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[bookmark: _GoBack]物理试卷（二）
       
时间：75分钟          分值：100分
一、单选题（每题4分，共32分）

1．用如图所示的装置做光电效应实验，闭合开关S，用一发光功率为P的激光光源照射金属K，移动变阻器的滑片，当电压表的示数为U时，电流表示数恰好为0，已知金属K的逸出功为，电子电荷量为e，则光源单位时间内发出的光子数为（     ）

[image: @@@31cd2157-0b3a-4207-826f-e11f16ad5f53]A．	
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2．如图所示，质量为m的小球靠近墙面竖直向上抛出，用频闪照相对小球上升和下降过程进行拍照，甲图是小球上升时的照片，乙图是小球下降时的照片，O是运动的最高点。假设小球所受阻力大小不变，重力加速度为g，据此估算小球受到的阻力大小为（　　）

[image: @@@fe1cdb91-753c-4b0d-abdd-52788dae953a]A．	
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3．如图所示，平行的太阳光直射地球的赤道，地球自西向东的自转周期T=24h，某日，天刚黑时，位于地球赤道上N点的人用天文望远镜恰好能看到一地球静止轨道卫星M。已知地球表面的重力加速度为g，地球半径为R。下列说法正确的是（　　）
[image: @@@7cce97db-feb2-42a2-9074-39d39b85c472]




A．卫星M离地面的高度为

B．卫星M和N点的人的向心加速度之比为
C．天黑之后，N点的人一整晚都能看到卫星M
D．天黑之后，N点的人将有一段时间观测不到卫星M

[image: @@@2c69b9dd-f24e-4003-bf0b-ce2ebe228018]4．在一场冰上表演活动中，光滑的冰面上静止放置着一个质量为M的冰车，冰车顶部是一个半径为R的光滑四分之一圆弧轨道，轨道底部与冰面平滑连接。一位质量为m的花样滑冰运动员以水平速度冲向冰车并滑上轨道。已知运动员在轨道上升的高度小于R。下列说法正确的是（　　）

A．运动员再次滑离冰车时，冰车的速度大小一定小于
B．运动员沿轨道下滑过程中，冰车对冰面的压力始终等于（M+m）g





C．运动员再次滑回到轨道底端时，若以冰面为参考系，运动员速度和冰车速度满足，且小于
D．运动员冲上冰车轨道的过程中，运动员与冰车组成的系统动量守恒，机械能也守恒





[image: @@@00b2db32-7e17-47e0-a9b1-3c2628ef9f20]5．一乘客在候车室座椅上看手机，手机屏幕处于水平面内，此手机屏幕用防窥屏制作成。这种防窥屏由透明介质和对光完全吸收的屏障构成，其中屏障垂直于屏幕平行排列，可实现对像素单元可视角度的控制（可视角度定义为某像素单元发出的光在图所示平面内折射到空气后最大折射角的2倍）。透明介质的折射率，屏障高度，屏障间隙，发光像素单元紧贴屏下并位于相邻屏障正中央，下列说法正确的是（　　）
A．防窥屏实现防窥效果是因为光发生了全反射

B．此防窥屏的可视角度
C．若增加透明介质的折射率，则可增强防窥效果


D．若增大，则可视角度增大






[image: @@@4f03b33c-4d12-4e37-9eaf-44e6d713996a]6．如图甲所示，空间存在竖直向下，磁感应强度大小为2T的匀强磁场，绝缘水平桌面上固定一间距为1m的光滑金属导轨，导轨的左侧接有阻值为的电阻R和理想二极管D。导轨上放置长为1m，阻值为的导体棒，时刻起棒在外力作用下向右运动，其速度变化规律如图乙所示，运动过程中棒始终与导轨垂直且两端与导轨保持良好接触，不计导轨电阻，则导体棒两端电压有效值为（   ）


