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1、 单选题（共6个小题，共24分。每题只有一个选项正确，每个小题4分）
1．“物理”二字最早出现在中文中，是取“格物致理”四字的简称，即考察事物的形态和变化，总结研究它们规律的意思。同学们除学习物理知识还要了解规律、发现过程、领悟思想方法。下列叙述正确的是（　　）
A．力学中引入质点的概念，采用了等效替代法
B．库仑首先提出了电场的概念，并引用电场线形象地表示电场的强弱和方向

C．用比值法定义的概念在物理学中占相当大的比例，如加速度
D．伽利略总结出自由落体的运动规律采用的是实验和逻辑推理相结合的方法

[image: @@@26d98be2-3cba-4cc1-9d93-d079d7cc0aab]2．如图所示，两个质量相同的小球用长度不等的细线拴在同一点，并在同一水平面内做匀速圆周运动，则它们的（　　）

A．角速度相同	B．线速度大小相同
C．向心加速度大小相同	D．受到的向心力大小相同

[image: @@@7b62d804-20f3-4a54-9ca1-3f5b7313f3ee]3．如图所示是一种台阶式的自动扶梯，一人站在水平台阶上，随着扶梯一起以速度v斜向下做匀速运动，则一段时间内（　　）

A．摩擦力对人做正功	B．摩擦力对人做负功
C．支持力对人不做功	D．支持力对人做负功


4．人造卫星在发射过程中要经过多次变轨方可到达预定轨道，如图所示。

①为了节省能量，在赤道上顺着地球自转方向将卫星发射到圆轨道上。


②在点点火加速，卫星做离心运动进入椭圆轨道。





















[image: @@@1b8aa4c2-6378-43f1-80a2-7730fa72a96e]③在点（远地点）再次点火加速进入圆轨道。设卫星在圆轨道和上运行时的速度大小分别为、，向心加速度大小为、，在轨道上过点和点时的速度大小分别为、，向心加速度大小为、，在轨道、、上的运行周期分别为、、。下列说法不正确的是（　　）

A．

B．

C．



D．卫星在轨道上从到的过程中，因地球引力作用，机械能减少


5．将一正点电荷在电场中由A点静止释放，仅受静电力作用下，从A点运动到B点的图像如图所示，该电场不可能是（　　）
[image: @@@ac177086-e0cd-4cc3-bc62-0a54a34e6196]  A．[image: @@@f51ea9fe-5b24-4426-b5f0-989e7d292065]	                B．[image: @@@68601373-0d61-4363-a7c6-4383240ad48f]
C．[image: @@@3f49c273-8b95-4dc7-9666-9f5d3d50a1fa]	     D．[image: @@@ced880b6-d19c-4d2c-b326-235e14257aa0]

[image: @@@18e544d6-f2d8-42e9-ae68-30fc2187ff9d]6．如图所示为某游乐场的水上滑梯示意图，半径为R的光滑圆弧滑梯轨道PQ竖直放置，O为圆心，半径OQ恰好在水面处且与水面平行。一游客（可视为质点）从P点由静止开始沿圆弧轨道下滑，一段时间后由M点滑离轨道。不计空气阻力，重力加速度大小为g，则M点离水面的高度为（　　）

A． 

	B．	


C．	D．

二、多选题(共4个小题，共20分。7～10小题有多个选项正确，全部选对得5分，选不全得3分，有错选或不答得0分)
[image: @@@0f73dee8-682d-492c-8136-3b179331e83f]7．如图所示，某物体在运动过程中，受竖直向下的重力和水平方向的风力，某段时间内，重力对物体做功4J，物体克服风力做功3J，则以下说法中正确的是（　　）
A．外力对物体做的总功为7J
B．物体的动能增加了1J
C．物体的机械能减少了3J
D．物体的重力势能增加了4J



