		

广东省肇庆市一中2025届新高一学生学科素养测试卷
（物理）

试卷说明：
1.满分100分，建议时长60分钟；
2.答题前填写好自己的姓名学号等信息；
3.请将正确答案规范填写在答题区域；

一、单选题（本题共4小题，共16分。在每小题给出的四个选项中，只有一项是符合题目要求的）

1．在2023苏迪曼杯世界羽毛球混合团体锦标赛决赛中，中国队以力克对手取得胜利，实现了三连冠．如图，是比赛的精彩瞬间．下列说法正确的是（　　）
[image: Generated]
A．羽毛球在下落的过程中，相对地面是静止的
B．羽毛球离开球拍后还能继续运动，一定是做自由落体运动
C．羽毛球上升到空中最高点时，不受重力
D．羽毛球对球拍的力和球拍对羽毛球的力是一对相互作用力
【答案】D
【解析】A．羽毛球在下落的过程中，相对于地面来说，位置发生了改变，因此是运动的，故A错误；
B．羽毛球离开球拍后还能继续运动，因此一定有速度，由于空气阻力的作用，羽毛球一定不是做自由落体运动，故B错误；
C．地球上的一切物体都受到重力作用，羽毛球上升到空中最高点时，受到重力作用，故C错误；
D．羽毛球对球拍的力和球拍对羽毛球的力，是一对相互作用力，故D正确．
故选D．
2．2022年冬奥会在北京和张家口举办，下列冬奥会的运动项目中，关于力与运动相关知识的说法正确的是（　　）
A．正在转弯的短道速滑运动员，速度可能一直不变
B．冰球静止和运动时的惯性一样大
C．冰壶被掷出去后，不能马上停下是因为受到惯性力的作用
D．高山滑雪运动员加速下滑过程中，重力势能减小，动能增大，机械能不变
【答案】B
【解析】A．滑冰运动员通过弯道时运动方向一定发生了改变，因此速度一定改变，故A错误；
B．由于冰球静止和运动时质量不变，因此冰球静止和运动时的惯性一样大，故B正确；
C．冰壶被掷出去后，不能马上停下是因为冰壶具有惯性，惯性不是力，不能说受到惯性力的作用，故C错误；
D．高山滑雪运动员加速下滑过程中，质量不变，高度变小，重力势能减小，速度增大，动能变大，由于滑雪板与雪之间存在摩擦，所以一部分机械能转化为内能，机械能会减小，故D错误．
故选B．

3．如图所示是汽车的速度计，某同学在汽车中观察速度计指针位置的变化．开始时指针指示如图甲所示位置，经过后指针指示在如图乙所示位置，若汽车做匀加速直线运动，那么它的加速度约为（　　）
[image: Generated]




A．	B．	C．	D．
【答案】C

【解析】，C正确．
故选C．
[image: Generated]4．夏天，从冰箱中取出一瓶冷饮．过一会儿，冷饮瓶的外壁会出现一层小水珠，如图所示．下列说法中正确的是（　　）
A．小水珠是瓶内的水渗透出来的
B．小水珠是瓶外空气液化形成的
C．小水珠是瓶外空气中的水蒸气液化形成的
D．小水珠是瓶外空气中的水蒸气
【答案】C
【解析】夏天，从冰箱中取出一瓶冷饮，冷饮瓶的温度低，空气中水蒸气温度较高，碰到温度较低的瓶子后液化，在瓶壁上形成小水珠，故C正确，ABD错误．
故选C．
二、多选题（本题共3小题，共18分。在每小题给出的四个选项中，有两个或两个以上选项符合题目要求，全部选对得6分，选对但不全的得3分，有选错的得0分）










[image: Generated]5．如图是用滑轮组提升物体的作业过程．物体重力大小为，在为的拉力作用下，匀速竖直向上提升物体的过程中，物体上升的速度大小为为，动滑轮重为．下列说法中正确的是（　　）