A．4V	    B．2V	 C．	 D．
7．感应电动势是由回路中磁通量的变化引起的，根据磁通量变化的原因不同，可分为感生电动势和动生电动势。由磁场变化引起磁通量变化而产生的感应电动势称为感生电动势。变化的磁场在其周围空间会激发出感应电场（称为涡旋电场），这种电场迫使导体内的电荷做定向移动而产生感生电动势，如图甲所示；导体切割磁感线产生的电动势称为动生电动势。导体切割磁感线时，导体中的自由电子由于和导体一起运动，因而受到洛伦兹力的作用，使导体两端产生电动势，如图乙所示。下列说法不正确的是（　　）
             [image: @@@5cec2124-0032-43c8-8b75-8e31789d60bf]
A．对甲图，当如图所示的磁感应强度增加时，导体中电子将受到如图所示的涡旋电场力
B．对甲图，电荷定向移动对应的电能来自于让磁通量变化所需的能量
C．对乙图，当电子沿着导体棒运动时，会产生另一个洛伦兹力分量，但总洛伦兹力不做功
D．对乙图，电荷定向移动所增加的电势能来源于外力移动导体棒时所提供给系统的能量

[image: @@@d233c1dc-01ca-4468-8cef-30151c3f2c59]8．如图所示，半径为R的光滑圆环固定在竖直平面内，AB为圆的水平直径，CD为竖直直径，O为圆心。质量为m的小球套在圆环上，弹簧的一端与小球连接，另一端固定在圆环的D点，开始时小球静止在M点，弹簧始终处于弹性限度内。现对小球施加竖直向上的拉力F，使小球缓慢运动至N点，OM、ON与OA的夹角均为，经过A点时F大小等于mg。已知重力加速度为g，则下列说法正确的是（　　）








A．弹簧劲度系数为
B．小球静止在M点时弹簧对小球的弹力大小为2mg

C．小球在N点时弹簧对小球的弹力大小为
D．小球从M点缓慢运动到A点的过程中圆环对小球的弹力大小逐渐增大

二、多选题（每题5分，共10分）



[image: @@@cf811364-fdcd-40e0-a6f4-90cc76088ecc]9．如图所示，在距固定小球B水平距离为处的C点的正上方任意一点以不同的水平速度抛出质量为的小球A，小球A均能精准的击中小球B，不计空气阻力，重力加速度为，下列说法正确的是（　　）
A．小球A的抛出点越高，击中B球时动能越大
B．小球A的抛出点越高，击中B球时重力的瞬时功率越大
C．只要A距C点的高度足够高，A就可以竖直向下击中B球

D．A击中B时的最小动能为
10．示波器的核心部件是示波管，示波管由电子枪、偏转电极和荧光屏组成，其原理图如图甲所示。下列说法正确的是（　　）
[image: @@@72e898ed-6519-41a0-a110-ea4d6b9e1173]



A．如果在之间加图a的电压，在之间加图c的电压，在荧光屏上会看到一条与轴平行的竖直亮线


B．如果在之间加图b的电压，在之间加图c的电压，在荧光屏上看到的亮线是正弦曲线



C．如果在之间不加电压，在加图a电压，在荧光屏的轴上会看到一个亮斑


D．如果在之间和之间都加图b的电压，在荧光屏的坐标原点上会看到一个亮斑

三、实验题（每空2分，共14分）
11．某同学想利用智能手机的测加速度软件测量弹簧的劲度系数，他设计了这样的实验方案：如图甲所示，将弹簧左端连接气垫导轨左端，右端连接滑块，将智能手机固定在滑块上，并打开测加速度软件。
[image: @@@901deaf1-40f7-43fc-82b5-9dc99c3ee1fb]
（1）滑块振动起来之后，用手机软件记录振动过程中的加速度—时间图像，如图乙所示，则滑块振动的周期为       s。



（2）已知弹簧的振动周期公式为。经测量，滑块和手机的总质量，计算时取，则该弹簧的劲度系数为        N/m。

（3）该同学查阅资料得知弹簧振子的实际周期公式为，其中m为弹簧的质量。因此本实验劲度系数的测量值比真实值       （填“大”或“小”）。
12．（1）某实验小组设计了如图甲所示的电路测量电压表V2的内阻及电源电动势。已知电压表V1量程为3V，内阻RV1=6000Ω，电压表V2量程也为3V，内阻RV2几千欧（待测），电源电动势约为5V，电源内阻可忽略。按以下步骤进行操作：

