物理第二次月考答案
1.A、2.B、3.A、4.B、5.C、6.C、7.C、8.B、9.AD、10.BD、11.BD、12.AD
2.[image: @@@370a32c0-c6d5-4110-aab1-b2bee993959a]【详解】ABD．开始推不动衣橱，说明推力小于最大静摩擦力；站在人字形架时，重力产生两个效果，分别向左右两侧推墙壁和衣橱，如图所示
重力可以分解成沿A、B两个方向的力，由于底角较小，所以A、B方向的力会很大，A对衣橱的力可分解成水平方向和竖直方向的力，而水平方向的力会远大于小明的重力，可能大于最大静摩擦力，故AD错误，B正确；
C．根据力的平行四边形定则，可知重力一定的情况下，A、B夹角越大，沿A、B方向的力会很大，A对衣橱水平方向的分力越大，越容易推动衣橱，所以如果没有推动衣橱，可以把A、B板的夹角适当增大，故C错误。


3.【详解】A．从到的过程中，位移应为QP之间的直线距离，大小为2R，故A正确；
B. 


[bookmark: _GoBack]从到，所用的时间为，故B错误；



C．从到，平均速度为，故C错误；




D．从到过程的平均速度与从到过程的平均速度大小相等，但方向不同，故D错误。



4.【详解】A．从传感器的示数可知，单杠对该同学右手支持力的大小为，同理单杠对左手的支持力大小也为，根据平衡条件可知该同学的重力约为500N，体重约为，故A错误；
B．1s~2s内，从传感器示数可知，支持力先小于重力，处于失重状态，之后支持力大于重力，处于超重状态，所以该同学经历了先出现失重现象后出现超重现象，故B正确；
C．5～6s内，从传感器示数可知，支持力先大于重力，处于超重状态，之后支持力小于重力，处于失重状态，故C错误；

D．人在进行放下身体的动作过程中，先向下加速运动，此时加速度的方向向下，故人处于失重状态，最后人处于静止状态，所以后半段人向下做减速运动，加速度的方向向上，此过程人处于超重状态，结合图像可以看出，1s时人放下身体，2s时过程结束。内，该同学进行了先放下身体的动作、后拉起身体，故D错误。

5.【详解】A．开始时弹簧伸长量为

剪断细线后小球向上加速运动，在平衡位置时（此时弹簧伸长量为）小球A的加速度为零，此时速度最大，即此时弹簧仍处于伸长状态，A错误； 

B．剪断细线的瞬间，弹簧的弹力不变，则小球A的加速度大小为，B错误；
C．剪断细线的瞬间，小球B只受重力作用，则加速度大小为g，C正确；

[image: @@@dd391671-b963-4a0e-a077-caf459ef7b1b]D．小球A运动到最低点时，弹簧的伸长量为，D错误。
6.【详解】ACD．选取1、2两球整体为研究对象，受力如图所示

利用正交分解法，在水平方向，有

[image: @@@c1aafaa6-ddb6-46bb-b6d3-de3dc2793266]在竖直方向，有


解得，，故AD错误，C正确；
B．选取球2为研究对象，受力如图所示

由平衡条件可得，故B错误。


7.【详解】由于两棒的加速度都等于g，若以A为参考系，则B相对A做匀速运动，B相对A的速度恒为，则从开始下落到两棒相遇的时间

从两棒相遇交错到分离所需时间






8.【详解】A．搓纸轮带动第一张纸匀速运动，故搓纸轮对第张纸的摩擦力大小与第张纸与第张纸之间的滑动摩擦力平衡，故搓纸轮对第张纸的摩擦力大小为，故A错误；








B．正常工作时第张纸在第张纸上滑动，它们之间的压力为，滑动摩擦力为，以第张纸下面的所有纸为研究对象，它们受到第一张纸的摩擦力，底部对它的静摩擦力，由平衡关系可得，故B正确；

C．静止不动的纸之间保持相对静止，它们之间是静摩擦力，静摩擦力的大小等于，故C错误；



D．若，则，即第张纸将无法搓动，进纸系统将不能正常进纸，D错误。

9.【详解】A．根据运动学规律，可得飞船在这个阶段的平均加速度，故A正确；
B．由于不知道飞船的质量，无法应用牛顿第二定律求出飞船对空间站的平均作用力，故B错误； 
C．由于不知道飞船的初速度，无法求出飞船在这段时间内的位移，故C错误；




