2025年11月山东师大附中高二期中检测试题
物   理
一、单选题（本题共10小题，每小题3分，共30分，每小题只有一个选项符合题目要求）
1．关于地磁场，下列说法正确的是
A．地球表面任意位置的磁场方向都与地面平行
B．地球内部磁场方向从地理南极指向地理北极
C．地磁场的磁感线是闭合的
D．若地磁场是由地球自转（自西向东转动）引起，可以判断出地球是带正电的
2．李军在检修一只1000瓦的电炉时，发现电炉丝断了一小截，他用一段较细的由同种材料制成的电炉丝将残缺部分补接至原长，这样再接入原电路中使用时，其实际发热功率将
A．小于1000W                  B．等于1000W       
C．大于1000W                  D．无法判断
3．电鳗是一种放电能力很强的淡水鱼．若电鳗放电时，产生800V的电动势，电鳗的内阻为40Ω，电鳗的头部和尾部可看作电源的正负极，与周围的水形成回路．假设回路中水的等效电阻为760Ω，则电鳗放电时，其首尾间的输出电压是
A．40V	      B．400V	     
C．760V	      D．800V
4．2024年奥运会上，郑钦文获得女子网球单打冠军，假设在某次击球过程中，质量为60g的网球以30m/s的水平速度飞来，郑钦文引拍击球，球拍与网球作用0.01s后，网球以50m/s的水平速度反方向飞出，在此过程中，不考虑网球重力及空气阻力的作用，下列说法正确的是
A．网球对球拍的冲量与球拍对网球的冲量相同    B．网球的动量变化量大小为4.8kg·m/s
C．球拍对网球的平均作用力大小为120N         D．网球受到的冲量大小为1.2N·s
5．如图所示，木块A置于光滑水平面上，水平轻质弹簧左端固定于竖直墙壁上，右端与木块A相连接，弹簧处于原长状态。子弹B沿水平方向射入木块后留在木块内，将弹簧压缩到最短。现将子弹、木块和弹簧一起作为研究对象（系统），在从子弹开始射入木块到弹簧压缩至最短的整个过程中，该系统
[image: @@@ea83b5f5-7ec0-4604-812b-338dcbe82ac8]
A．动量不守恒，机械能不守恒                 B．动量守恒，机械能守恒
C．动量守恒，机械能不守恒                   D．动量不守恒，机械能守恒
6．将质量为1.00 kg的模型火箭点火升空，50 g燃烧的燃气以相对地面大小为600 m/s的速度从火箭喷口在很短时间内喷出．在燃气喷出后的瞬间，火箭的动量大小为（喷出过程中重力和空气阻力可忽略）


A．5.7×102	B．30


C．6.0×102	D．6.3×102



[image: @@@9a1e1da249084035baafb8cfb9486b22]7．如图为某控制电路的一部分，已知AA'的输入电压为48 V，如果电阻，，，则BB'不可能输出的电压是
A．6V	B．12V	
C．24 V	D．48V



8．在如图甲所示的电路中，电源电动势为3.0V，内阻不计，、、为3个相同规格的小灯泡，这种小灯泡的伏安特性曲线如题图乙所示。当开关闭合后，下列判断正确的是
[image: @@@2189faca-f70b-4539-933e-008f8a1cea70]



A．灯泡的电阻为7.5Ω	B．通过灯泡的电流为灯泡电流的2倍

C．灯泡消耗的电功率为0.3W	D．干路电流为0.45A

[image: @@@4d8cecc9-1e0a-4308-bc21-679a6fab4bd8]9．某电路如图所示，其中，R2最大值为3Ω，电源内阻r =1Ω，在R2从0开始逐渐增大的过程中以下说法正确的是
A．电压表示数逐渐减小
B．电流表示数逐渐增大