①按图甲所示原理图完成电路连接；
②把R1、R2均调至最大阻值；

③闭合开关S，调节R1、R2，使V1、V2均有合适示数，分别为U1、U2，若调至U1、U2满足U2U1的关系，此时电阻箱R2的阻值为1500Ω，则可知电压表的内阻RV2为          Ω；
④若将R1调至4000Ω并保持不变，调节R2，记录多组对应的U1、U2值，以U1为纵坐标，U2为横坐标描点作图，在实验误差允许范围内得到一条倾斜直线，直线的纵截距为b，则电源的电动势为           （用已知量和已测得量计算出结果）。该测量结果           （填“有”或“没有”）系统误差。
（2）用伏安法测电阻时，由于电压表、电流表内阻的影响，测量结果总存在系统误差。按如图乙所示的电路进行测量，可以消除这种系统误差。该实验的第一步是：闭合电键S1，将电键S2接2，调节滑动变阻器Rp和Rp′，使电压表读数尽量接近量程，读出此时电压表和电流表的示数U1、I1；接着让两滑动变阻器的滑片保持位置不动，将电键S2接1，读出这时电压表和电流表的示数U2、I2.由以上记录数据计算被测电阻Rx的表达式是Rx =        。



四、计算题（共44分）









13．（10分）如图甲所示，深度为的圆柱形绝热气缸底部安装有电热丝（体积可忽略），可以通过加热来改变缸内的温度，气缸口有固定卡销，气缸内用质量为、横截面积为的活塞封闭了一定质量的理想气体。当气缸内气体温度为时，则活塞刚好停在气缸口，此时缸内气体压强等于外界大气压强。现保持气体温度不变，将汽缸固定在倾角为的斜面上，再次达到稳定时如图乙所示，已知重力加速度为。不计活塞及固定卡销厚度，活塞可沿气缸壁无摩擦滑动且不漏气，。求：

(1)气缸位于斜面上时，活塞距气缸底部的距离；







[image: @@@a0c69d4b-371c-4a37-ab35-55e2c7fa3b5d](2)气缸在斜面上放置时，接通气缸底部的电热丝缓慢给气体加热，一直到气体温度升高到，加热过程中通过电热丝的电流恒为，电热丝电阻为，加热时间为。若电热丝产生的热量全部被气体吸收，求温度时气缸内气体的压强及气缸内气体温度从升高到的过程中增加的内能。


























14．（15分）如图所示，水平传送带以的速度顺时针匀速转动，传送带左右两端的距离为3.6m。传送带右端的正上方有一悬点O，用长为0.3m、不可伸长的轻绳悬挂一质量为0.2kg的小球，小球与传送带上表面平齐但不接触。在O点右侧的P点固定一钉子，P点与O点等高。将质量为0.1kg的小物块无初速轻放在传送带左端，小物块运动到右端与小球正碰，碰撞时间极短，碰后瞬间小物块的速度大小为、方向水平向左。小球碰后绕O点做圆周运动，当轻绳被钉子挡住后，小球继续绕P点向上运动。已知小物块与传送带间的动摩擦因数为0.5，重力加速度大小。
（1）求碰撞前小物块与传送带之间因摩擦而产生的热量；
（2）求小物块与小球碰撞过程中，两者构成的系统损失的总动能；
（3）若小球运动到P点正上方，绳子不松弛，求P点到O点的最小距离。
[image: @@@878942f3-b98e-40a4-bdbc-0578d1a39508]





























15. 









（19分）如图所示，平面内有两个匀强磁场，y轴左侧的磁场垂直纸面向外，磁感应强度大小为，y轴右侧的磁场垂直纸面向里，磁感应强度大小为．质量为m、电荷量为的粒子，从x轴上A点以速度沿y轴正方向射入磁场，恰好能垂直y轴击中其上D点，若该粒子从O点仍以相同大小速度沿与x轴正方向成角射出，，经过磁场偏转后能击中D点，不计粒子重力．求：
（1）比例系数k的数值；

（2）粒子由O运动到D的时间的所有可能值（计算结果用d、表示）；

[image: @@@55518f7e-8894-40cf-90a7-4760673db5f9]（3）若从x正半轴上M点以相同大小速度沿某方向发射该粒子，也恰好垂直y轴击中D点，M距O点的距离（计算结果用d表示）；




















