方向相同
C．若横坐标为时间t，纵坐标为速度v，则两图线的交点表示两物体相遇
D．若物体在平面上运动，横坐标为水平位置x，纵坐标为竖直位置y，则a、b两物体均做直线运动
3．如图所示，某学习小组将两绿色乒乓球放在两塑料盒中，上面塑料盒盛满水，下面塑料盒是空的，然后用细线将乒乓球分别系于塑料盒的上、下底部，当塑料盒静止时，细线均伸直处于竖直方向，现使两塑料盒以一定加速度一起向右匀加速运动，则此时P、Q两球相对塑料盒（　　）
[image: @@@b3f4e5d8-7052-465f-b65e-59fa3e2dfa29]
A．P球向右偏移	B．两球均向左偏移
C．Q球向右偏移	D．两球均向右偏移
4．2020年的春节刚刚来临，国内多地发生新型冠状病毒肺炎疫情，许多医务工作者自愿放弃休假为抗击疫情奋战。在药物使用中就应用到很多物理知识。两图分别是用注射器取药的情景和针尖刺入瓶塞的物理图样，针尖的顶角很小，医生沿着注射器施加一个较小的力F，针尖会对瓶塞产生很大的推力。现只分析如图的针尖倾斜侧面与水平侧面对瓶塞产生的两个推力，则（　　）
[image: @@@8f068c63-34fe-4ede-91df-81fc9f1454d5]
A．针尖在两个侧面上对瓶塞的两个推力是等大的
B．针尖在倾斜侧面上对瓶塞的推力比水平侧面的推力大
C．若F一定，使用顶角越小的针尖，则倾斜侧面对瓶塞产生的推力就越小

D．针尖在倾斜侧面上对瓶塞的推力




[image: @@@2f5a73dc-0f26-4db7-aee7-331570e08567]5．钓鱼是一项广泛的休闲运动，如图所示，AB部分为鱼竿，BC部分为鱼线，某时刻鱼在水中挣扎时对轻质鱼线施加的拉力为150N，鱼线与水平方向的夹角为，钓鱼者和鱼竿的总质量为60kg，钓鱼者始终未与水平地面出现相对运动，已知，，g取，下列说法正确的是（    ）
A．人对鱼竿的力沿竿向下
B．钓鱼者的鞋底与地面的摩擦因数至少为0.147
C．若鱼对鱼线的拉力大小不变，人缓慢将鱼向岸边拉近，且鱼线与水平方向夹角变大，则地面对人的摩擦力变大
D．若鱼在某位置挣扎加剧，对鱼线的拉力变大，人用力保持鱼竿和鱼线形状不变，则人对地面的压力变大
















6．如图所示，两个小球、悬挂在水平天花板下，并处于静止状态，其中小球和悬挂点之间的细线与天花板的夹角为，小球和悬挂点之间的轻弹簧与天花板之间的夹角为，小球、之间的细线水平。已知，，则剪断小球、之间的细线瞬间，小球与的加速度大小之比为（　　）
[image: @@@3503e66a-235f-4092-853a-42062ffbd517]
A． 



	B．	C．	D．

7．如图甲所示，一轻质弹簧的下端固定在水平面上，上端叠放两个质量均为M的物体A、B（B物体与弹簧连接），弹簧的劲度系数为k，初始时物体处于静止状态。现用竖直向上的拉力F作用在物体A上，使物体A开始向上做加速度为的匀加速运动，A、B的速度随时间变化图像如图乙所示，重力加速度为g，则下列说法正确的是（     ）
[image: @@@bc598723-7348-4331-806f-b54c532a3517]A．拉力F的最小值为Ma
B．A、B分离时，弹簧弹力恰好为零