[image: @@@671ffe1f-aff6-4810-ab5c-be1711f9fe57]8．如图所示为某汽车在平直公路上启动时发动机功率P随时间t变化的图像，P0为发动机的额定功率。已知在t2时刻汽车的速度已经达到最大值vm，汽车所受阻力大小与速度大小成正比。由此可得（　　）
A．在0~t1时间内，汽车一定做匀加速运动
B．在t1~t2时间内，汽车一定做匀速运动
C．在t2~t3时间内，汽车一定做匀速运动

D．在t2时刻，汽车的发动机额定功率与成正比


9．[image: @@@704dd9ca-4c9e-4be8-bbd7-20674d487b36]如图所示,甲、乙两球质量相同,悬线一长一短,如将两球从同一水平面无初速释放,不计阻力,则小球通过最低点时(    )
A．甲球受到的拉力较乙球大
B．甲球的向心加速度和乙球的向心加速度大小相等
C．甲球的动能和乙球的动能相等
D．相对同一参考平面,甲、乙两球的机械能一样大






[image: @@@75d26521-f5db-47fb-8bbd-a656d44d8766]10．如图，滑块a、b的质量均为，a套在固定竖直杆上，与光滑水平地面相距，b放在地面上。a、b通过铰链用刚性轻杆连接，由静止开始运动。不计摩擦，a、b可视为质点，重力加速度大小为。则（　　）

A．a落地前，轻杆对b一直做正功

B．a落地时速度大小为

C．a下落过程中，其加速度大小最大值等于

D．a落地前，当a的机械能最小时，a的加速度为


三、实验题（每空两分，共18分）
11．（6分）“探究两个互成角度的力的合成规律”的实验装置如图所示，在该实验中。

[image: @@@3462e989-042f-4e29-87de-05a48051ff49](1)实验前用一个弹簧测力计钩住细绳套拉至满量程，此时橡皮筋伸长到位置A，本实验中O点的位置不能超过A点的原因是______。
A．防止橡皮筋被拉断   B．避免拉力超过弹簧测力计量程
(2)下列说法正确的是______。
A．拉着细绳套的两只弹簧测力计，稳定后读数应相同
B．使用弹簧测力计时，应避免弹簧及拉杆与测力计外壳间的摩擦。
C．在已记录结点位置的情况下，确定一个拉力的方向只需要再选择相距较近的一个点
(3)若只有一只弹簧测力计，为了完成该实验至少需要        （选填“2”、“3”或“4”）次把橡皮筋结点拉到O点。

12．（12分）（1）如图甲为向心力演示仪的示意图，图乙为俯视图。图中A、B槽分别与a、b轮同轴固定，且a、b轮半径相同。a、b两轮在皮带的传动下匀速转动。
[image: @@@e3592533-f7a1-4372-b34c-54ff74efa484]

[image: @@@16e7cc83-efc5-4485-a4cc-417508686a7e]现将两个小钢球分别放入A、B槽中，①球的质量是②球的2倍，①球放在A槽的边缘，②球放在B横的边缘，它们到各自转轴的距离之比为，如图乙所示，则钢球①，②的线速度大小之比为        ，向心力大小之比为          。
（2）利用如图甲装置做“验证机械能定恒定律”实验。
①除带夹子的重物、纸带、铁架台（含铁夹）、电磁打点计时器、导线及开关外，在下列器材中，还必须使用的两种器材是         。
A．低压交流电源      B．刻度尺       C．弹簧秤





②实验中，先接通电源，再释放重物，得到图乙所示的一条纸带，在纸带上选取三个连续打出的点A、B、C，测得它们到起始点O的距离分别为、、，已知当地重力加速度为g，打点计时器打点的周期为T，重物的质量为m。从打O点到打B点的过程中，重物的重力势能减少量         ，动能变化量         。
[image: @@@feb24155-66e3-4236-ab08-a3d1c5242cee]
③某次实验结果显示，重力势能的减少量大于动能的增加量，最可能的原因是       （单选）。
A．处理纸带时，没有每隔4点取一个计数点
B．重力加速度取值偏大
C．存在空气阻力和摩擦阻力的影响
D．没有采用多次实验取平均值的方法