六安一中2025届高三综合模拟试卷
物理试卷（二）参考答案


1.A【详解】根据   又

其中t=1s，可得光源单位时间内发出的光子数为，故选A。
2．B【详解】设每块砖的厚度是d，向上运动：9d-3d=aT2    向下运动时：3d-d=a'T2

联立得：       根据牛顿第二定律，向上运动时：mg+f=ma

[image: @@@758b7b65-060c-4ba8-a1fd-3536645dfbbc]向下运动时：mg-f=ma'   联立得：f=mg  故选B。

3．D【详解】A．如图所示, 对卫星M有


解得轨道半径  故A错误；B．位于N点的人随地球自转的向心加速度大小为；g为地球表面的重力加速度，故B错误；CD．天黑之后阳光无法照射到卫星，反射光无法到达N点的人，因此将有一段时间观测不到卫星M，故C错误，D正确。故选D。




4．C【详解】AC．运动员和冰车组成的系统在水平方向上不受外力，水平方向动量守恒。若以冰面为参考系，设运动员再次滑离冰车时，运动员的速度为，车速度大小，根据动量守恒有   根据能量守恒有









解得，   因，所以；因不知道与的大小关系，根据；可知无法判断与的大小关系，故A错误，C正确；B．运动员有向心加速度，在竖直方向上有向一下的分加速度，系统处于失重状态，故冰车对冰面的压力始终小于（M+m）g，故B错误；D．运动员冲上冰车轨道的过程中，运动员与冰车组成的系统在水平方向动量守恒，但在竖直方向上，由于运动员有竖直方向的分加速度，系统所受合外力不为零，系统动量不守恒。又因为轨道光滑，整个过程中只有动能和重力势能的转化，系统机械能守恒，故D错误。


[image: @@@074b3743-73ed-429c-a9d5-0bf8c65ee1be]5.B【详解】A．防窥屏实现防窥效果是因为有吸光屏障，故A错误。BCD．如图所示，根据几何关系得；根据光的折射率 ，联立得r1=60°


则可视角度为120°，若减小透明介质的折射率，则r1减小，可视角度减小，可增强防窥效果；若增大，则i1减小，则r1减小，可视角度减小，故B正确。


6.D【详解】由图乙可知最大速度为，当导体棒向右运动时，根据楞次定律和安培定则可知，电流沿逆时针方向，二极管导通，导体棒两端电压的最大值为

当导体棒向左运动时，二极管截止，电路中没有电流，导体棒两端电压最大值


根据有效值的定义可得 ，解得，故选D。
7.A【详解】A．对甲图，当如图所示的磁感应强度增加时，根据楞次定律，感应电流的磁场向里，由右手定则可知，感应电场方向为顺时针方向，则导体中电子将受到与如图所示的方向相反的涡旋电场力，选项A错误，符合题意；B．由能量关系可知，对甲图，电荷定向移动对应的电能来自于让磁通量变化所需的能量，选项B正确；C．对乙图，当电子随导体棒向右运动时受到向上的洛伦兹力作用，该洛伦兹力对电子做正功；另一方向当电子沿着导体棒运动时，电子有沿导体棒向上运动的速度，受到向左的洛伦兹力作用，该洛伦兹力做负功，则电子受到的合洛伦兹力不做功，选项C正确；
D．由能量关系可知，对乙图，电荷定向移动所增加的电势能来源于外力移动导体棒时所提供给系统的能量，选项D正确。

8.C【详解】B．圆环光滑，小球经过A点时F大小等于mg，则小球在A点时弹簧处于原长，原长为；小球在M、A、N三点的受力情况如下图所示：
[image: @@@eb7e45c6-f377-4ddd-8234-dba6311d63d3]



[image: @@@6d55fa0f-76dc-4e6a-a344-fc1556060ce9]小球在M点时，由平衡条件可知：   又；则，故B错误。


A．,则，故A错误；


C．在N点，,得，故C正确；
D．小球从M到A过程中任意一点受力如图所示：




由平衡条件可知，x、减小，增大，故减小，故D错误。故选C。



9．BD【详解】AD．小球A做平抛运动，则有，   解得



根据动能定理有  解得 根据基本不等式可知，当高度

此时，A击中B球时动能达到最小值，且有
即随高度的增大，A击中B球时动能先减小后增大，故A错误，D正确；


B．小球A做平抛运动，则有，则小球A的抛出点越高击中B球时重力的瞬时功率可知，小球A的抛出点越高击中B球时重力的瞬时功率越大，故B正确；
C．小球A做平抛运动，水平方向做匀速直线运动，竖直方向做自由落体运动，可知，小球击中B的速度不可能竖直向下，即A不可能竖直向下击中B球，故C错误。故选BD。