C．A、B分离时，A上升的距离为
D．弹簧恢复到原长时，物体B的速度达到最大值
[image: @@@419254d0-dce8-47f3-b7d7-b1a1650e9b27]8．如图，甲、乙两辆相同型号汽车沿平直路面并排同向行驶，在两车车顶相同位置A、B分别装有蓝牙设备，这两个蓝牙设备间信号的有效传输距离L=10m。t=0时刻，甲、乙两车车头对齐，此时甲车速度为10m/s，乙车速度为4m/s，A、B间距离d=6m。从t=0时刻开始，甲车以大小为2m/s2的加速度做匀减速直线运动直至停止，乙车以4m/s的速度做匀速直线运动。不计信号的传递时间，从t=0时刻起，甲、乙两车能够利用蓝牙通信的时间为（　　）
A．2s	B．4s	C．6s	D．6.25s

二、多选题（本题共2小题，每小题5分，共10分。在每小题给出的选项中，有多项符合题目要求。全部选对的得5分，选对但不全的得3分，有选错的得0分。）
[image: @@@b969c2c5-b9d5-42c6-a9f4-da84adf97571]9．有一刹车失灵的大货车冲上避险车道。该过程可以看作匀减速直线运动，货车运动到最高点时速度恰好为零，并保持静止，冲上避险车道的初速度为v，货车该过程的位移为x。下列判断正确的是（　　）






A．货车从冲上车道至车道中点所用的时间为		B．货车在车道上滑行的时间为


C．货车滑到车道的中点时速度大小为			D．货车的加速度大小为



10．如图甲所示，一小物块从水平转动的传送带的右侧滑上传送带，固定在传送带右端的位移传感器记录了小物块的位移随时间的变化关系如图乙所示。已知图线在前3.0s内为二次函数，在3.0s~4.5s内为一次函数，取向左运动的方向为正方向，传送带的速度保持不变，小华同学独自思考画出了小物块的图如图丙所示，相关标注如图所示。则（　　）
[image: 1dfda2d013ca5e39a1ddb7d64c68cbbe]


A．			B．
C．物体与传送带之间的摩擦因数为0.2	D．物体相对传送带最大位移是9米

三、实验题（每空2分，共16分）

11．橡皮筋也像弹簧一样，在弹性限度内，伸长量x与弹力F成正比，即F＝kx，k的值与橡皮筋未受到拉力时的长度L、横截面积S有关，理论与实践都表明，其中Y是一个由材料决定的常数，材料力学上称之为杨氏模量。(计算结果均保留2位有效数字)
（1）在国际单位制中，杨氏模量Y的单位应该是（     ）
A．N            		B．m            		C．N/m            	D．Pa
（2）下面的表格是橡皮筋受到的拉力F与伸长量x的实验记录。请作出F­x图像    ，由图像可求得该橡皮筋的劲度系数k＝        N/m。
	拉力F/N
	5
	10
	15
	20
	25

	伸长量x/cm
	1.6
	3.2
	4.7
	6.4
	8.0


[image: @@@7169895d-44af-4280-bbd4-b2f4d04ddd4f][image: ]
（3）有一段横截面是圆形的橡皮筋，应用如图所示的实验装置可以测量出它的杨氏模量Y的值。测得橡皮筋的长度L＝20.00cm，橡皮筋未受到拉力时的直径D＝4.000mm这种橡皮筋的Y值等于        。
12．下图为“探究加速度与力、质量的关系”实验装置示意图。图中打点计时器的电源为50Hz的交变电源，在小车质量”定的情况下探究加速度与力的关系。
[image: @@@d3fe9994-dc75-4526-92bb-6861d4a91522]
（1）实验时，一定要进行的操作是         
A．将带滑轮的长木板右端垫高，以补偿阻力
B．用天平测出砂和砂桶的质量
C．小车靠近打点计时器，先接通电源，再释放小车，打出一条纸带，同时记录力传感器的示数
D．为减小误差，实验中一定要保证砂和砂桶的质量m远小于小车的质量M
（2）甲同学根据测量数据作出如图所示的a-F图线，该同学做实验时存在的问题是         
[image: @@@50a5f069-8f76-426c-8b04-2d7ae92dc64b]
A．先释放小车，后接通电源
B．砂和砂桶的质量m没有远小于小车的质量M
C．平衡摩擦力时木板没有滑轮的一端垫得过高
D．没有补偿阻力或补偿阻力不够
（3）下图是乙同学实验过程中得到的一条点迹清晰的纸带，已知相邻两计数点间还有4个点未画出，则根据纸带可得此次小车的加速度a=         m/s。（结果保留2位有效数字）
[image: @@@eae057da-60f2-49d7-84ef-94a2bc4ba684]
（4）若某次实验过程中，求得小车加速度的大小为a，则砂桶的加速度为       。