D．根据牛顿第二定律可得解得因此要求出空间站的质量，需要知道飞船的质量，故D正确。

10.【详解】以A为对象，根据牛顿第二定律可得

以B为对象，根据牛顿第二定律可得

联立解得
11.【详解】A．对物体a受力分析，如图



[image: @@@e56698e1-af98-493b-a06f-46e03f62ce96]在缓慢拉开物体a的过程中，物体a所受合力为零，由图解法分析可知水平力F和均变大。设斜面体的倾角为，对物体b受力分析，由平衡条件可知物体b受到的支持力一定不变，故A不符合；




B．由于不清楚与的关系，则物体b受到的摩擦力可能为零，可能沿斜面体向上，也可能沿斜面体向下，所以随着增大，物体b受到的摩擦力可能逐渐增大，也可能逐渐减小，故B符合题意；
C．取三个物体整体分析，斜面体、物体a、物体b，竖直方向合力为零，所受地面的支持力等于三者重力之和，故地面对斜面体的支持力一定不变，故C不符合题意；
D．取三个物体整体分析，水平方向合力为零，因水平拉力F增大，所以地面对斜面体的摩擦力逐渐变大，故D符合题意。


12.【详解】A．由题图乙可知，煤块先以大小a1=8m/s2的加速度做匀减速运动，而后以大小a2=2m/s2的加速度做匀减速运动。在0~t1时间内，可得t1=1s在t1~t2时间内，可得t2=3s，A正确。


BC．根据牛顿第二定律可知，在0~t1时间内，有在t1~t2时间内，有


解得μ=，tan θ=，BC错误；


D．在0~t1时间内，煤块比传送带多运动的位移Δx1=×（12+4）×1m-4×1 m=4m在t1~t2时间内，传送带比煤块多运动的位移Δx2=4×2 m-×4×2 m=4m故黑色痕迹长为4m，D正确。



13.【答案】(1)   (2)       

【详解】（1）小球通过光电门B的速度大小为


（2）[1][2]小球从光电门A运动到光电门B，根据位移时间关系可得变形可得



结合图乙，可得，解得



14.【答案】(1)A     (2) 否       (3)          
【详解】（1）A．连接小车和沙桶的细线必须与轨道平行，这样才能保证小车受到的拉力是沿轨道方向的合力，故A正确；


B．因为有拉力传感器可以直接测量拉力，所以不需要始终保持远大于，故B错误；



C．由于不需要远大于，所以实验得到的图线不会在比较大时出现弯曲，故C错误。
故选A。
（2） 


由纸带可以看出间距不相等，所以不是匀速运动，摩擦力平衡不正确；由题知，相邻的两个计数点之间还有四个点没有画出，相邻计数点时间间隔根据逐差法可得加速度大小

代入数据解得



（3）[1][2]对车分析，根据牛顿第二定律有整理得可知图像斜率



纵截距联立解得，

15.【答案】(1)8N，方向沿斜面向上     (2)



【详解】（1）物块垂直斜面有又解得N方向沿斜面向上




（2）对静止在斜面上的物块施加水平向右的推力，当物块刚好上滑时，摩擦力沿斜面向下刚好达到最大，则有，又联立解得N


16.【答案】(1)     (2)

【详解】（1）卡车在动物通道前停下，在反应时间内做匀速直线运动，后做匀减速直线运动，有

解得司机的最长反应时间



（2）若司机的实际反应时间，然后仍以的加速度做匀减速直线运动，则






解得卡车完全通过点的速度减速过程的时间该动物在卡车完全通过后才到达点，有解得动物的速度大小

17.【答案】(1)8m/s    (2)    (3)5

【详解】（1）由于，则在木板与挡板碰撞前，物块与木板保持相对静止


则对整体有物块与挡板第一次碰撞前瞬间解得v1=8m/s

（2）物块与挡板第一次碰撞后速度大小不变，方向变为向上，为

对物块有

此时对木板有

物块向上减速为零，用时为

此时木板保持匀速运动，在此期间相对位移

随后物块以a2向下做加速运动，木板保持匀速向下运动，由对称性可知，再经历t1后物块速度向下增大为8m/s，再次与挡板相撞，在此期间相对位移

物块与挡板第二次碰撞前，相对木板上滑的最大距离



（3）由（2）分析可得，第一次碰撞到第二次碰撞过程中，物块相对于木板向上滑动，木板保持匀速，第二次碰撞到第三次碰撞过程中，同理可得，物块相对于木板向上滑动，则最大碰撞次数为
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