10.ABC【详解】AC．如果在之间不加电压，则在X轴方向不偏转，在（Y正负）加图a恒定电压，所有电子都打在荧光屏的正Y轴上的同一点，因此在正Y轴上将出现一个亮斑，因此可知，如果在（X正负）之间加图a的电压，则会在正X轴上将出现一个亮斑；若只在（Y正负）之间加图c的正弦变化规律的电压，电子将在Y轴来回简谐运动，在荧光屏的Y轴上会看到一条竖直亮线，现在同时在之间和在（Y正负）之间分别加上图a、图c所示电压，由运动的合成，会在荧光屏上看到过正X轴上某点平行于Y轴的一条竖直亮线，故AC正确；








B．如果在（X正负）之间加图b的电压，电子在一个周期内会在X轴方向上，由负X轴上某点向正X轴方向扫面到关于原点对称的某点，在荧光屏上会看到X轴上的一条水平亮线，若只在（Y正负）之间加上图c所示电压，根据以上分析可知，Y轴方向上发生周而复始与电压变化一致的偏转，根据运动的合成可知，若在之间加图b的电压，在之间加图c的电压，在荧光屏上看到的亮线是正弦曲线，故B正确；D．根据以上分析可知，如果在之间和之间都加图b的电压，由运动的合成可知，在荧光屏上将出现一条夹在X轴与Y轴之间倾斜的亮线，故D错误。
11．(1)0.8    (2)37.5     (3)小

【详解】（1）由图乙可知，周期为



（2）根据，则代入数据解得


（3）弹簧振子的实际周期公式为，则
故本实验劲度系数的测量值比真实值小。


12.(1) 3000          没有     (2)


【详解】（1）[1]根据并联电路规律可知U1=U2R2  由题意可知U2U1，R2=1500Ω，解得RV2=3000Ω
[2] 

根据闭合电路欧姆定律可得E=U1+（）R1     整理得    



即   U1﹣U2图像纵轴截距为    电源电动势为
[3]按图甲所示电路进行实验，消除了电压表分流对实验的影响，电压与电流的测量值等于真实值，该实验没有系统误差。

（2）[4]根据实验步骤，由欧姆定律得：U1=I1（RA+RP+Rx）   U2=I2（RA+RP）；解得Rx


13．(1) ……4分    (2) 5p0，  ……6分






【详解】（1）初始时，对封闭气体，压强体积分别为，  斜面上，初始时活塞受力平衡，则  解得  根据玻意耳定律有 解得



（2）假设活塞刚好到达气缸口时，气体温度为，结合上述，根据查理定律有 解得


此后气体体积不再变化，根据查理定律有 解得  



电热丝产生的热量   气体对外做功  气体增加内能

解得
14．(1)1.25J  ……5分 (2)0.3J  ……5分   (3)0.2m ……5分


【详解】（1）根据题意，小物块在传送带上，由牛顿第二定律有 解得


由运动学公式可得，小物块与传送带共速时所需时间为  解得

小物块加速运动的距离为

可知，小物块运动到传送带右端前与传送带共速，此阶段传送带运动的距离为

则碰撞前小物块与传送带之间因摩擦而产生的热量为




（2）小物块运动到右端与小球正碰，碰撞时间极短，小物块与小球组成的系统动量守恒，以向右为正方向，由动量守恒定律有   其中，    解得


由能量守恒，小物块与小球碰撞过程中系统损失的总动能为 得



（3）若小球运动到P点正上方，绳子恰好不松弛，设此时P点到O点的距离为，小球在P点正上方的速度为，在P点正上方，由牛顿第二定律有




小球从点正下方到P点正上方过程中，由机械能守恒定律有   联立解得,即P点到O点的最小距离为。



15.【答案】（1）2/3 ……5分   (2)      ……10分    (3)……4分


【详解】（1）带电粒子在磁场中运动，有   由题意可知




因，则   结合几何关系得    所以；
（2） 


1°若粒子从y轴左侧击中D点，有；其中   即   





因，即    解得；所以，；

粒子由O到D的时间为；


2°若粒子从y轴右侧击中D点，有 其中




即   因，即     解得



所以，；粒子由O到D的时间为；





[image: @@@ad27823e-e147-469e-b555-dddd00530ff2]（3）设的方向与x轴正半轴的夹角为，如图所示；则有；求得，

M距O点的距离为。
1
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