四、解答题（13题12分，14题、15题每题15分，共42分）




[image: @@@0c5f3337faf84d0e906d0b3bf03f1482]13．如图所示，一滴雨滴从离地面高的楼房屋檐处自由下落，下落途中用的时间通过一个窗口，窗口的高度为，。求：
（1）雨滴落地时的速度大小；

（2）雨滴落地前最后内的位移大小；
（3）窗户的下边框离地面多高。


































14．如甲图所示，质量均为1kg的物块A、B静止在水平面上，A、B由劲度系数为3N/cm的轻弹簧相连，物块A套在竖直杆上，在竖直向上的力F作用下沿杆缓慢上移，B运动之前，力F随上升高度h的变化关系如乙图所示，已知物块A、B处于水平面时距离为16cm，弹簧原长为18cm，物块A与杆间动摩擦因数为0.5，图中c点的高度，设最大静摩擦力等于滑动摩擦力。（，）
（1）当A在地面时，求B所受的摩擦力的大小；

[image: @@@c16d5e53-bdda-422c-90ec-7d1da24569cf]（2）求的数值；
（3）求坐标a、b的数值。



























15．如图所示，一倾角为30°的固定斜面AB，斜面末端B与放在光滑水平面上质量M = 2kg长木板平滑连接，木板足够长，B点与木板上表面等高，与木板右端C点距离为s = 3m的D点处固定一挡板，木板与挡板、斜面碰撞时均无能量损失。已知AB之间的高度为h = 2.25m，质量为m = 1kg的小物块与斜面间动摩擦因数为μ₁，与木板间动摩擦因数为μ2= 0.2，让小物块从A点由静止开始滑下，到达B点时速度为6m/s，g = 10m/s2。求：
（1）物块与斜面间的动摩擦因数μ1；
（2）木板第一次与挡板碰撞前，物块相对于木板滑动的距离；
（3）若木板初位置右端C点与D点间距离为0.125m，则木板与挡板相碰几次？
[image: @@@f26266b3-a083-44ce-bec4-7ff345966da6]  












六安一中2026届高三年级第二次月考
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	答案
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	D 
	A 
	C 
	D 
	 BD
	BCD 



1．B【详解】A．“重心”是物体上各部分所受重力的合力的作用点、“合力和分力”是等效替代的关系，重心、合力和分力都体现了等效替代的物理思想，故A错误；B．瞬时速度是由数学极限思想得来的，其中时间趋于零，就可以表示一个时刻的速度，即为瞬时速度，故B正确；C．伽利略在研究自由落体运动时采用了实验和逻辑推理的方法，不是控制变量法，故C错误；D．惯性定律即牛顿第一定律，是利用逻辑思想对事实进行分析的产物，不能用实验直接验证，故D错误。故选B。
2．B【详解】A．若横坐标为时间t，纵坐标为位移x，则有x−t图像的斜率表示速度，可知a的斜率不变，速度不变，则a做直线运动，b的斜率在随时间逐渐变大，且斜率都是正值，可知b的速度随时间增大，方向不变，b做加速直线运动，A错误；B．若横坐标为时间t，纵坐标为速度v，由v−t图像可知，a、b两物体的速度都是正值，则有a、b两物体运动方向相同，B正确；C．若横坐标为时间t，纵坐标为速度v，由v−t图像可知，则两图线的交点表示两物体速度相同，不是相遇，C错误；
D．若物体在平面上运动，横坐标为水平位置x，纵坐标为竖直位置y，可知y−x图像为物体运动的轨迹，则a物体做直线运动；b物体做曲线运动，D错误。故选B。
[image: @@@c130fbc9-a152-46fd-9559-145064ec3c45]3．A【详解】由两种介质组成的系统，密度大的惯性大，当系统向右匀加速运动时，密度小的向右偏移，密度大的向左偏移；塑料的密度小于水的密度，塑料球P向右偏移，水向左偏移；塑料的密度大于空气的密度，空气向右偏移，塑料球Q向左偏移。A正确，BCD错误。故选A。
4．B【详解】AB．将力F分解在垂直于针尖的两个侧面的方向上，如图所示