C．电压表示数与电流表示数比值

D．电压表示数变化大小与电流表示数变化大小比值



[image: @@@9f657add-2490-4396-94c0-ef321b62d821]10．如图甲所示电路中，两定值电阻，电容器的电容。闭合开关S，滑动变阻器R3的滑片P从最上端向最下端缓慢滑动过程中，分别记录电压表和电流表的示数，得到图像如图乙所示。已知电表均为理想电表，下列说法正确的是


A．电源电动势为，内阻为

B．滑动变阻器R3的最大值为

C．当滑片P滑到R3最下端时，电容器的带电量为

D．滑片P从最上端向最下端滑动过程中，电流表示数最大值为
二、多项选择题（本题共6小题，每小题4分，共24分，每小题有多个选项符合题目要求，全部选对得4分，选对但选不全的得2分，有选错或不答的得0分）
11．下列各图中，小磁针的指向正确的是
A．[image: @@@82d98066-85e7-4743-b305-fc141836d8ea]      B．[image: @@@69348409-6b2a-4464-af0d-d638660bf6e6]      C．[image: @@@f6f958fb-9f67-4d9d-a795-53b4edc8e802]     D．[image: @@@1acbc473-27b9-4355-bd4b-0157a9648da7] 
12．关于电流的定义式和微观表达式以及电流方向，下列说法正确的是
A．规定正电荷的定向移动方向为电流方向，电流既有大小，又有方向，电流是矢量

B．是电流的定义式，电流由通过导体某一横截面的电荷量及所用时间决定

C．是电流的微观表达式，对于某一确定的柱状导体，其电流与导体内自由电子定向移动的平均速率成正比




D．由可得，可知当一定时，通过导体某一横截面的电荷量与电流成正比
13．为了安全，轿车中都装有安全气囊，当发生剧烈碰撞时，安全气囊启动为驾驶员提供保护。关于安全气囊的作用下列说法正确的是 
A．增大了驾驶员与安全气囊的作用时间       B．减小了驾驶员的动量变化量
C．减小了驾驶员受到撞击力的冲量          D．减小了驾驶员所受到的撞击力
14．有一条捕鱼小船停靠在湖边码头，一位同学想用一个卷尺粗略测定它的质量，他进行了如下操作：首先将船平行码头自由停泊，然后他轻轻从船尾上船，走到船头后停下，而后轻轻下船，用卷尺测出船后退的距离d，然后用卷尺测出船长L。已知他自身的质量为m，则

[image: @@@06436577-2a9d-4e49-82bb-ef2b1414c4e0]A．人平行码头移动的速度不会影响船后退的距离
B．人平行码头移动的速度会影响船后退的距离

C．渔船的质量为

D．渔船的质量为




15．如图甲所示的电路，其中电源电动势，内阻，定值电阻，已知滑动变阻器消耗的功率P与其接入电路的阻值的关系如图乙所示。则下列说法中正确的是
[image: @@@f702d356-5256-41ed-9588-2a5f911dc7c6]

A．图乙中滑动变阻器的最大功率


B．图乙中，
C．滑动变阻器消耗功率P最大时，定值电阻R消耗的功率也最大
D．将滑动变阻器的滑片从最右端滑到最左端，电源的效率一直增大












16．如图甲，物体、之间用弹簧连接放在光滑水平面上，右侧与竖直固定挡板相接触。时刻，物体以一定速度向右运动，时与物体相碰（碰撞时间极短），并立即与粘连且不再分开。P在前运动的图像如图乙所示，已知、，则
[image: @@@eceab902-f316-4485-b64e-8f6060a41a57]           [image: @@@eceab902-f316-4485-b64e-8f6060a41a57]