四、解答题








[image: @@@f31b365e-89f6-44b3-bd7b-7eb1198b4de5]13．（12分）在快递分类时常用传送带运送快件，如图甲所示，一倾角为的传送带以恒定速度运行，传送带底端到顶端的距离。现将一质量的小快件静止放于传送带底端，快件沿传送带向上运动至顶端过程中速度的平方随位移的变化关系如图乙所示，快件可视为质点，取，，。求：

(1)快件与传送带间的动摩擦因数；（4分）
(2)由于快件与传送带摩擦而产生的热量；（4分）
(3)快件从传送带底端运动到顶端过程中，电动机多做的功。（4分）















[image: @@@e549f58b-22b6-4ecf-97d1-b71581858719]14．（13分）如图所示，某货场需将质量为m的货物（可视为质点）从高处运送至地面，现利用固定于地面的倾斜轨道传送货物，使货物由轨道顶端无初速滑下，轨道与水平面成角。地面上紧靠轨道依次排放两块完全相同木板A、B，长度均为，厚度不计，质量均为m，木板上表面与轨道末端平滑连接。货物与倾斜轨道间动摩擦因数为，货物与木板间动摩擦因数为，木板与地面间动摩擦因数。求解下列问题：（最大静摩擦力与滑动摩擦力大小相等，，，）


(1)若货物从离地面高处由静止滑下，求货物到达轨道末端时的速度；（4分）

(2)若货物滑上木板A时，木板不动，而滑上木板B时，木板B开始滑动，求应满足的条件；（4分）

(3)若，为使货物恰能到达B的最右端，货物由静止下滑的高度h应为多少？（5分）







[image: @@@9e36543d-18f5-432d-bd26-eeb43c3cf689]15．（13分）如图，足够长的光滑绝缘水平面上竖直固定光滑绝缘的四分之一圆弧轨道bc，半径为R，b为圆弧的最低点，a点在圆弧左侧，且ab间距为2R。整个空间处于水平向右的匀强电场中，电场强度大小为E。一质量为m、电荷量为的带正电小球从a点静止释放，忽略空气阻力，重力加速度为g。求：
（1）小球运动到b点时对轨道的压力的大小；（4分）
（2）少球在圆弧bc上运动过程中的最大动能；（4分）
（3）小球从a点开始运动到再次回到水平面的过程中机械能的增量。（5分）
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2025年高二上学期入学考试参考答案
	题号
	1
	2
	3
	4
	5
	6
	7
	8
	9
	10

	答案
	D
	A
	D
	D
	D
	B
	BC
	CD
	BD
	BD



1．D
【详解】A．质点概念的引入采用了理想模型法，而非等效替代法，故A错误；
B．电场的概念及电场线是由法拉第提出的，库仑提出了库仑定律，故B错误；

C．加速度由牛顿第二定律得出，属于因果关系的定义，而非比值法定义，故C错误；
D．伽利略通过斜面实验结合逻辑推理得出自由落体规律，故D正确。
故选D。
2．A


【详解】A．设细线与竖直方向的夹角为，根据合力提供向心力


根据几何关系，解得
所以它们的角速度相同，故A正确；

B．两个小球的角速度相同，根据
两个小球的圆周运动半径不同，所以线速度大小不同，故B错误；



C．设细线与竖直方向的夹角为，根据合力提供向心力，解得

因为细线与竖直方向的夹角为不同，故向心加速度大小不同，故C错误；


D．设细线与竖直方向的夹角为，根据合力提供向心力

因为细线与竖直方向的夹角为不同，故向心加速度大小不同，故D错误。
故选A。
3．D
【详解】AB．题意知人随着扶梯一起以速度v斜向下做匀速运动，则人的合力为零，人不受静摩擦力，人受到的支持力与重力等大方向（即支持力竖直向上），所以摩擦力对人不做功，故AB错误；
CD．由于人受到的支持力竖直向上，其方向与人的位移方向成钝角，根据W=Fscosθ
可知支持力对人做负功，故C错误，D正确。
故选D。
4．D