由几何关系知，针尖在倾斜侧面上对瓶塞的推力比水平侧面的推力大,故A错误，B正确；CD．由数学知识得；；若F一定，使用顶角越小的针尖，则倾斜侧面对瓶塞产生的推力就越大，故CD错误。故选B。















5．D【详解】A．对鱼竿受力分析，鱼竿受到自身重力，鱼线对鱼竿斜向左下方的拉力，根据平衡条件可知，则人对鱼竿的力与鱼竿自身重力与鱼线对鱼竿的力的合力等大反向，根据平行四边形定则可知，人对鱼竿的力应斜向右上方，故A错误；B．设鱼线对鱼竿和人整体的拉力为，地面对鱼竿与人整体的支持力为，静摩擦力为，鱼竿和人整体质量为，对整体受力分析，根据平衡条件有；；代入题中相关已知数据，求得，；则人与地面的动摩擦因数满足；故B错误；C．若鱼对鱼线的拉力大小不变，人缓慢将鱼向岸边拉近，且鱼线与水平方向夹角变大，根据；增大，减小，则地面对人的摩擦力减小，故C错误；D．若鱼在某位置挣扎加剧，对鱼线的拉力变大，人用力保持鱼竿和鱼线形状不变，则地面对人的支持力；变大，根据牛顿第三定律，可知人对地面的压力变大，故D正确。故选D。



















6．A【详解】剪断、之间的细线，小球向下摆动，加速度大小为；剪断细线前，对小球受力平衡有、；剪断、之间的细线瞬间，弹簧弹力大小不变，小球向右加速，加速度大小为；所以剪断小球、之间的细线瞬间，小球与的加速度大小之比；故选A。











7．C【详解】A．A、B整体原来静止，合外力为零，施加外力F的瞬间，对A、B整体，根据牛顿第二定律有；当A、B整体向上运动时，弹簧弹力减小，则F增大，拉力F的最小值为2Ma，故A错误；B．物体A、B在时刻分离，此时A、B具有共同的v与a，且A、B间作用力为0，对B有；解得；故B错误；C．施加F前，物体A、B整体平衡，根据平衡条件有；解得；A、B在时刻分离，由；解得；则A、B分离时，A上升的距离为；故C正确；D．当弹簧的弹力；时，B达到最大速度，此时弹簧处于压缩状态，故D错误。故选C。














8．D【详解】当两车的通讯即将中断时，两车沿运动方向的距离为；则；得 ，；由两车的运动性质，两车间距先增大后减小。时，；时，，，甲车速度为；4s之后，两车间距减小，且甲车能继续行驶的距离为；从4s到乙车行驶到甲车前方8m的过程中，，时间为；则两车通讯时间为；故选D。










9．BD【详解】B．根据；解得货车在车道上滑行的时间为；B正确；A．根据匀变速直线运动的特点，逆向思维；；解得；A错误；C．根据；；解得货车滑到车道的中点时速度；C错误；D．逆向思维，根据；解得货车的加速度大小；D正确。故选BD。













10．BCD【详解】A．图乙中为速度为零的时候，在图甲中可得速度为零时时2s，所以，故A错误；B．由图乙可知，滑块匀速运动的速度大小为；物体在2s时速度为零，则2~3s的位移为；可得在0~2s的加速度为，在2~3s为，在2s时速度为零，则在0时刻的速度；故B正确；C．根据牛顿第二定律；可求得；故C正确；D．由2~3s滑块加速1s后做匀速直线运动可知，在3s时滑块速度和传送带速度相等，则；滑块向左做减速运动的相对位移；滑块向右做加速运动的相对位移；所以物体相对传送带最大位移是；故D正确。
11．D      [image: @@@89088544-d50e-413f-a4c1-690855e3449c]     3.1×102     5.0×106Pa
【详解】