A．的质量为




B．到的时间内，挡板对的冲量大小为



C．离开挡板后，的最大速度为


D．离开挡板后，弹簧的最大弹性势能为
三、实验题（本题共2小题，共14分）
17．(6分)实验小组利用如图所示的实验装置做“验证动量守恒定律”的实验。实验小组测得滑块a、b的质量（包含遮光条）分别为m1、m2，遮光条的宽度均为d。实验小组调节导轨水平后，给a一个向右的瞬时冲量，a第一次通过光电门1时，光电计数器显示遮光时间为Δt1，a与静止的b碰撞后，a被反弹第二次通过光电门1时，光电计数器显示遮光时间为Δt2，b向右运动通过光电门2时，光电计数器显示遮光时间为Δt3。据此回答下列问题：
[image: @@@253781df-5dbc-416f-a4cb-eefc40eb2bd8]




(1)滑块a第一次通过光电门1时的速度大小        。a、b碰撞前后瞬间，a的动量变化量大小=        。（均用m1、d、、表示）



(2)若m1、d、、、满足表达式        ，则可验证滑块a、b组成的系统在碰撞过程中动量守恒。
18．(8分)某物理实验小组准备测量未知电阻Rx（约为2kΩ）的阻值和某型号手机锂电池的电动势和内阻。电池已拆开，电动势E标称值为3.4V，允许最大放电电流为100mA。在实验室备有如下实验器材：
A．电压表V（量程4V，内阻RV约为10kΩ）
B．电流表A1（量程100mA，内阻RA为25Ω）
C．电流表A2（量程2mA，内阻R2约为100Ω）
D．滑动变阻器R（0～40Ω，额定电流1A）
E．电阻箱R0（0～9999Ω）
F．开关S一个、导线若干
[image: @@@9f833bcc-685c-42e9-b653-26c87f1aac0d]
(1)为了测定电阻Rx的阻值，实验小组设计了如图甲所示的电路原理图，电源用待测的锂电池，则电流表应选用      （选填“A1”或“A2”），将电压表的读数除以电流表的读数作为Rx的测量值，则测量值      （选填“大于”“等于”或“小于”）真实值。

(2)该实验小组设计了如图乙所示的电路原理图来测量锂电池的电动势E和内阻r。在实验中，多次改变电阻箱的阻值，获得多组数据，根据数据作出的图像为图丙所示的直线，根据图像可知该锂电池的电动势E=      V，内阻r=      Ω。（结果均保留两位有效数字）
四、计算题（本题共4小题，共32分）
[image: @@@bb83b395-ddd0-4b0a-b10f-2bb2193a1acd]19．(6分)扫地机器人能有效清除地板上的灰尘等颗粒垃圾。如图甲所示为一款新型扫地机器人，内部电路如图乙所示，它的直流电动机额定电压为U = 20V，额定电流为I = 2A，将它接在电动势为E = 24V的直流电源两极间，电动机恰好能以额定电压、额定电流正常工作。
(1)求电源内阻；
(2)求电源内阻消耗的热功率。




20．(6分)有些人喜欢躺着刷手机，经常出现手机掉落伤眼睛或者额头的情况。若有一手机质量为200g，从离人额头为20cm的高度无初速掉落，磕到额头后手机的反弹忽略不计，额头受到手机的冲击时间为0.05s。取g=10m/s2，求
（1）手机与额头作用过程中，手机的动量变化量；
（2）手机对额头平均作用力的大小。










[image: @@@64cec6b4-d298-448f-b2fd-1a74d7aba3df]21．(8分)如图所示，足够长的光滑水平面上静置着质量的光滑圆轨道，圆轨道最低点与水平面相切。质量的小球A和质量的小球B中间压缩锁定着水平轻质弹簧并静止在水平面上，小球B与弹簧连接，小球A未与弹簧连接。弹簧解除锁定后小球A以的速度离开弹簧，之后小球A冲上圆轨道，恰好能运动到圆轨道的最高点，取重力加速度大小，小球A、B均可视为质点，求：