【详解】A．根据，解得








可知卫星在圆轨道做圆周运动时，轨道半径越大，运行的速度越小，所以，卫星从轨道的A点做离心沿轨道运动，所以，卫星从轨道的B点做近心沿轨道运动，所以，因此，A正确；


B．根据，可知轨道半径越大，向心加速度越小，故，B正确；


C．根据开普勒第三定律，可知，C正确；
D．卫星沿轨道从A点到B点，只有万有引力做功，机械能守恒，D错误。
本题选错误的选项，故D选项符合题意。
故选D。
5．D

【详解】A．由图像可知，电荷做加速运动且加速度越来越小，根据牛顿第二定律得


所以从A到B场强越来越小，等量同种电荷中垂线上从A到B场强可能越来越小，正电荷可能做加速度减小的加速运动，故A错误；
B．正电荷周围从A到B场强越来越小，正电荷从A点静止释放后做加速度减小的加速运动，故B错误；
C．等量异种电荷连线的中点电场强度最小，正电荷从A点到B点做加速度减小的加速运动，故C错误；




D．设在右侧处场强为0，根据，解得


图中A点在紧邻位置右侧，从A到B场强可能一直增大，也可能先增大后减小，均不可能出现如图所示图像，故D正确。
故选D。
6．B



【详解】设OM与竖直方向的夹角为，游客由P点滑到M点的过程根据动能定理得，游客经过M点时有


M点离水面的高度，联立解得，故选B。
7．BC

【详解】已知WG＝4J，

A．外力做的总功等于，A错误；
B．根据动能定理，外力做的总功等于物体动能的增量，所以动能增量为1J，B正确；

C．物体的机械能增加量等于除重力以外的其它力做的功，故机械能增加量等于，即机械能减少3J，C正确；
D．重力做正功，重力势能减少4J，D错误。
故选BC。
8．CD
【详解】A．在0~t1时间内，汽车的功率均匀增加，由于阻力随着速度的增大而增大，故汽车在这一过程受到的合力不可能为恒力，汽车不可能做匀加速直线运动，故A错误；

B．汽车t1时刻达到额定功率，根据可知，速度继续增大，牵引力减小，阻力增大，则加速度逐渐减小，在t1~t2时间内，汽车做加速度减小的加速运动，故B错误；
C．当加速度为零时，即牵引力等于阻力，汽车速度达到最大，由题意可知汽车在t2时刻达到最大速度，所以在t2~t3时间内，牵引力等于阻力，汽车做匀速运动，故C正确；

D．在t2时刻，汽车速度达到最大，此时牵引力等于阻力，则有，故D正确。
故选CD。
9．BD


【详解】A. 根据动能定理，


在最低点，根据牛顿第二定律得：得：
与绳的长度无关．所以两绳拉力大小相等．故A错误；

B. 向心加速度
故加速度相等，故B正确；

C. 根据动能定理，可知，因绳长不相等，故在最低点时的动能不相等，故C错误；
D. A、B两球在运动的过程中，只有重力做功，机械能守恒，初始位置的机械能相等，所以相对同一参考平面，甲、乙两球的机械能一样大，故D正确．
10．BD
【详解】A．b的初速度为0，因为杆对滑块b的限制，a落地时b的速度为零，所以b的运动为先加速后减速，杆对b的作用力对b做的功即为b所受合外力做的总功，由动能定理可知，杆对b先做正功后做负功，故A错误；