[image: @@@c6a44458-8e92-4b6e-a8c7-5142c3988aaf]（1）[1]在弹性限度内，弹力F与伸长量x成正比，F＝kx，由题意可知，则；解得杨氏模量；各物理量取国际单位得杨氏模量的单位是N/m2＝Pa；故选D。

（2）[4]根据表格数据，描点、连线，可得F­x图像如图所示，[5]根据图线斜率的物理意义表示劲度系数k，则

（3）[6]根据，求得Y≈5.0×106Pa
12． AC/CA     D     1.6     2a
【详解】
（1）[1]A．用力传感器测出拉力，从而表示小车受到的合外力，故需要将带滑轮的长木板右端垫高，以补偿阻力，A正确；BD．拉力可以由力传感器测出，不需要用天平测出砂和砂桶的质量，也就不需要使小桶（包括砂）的质量远小于车的总质量，BD错误;C．使用打点计时器时，应先接通电源，待打点稳定后再释放小车， C正确。故选AC。
（2）[2]由题图可看出，当拉力达到一定数值时才产生了加速度，说明没有补偿阻力或没有完全补偿阻力，故选D。


（3）[3]根据匀变速直线运动推论；依据逐差法可得



（4）[4]设经过时间小车的位移为x，则砂和砂桶的位移为2x，根据匀变速运动规律有，；解得
13．（1）40m/s；		（2）35m；		（3）73.95m
【详解】



（1）根据公式；得到；则落地速度为---------------3分


（2）雨滴在前3s内的位移为；则雨滴落地前最后1s内的位移大小为------------------4分






（3）设屋檐距窗口上边为，雨滴从屋檐运动到窗的上边框时间为，则；则有；联立可以得到；则窗户的下边框离地面高度为；------------------5分

14．(1)6N   (2)16     (3)8，
【详解】

（1）当A在地面时，根据平衡关系，B所受的摩擦力大小与弹簧弹力大小相等---------------4分








（2）当A上升到c点时，此时弹簧长度为；弹簧弹力为；设此时弹簧与水平方向夹角为，对A受力分析得；又；联立得；则的数值为。-----------------5分








（3）A缓慢上升，视为平衡状态，弹簧弹力先减小再增大，因为存在；此时弹簧处于原长初状态，坐标a点弹簧弹力斜向上，设弹簧弹力为T，弹簧与水平方向夹角为，则；得；得；当弹簧处于原长时，有；则坐标a、b的数值分别为，。--------6分

15．（1）；     （2）6m；     （3）3次
【详解】

（1）由受力分析，牛顿运动定律知mgsinθ－μ1mgcosθ = ma；v2 = 2ax；解得-------4分


（2）由受力分析，牛顿运动定律知，取向右为正方向，物块加速度大小μ2mg = ma1；解得a1 = 2m/s2；木板加速度大小μ2mg = Ma2；解得a2 = 1m/s2；木板与挡板第一次相碰前，物块与木板共速v0－a1t1 = a2t1 = v1；；；则木板第一次与挡板碰撞前，物块相对于木板滑动的距离Δx1 = x1－x2 = 6m--------------5分



（3）木板与挡板第一次相碰时；解得t4 = 0.5s；由于v4 = a2t4 = 0.5m/s；物块v物 = v0－a1t4 = 5m/s > v4；木块与挡板最后一次相碰后，木板与物块同时停下来v物 = a1t；v板 = a2t；则v物 = 2v板； 所以，停止运动前，物块一直向右做匀减速直线运动，木板向右做初速度为零的匀加速直线运动，再向左做末速度为零的匀减速直线运动，物块的运动时间；木板一次往复时间Δt = 2t4；碰撞次数为；---------------6分
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