(1)弹簧锁定时的弹性势能
(2)圆轨道的半径R；






22．(12分)如图所示，一光滑圆弧槽固定在水平面上，圆弧两端点a、b对应的圆心角为，a、b两点的高度差h=0.6m，b点与圆心O的连线竖直。圆弧槽右侧是光滑的水平面，质量m2=1kg的小车紧靠圆弧槽右端放置，且小车上表面与圆弧槽b点等高，质量均为m3=2kg的相同小球和放在小车右侧。光滑水平台面上放有一个质量m1=3kg的滑块P，以v0=1m/s的初速度水平飞出，滑块P运动到a点时速度方向刚好与圆弧相切。已知滑块与小车之间的动摩擦因数为0.1，小球间的碰撞均为弹性碰撞，不计空气阻力，重力加速度g取10m/s2。
[image: @@@593a69bf-4c74-4e13-ab03-e1e957d26f3e]
(1)求滑块P从圆弧b点离开时的速度大小；

(2)当滑块与小车第1次共速时小车与球Q1刚好发生弹性碰撞，当滑块与小车第2次共速时，小车与球再次发生弹性碰撞，此时滑块恰好未从小车右端掉下。求
①初始时球Q1与小车右端的距离；
②小车的长度。
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二、多项选择题（本题共6小题，每小题4分，共24分，每小题有多个选项符合题目要求，全部选对得4分，选对但选不全的得2分，有选错或不答的得0分）
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三、实验题（本题共2小题，共14分）



16．（6分）(1) ， ；(2)。
17．（8分）(1)A2 ，大于；(2) 3.3，8.3。
四、计算题（本题共4小题，共36分）
19．(1)2Ω，(2)8W。

【详解】（1）根据闭合电路欧姆定律有
解得r = 2Ω
（2）电源内阻消耗的热功率
解得P=8W
20．（1）0.4kg·m/s，方向竖直向上；（2）10N。
【详解】（1）选取竖直向下为正方向，根据自由落体运动规律，手机掉落到人额头位置时的速度为


手机与额头作用后手机的速度变为0，所以手机与额头作用过程中动量变化量为
Δp=0-mv
解得，Δp= - 0.4kg∙m/s
即手机动量变化量的大小为0.4kg∙m/s，方向竖直向上。
（2）选取竖直向下为正方向，手机与额头作用过程中，设额头对手机平均作用力的大小为F，对手机由动量定理得


代入数据解得                             F=10N
根据牛顿第三定律知，手机对额头平均作用力的大小为10N。


21．(1)，(2)。

【详解】（1）取水平向左为正方向，弹簧解除锁定后，两小球动量守恒，有

解得

则弹簧锁定时的弹性势能为




（2）小球运动到圆轨道的最高点时，小球与圆轨道的速度相同，对小球和圆轨道构成的系统，水平方向上动量守恒，有

解得

由机械能守恒定律有

解得

22．(1)，(2)①1.5m，②3m。

【详解】（1）设滑块落到圆弧a点时的速度为，则cos60°=
解得va=2m/s

设滑块离开b点时速度，滑块从a到b机械能守恒，则有

解得

（2）①设滑块与小车第一次共同速度为，小车的右端与球Q1之间的距离d，
由动量守恒定律有
解得，=3m/s
对小车，根据动能定理，
小车的右端与球Q1之间的距离d =1.5m
②设从滑块运动到b点，到滑块与小车第1次达到共同速度前，滑块与小车的相对位移为Δs1
对滑块和小车，根据能量守恒定律，
解得，Δs1=2m
设从滑块与小车第1次达到共同速度后，到滑块与小车第2次达到共同速度前，滑块与小车的相对位移为Δs2

小车与球Q1系统：根据动量守恒

根据能量守恒定律，


解得：   
球Q1与球Q2碰撞后速度互换，球Q1静止。

对滑块和小车，根据动量守恒
根据能量守恒定律，
解得，Δs2=2m
则小车的长度l =Δs1+Δs2
[bookmark: _GoBack]解得，l =4m
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