B．对a、b组成的系统，根据机械能守恒定律有

解得，故B正确；

C．结合上述可知，杆对a的作用效果为先推后拉，杆对a的作用力为拉力时，a下落过程中的加速度大小会大于，故C错误；

D．结合上述，b的运动为先加速后减速，由功能关系可知，当b的速度达到最大值时，杆的作用力为零，杆对a的推力减为零的时刻，即为a的机械能最小的时刻，此时杆对a和b的作用力均为零，故a的加速度为，故D正确。
故选BD。
11．(1)B  (2)B  (3)3
【详解】（1）实验前用一个弹簧测力计钩住细绳套拉至满量程，此时橡皮筋伸长到位置A，本实验中O点的位置不能超过A点的原因是：避免拉力超过弹簧测力计量程。
故选B。
（2）A．“探究两个互成角度的力的合成规律”时，拉着细绳套的两只弹簧测力计，稳定后读数不需要一定相同，故A错误；
B．实验中使用弹簧测力计时，为了减小误差，应避免弹簧及拉杆与测力计外壳间的摩擦，故B正确；
C．在已记录结点位置的情况下，确定一个拉力的方向时需要再选择与结点相距较远的一点，故C错误。
故选B。
（3）如果只有一个弹簧测力计，用两个细绳套时，应先后两次将弹簧测力计挂在不同细绳套上，用手拉另一个细绳套，然后先后两次将结点拉到同一位置O，并保证两次细绳的夹角不变；再将弹簧测力计挂在一个细绳套上，用弹簧测力计将结点拉到同一位置O，因此为了完成实验至少需要3次把橡皮条的结点拉到O。




12．               AB               C
【详解】（1）[1]a、b两轮在皮带的传动下匀速转动，且a、b轮半径相同，可知


，根据

可知钢球①，②的线速度大小之比为

[2]根据向心力表达式

可知钢球①，②的向心力大小之比为
（2）①[3]电磁打点计时器需用低压交流电源，还需要刻度尺测量各点的距离。
故选AB。

②[4]从打O点到打B点的过程中，重物的重力势能减少量为

[5]从打O点到打B点的过程中，动能变化量为
③[6]重力势能的减少量大于动能的增加量，最可能的原因是存在空气阻力和摩擦阻力的影响，使得重力势能的减少量有一部分转化为内能。
故选C。



13．(1)，(2)，(3)




【详解】（1）根据快件速度的平方随位移的变化图像可知，快件在之前做匀加速运动，加速度大小为

根据牛顿第二定律

代入数据解得





（2）根据图像可知，传送带的速度为，快件加速到以后做匀速运动，快件加速的时间为，位移为，传送带的位移为

二者的相对位移为

快件与传送带摩擦而产生的热量

解得快件与传送带摩擦而产生的热量

（3）根据能量守恒定律，快件从传送带底端运动到顶端过程中，电动机多做的功包括快件增加的动能、增加的重力势能和与传送带摩擦而产生的热量，所以电动机多做的功

代入数据解得

14．(1)5m/s   (2)   (3)2.64m
【详解】（1）货物在倾斜轨道上的受力如图，由牛顿第二定律：


，由运动学公式

代入数据解得

（2）若滑上木板A时，木板不动，由受力分析得

若滑上木板B时，木板B开始滑动，由受力分析得

联立代入数据得



（3）由（2）知货物滑上A时，木板不动，而滑上木板B时，木板B开始滑动。货物下滑高度记为，到达斜道末端时速度记为
货物滑上A时做匀减速运动，加速度大小a1=gμ1=5m/s2


货物离开A时速度记为

货物滑上B时，自身加速度大小

B的加速度大小

由题意，货物到达B最右端时两者恰好具有共同速度，记为，货物做匀减速运动


，



B做匀加速运动，，位移关系满足

代入数据解得


15．（1）5mg；（2）；（3）

【详解】（1）小球从a点运动到b点，根据动能定理有


在b点，有，解得

根据牛顿第三定律可知小球运动到b点时对轨道的压力大小为

（2）由题意可知，等效重力为

等效最低点在bc的中点，从b到等效最低点，根据动能定理有

解得最大动能为

（3）小球从a点运动到c点，有



设小球从c点运动到水平面经过的时间为t，这段时间t内，小球在竖直方向上做抛体运动，在水平方向上做匀加速运动，有，解得

整个过程中，小球机械能的增量为

2
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