A．绳子自由端的速度大小为
B．滑轮组的机械效率为
C．拉力做功的平均功率为
D．拉力做功的平均功率为
【答案】BC

【解析】A．由题意可得，动滑轮上有4股绳，则绳子自由端的速度大小是物体移动速度的4倍，即绳子自由端的速度大小为，故A错误；
B．由题意可得，单位时间内，有用功为


总功为


则机械效率为


故B正确；


CD．由上述分析可得，拉力做功的功率为


故C正确，D错误．
故选BC．
6．王华骑自行车在平直的金兰大道上行驶，当他经过金兰广场公交站台时，一辆公交车恰好起步与王华同向行驶，在此后的一段时间内，它们的运动图像如图所示，下列对它们在该段时间内的运动情况分析正确的是（　　）


[image: Generated]A．自行车始终做匀速直线运动
B．公交车始终做匀速直线运动
C．在时刻，公交车与自行车相遇
D．在时间内，公交车运动的路程小于自行车运动的路程
【答案】AD

【解析】A．从图像可知，自行车的速度一直不变，故自行车始终做匀速直线运动，故A正确；

B．从图像可知，随着时间的增加，公交车的速度先变大、后不变，故公交车先做加速运动，后做匀速运动，B不符合题意；


C．在时刻，两车的图像相交，说明公交车的速度与自行车的速度相同，不是位移相同，故C错误，C不符合题意；


D．已知在时刻，公交车的速度与自行车的速度相同，在时刻之前，公交车的速度小于自行车的速度，故公交车运动的路程小于自行车运动的路程，D符合题意．
故选AD．
7．关于光现象的描述，下列说法正确的是（　　）
A．[image: Generated]如图：墙上出现手影：手挡住了光沿直线传播的路径
B．[image: Generated]如图：从不同角度能看见光屏上的实像：光发生镜面反射
C．[image: Generated]如图：平行光经凹透镜后的现象：凹透镜对光有发散作用
D．[image: Generated]如图：小明通过平面镜看到小猫，同时小猫通过平面镜也看到小明：反射时光路可逆
【答案】ACD
【解析】A、墙上出现手影是光在直线传播的过程中遇到了不透明的手，在手后面光照不到的区域形成手影，故A正确；
B、从不同角度能看见光屏上的实像是漫反射，故B错误；
C、凹透镜对光有发散作用，平行光经凹透镜后变得发散，故C正确；
D、光在反射时光路可逆，如果小明通过平面镜看到小猫，则小猫通过平面镜也能看到小明，故D正确．
故选ACD．
三、实验题（本题共2小题，共30分。本题共2个小题，第8题第1问每空2分，第2问4分，共8分；第9题第1、2问，每空2分，第3、4问，每空4分，共22分）
















8．(8分)（1）如图甲所示，轻质小圆环挂在橡皮条的一端，另一端固定，橡皮条的原长为．在图乙中，用手通过两个弹簧测力计共同拉动小圆环，小圆环受到拉力、、三力的共同作用，静止于点，橡皮条伸长的长度为．撤去、，改用一个力单独拉住小圆环，仍使它静止于点，如图丙所示．则与的合力是________；、与________合力为0．（选填“”或“”）
[image: Generated]




（2）在另一小组研究两个共点力合成的实验中，两个分力的夹角为，合力为，与的关系图像如图所示．已知这两分力大小不变，则任意改变这两个分力的夹角，能得到的合力大小的变化范围是________．
[image: Generated]



【答案】        






【解析】（1）与共同作用的效果与单独作用的效果相同，则与的合力是；







小圆环受到拉力、、三力的共同作用，静止于点，则、、三力的合力为0．

（2）由图可知，当两分力夹角为时，有



当两分力夹角为时，有


解得


，
当两力同向共线时，合力最大；当两力反向共线时，合力最小，则




9．(22分)在测电阻的实验中，电源用两节新干电池串联（不考虑电源内阻），滑动变阻器的规格是“”，某同学连接了如图1所示的电路（电路元件完好，接线柱接线牢固,电流表内阻为零，电压表内阻无穷大）．
[image: Generated]
（1）闭合开关，调节滑动变阻器滑片，电流表示数将    1    ，电压表示数将    2    ．（填“发生变化”或“保持不变”）




（2）检查电路，发现有一处连接错误，请指出连接错误的导线是    3    （填“”“”“”或“”）

（3）纠正错误后，在某次实验中，电压表的示数如图2所示，而此时滑动变阻器滑片刚好在中点处，被测电阻的阻值为    4    ．
（4）开始实验后，测得几组数据如下表，其中有一个数据漏填了，这个数应该是    5    ．认真研究数据后发现，其中一组数据有拼凑的嫌疑，这组数据的序号是    6    ．你的判断依据是    7    ．
	实验序号
	1
	2
	3
	4

	
电压
	0.6
	1.2
	1.8
	2.4

	
电流
	0.12
	0.24
	 
	0.48





【答案】1、发生变化    2、保持不变    3、    4、5    5、0.36    6、1    7、电路中的最小电流为
【解析】（1）电路中，变阻器与待测电阻串联，电压表测电源电压，电流表测量电路中的电流，闭合开关，调节滑动变阻器滑片，由欧姆定律，电流表示数将发生变化，电压表示数将保持不变；

（2）电压表应与电阻并联，故连接错误导线是；






（3）纠正错误后，在某次实验中，电压表的示数如图2所示，图中电压表选用小量程，分度值为，电压表示数大小为，而电源电压为，根据串联电路电压的规律，变阻器的电压为：，而此时滑动变阻器滑片刚好在中点处，即，根据分压原理，被测电阻的阻值为；

（4）由表中数据知，电压为原来的几倍，通过的电流就为原来的几倍，故第3次电流为：

变阻器的最大电阻为，根据电阻的串联，由欧姆定律，电路的最小电流：


故序号为l的这组数据有拼凑的嫌疑．
四、解答题（本题共2小题，共36分。解答时写出必要的文字说明、方程式和重要的演算步骤，只写出最后答案的不得分，有数值计算的题答案必须明确写出数值和单位）






10．(15分)为了交通安全，公路上行驶的车辆之间要保持安全的距离．汽车在公路上出现故障时，应在汽车后放置三角警示牌（如图所示），以提醒后面的车辆．在某一最高限速为的路段，一汽车因故障停下来检修，由于当时天气原因导致视线不好，驾驶员只能看清前方处的物体，若后方来车司机的反应时间为．紧急刹车后，汽车减速的加速度为，重力加速度取，求：

若汽车司机把警示牌放在距离车辆处，通过计算判断后方来车是否会与故障汽车发生碰撞？
[image: Generated]
【答案】不会
【解析】当后方来的司机看到警示牌时距离故障车


  

后方来车从发现故障车到停止运动的距离 ，
则后方来车不会与故障汽车发生碰撞．








11．(21分)一个薄壁圆柱形容器放在水平桌面上，如图1所示，容器中立放着一个均匀实心圆柱体，现慢慢向容器中加水（已知水的密度为），加入的水对容器底部的压强与所加水的质量的关系图像如图3所示，容器足够高，在整个过程中无水溢出，的底面始终与容器中的水面平行，当加入水的质量为时，圆柱体露出水面的高度为，如图2所示．求：
[image: Generated]
（1）圆柱体的高度；
（2）圆柱体的密度；
（3）薄壁圆柱形容器的底面积．



【答案】（1）；（2）；（3）


【解析】（1）由图3可知，当加入水的质量为时，水对容器底部的压强为，


由可得，此时水的深度：


由题知，此时圆柱体露出水面的高度为，

则圆柱体的高度：


（2）根据图3可知，加入水的质量大于时，水对容器底部的压强增大得更缓慢一些，说明加入水的质量为时圆柱体刚好处于漂浮状态，此后继续加水，圆柱体与液面一起缓慢上升；

圆柱体刚好漂浮时，由漂浮条件可得：，

结合阿基米德原理可得：，

则，

所以

；




（3）由图3可知，加入水的质量为与时对应水的压强分别为、，

则该过程中水的质量变化量为，

水的压强变化量为，

因圆柱体在该过程中处于漂浮状态，由压强定义式可得，

所以，圆柱形容器的底面积：．
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