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物理B卷答案及评分细则

一、选择题（4×10=40分）
	题号
	1
	2
	3
	4
	5
	6
	7
	8
	9
	10

	答案
	D
	A
	D
	B
	D
	C
	C
	AC
	BC
	ACD


1．D【详解】A．实验证实电磁波存在的是赫兹，A错误；

B．由公式可知真空中频率越大，波长越短故B错误，D正确；

C．电磁波在真空中的传播速度为  ，故C错误。









2．A【详解】设、两导线在点产生的磁感应强度大小分别为、，中电流方向向上时，有    中电流方向向下时，有





联立，解得，  由  可知   故有



3．D【详解】A．速度变化量为矢量，初速度向下为，末速度向上为，故，故A错误；

BC．根据动量定理，总冲量为动量变化量


总冲量由手臂作用力  和重力共同提供，即

解得

根据牛顿第三定律，排球对手臂的平均作用力大小为，方向向下为负，故B错误；

[bookmark: OLE_LINK3]D．手臂对排球的作用力的冲量为，故D正确。
4. B【详解】A．这属于光的薄膜干涉，条纹不等间距逐渐变窄故A错误；
BC．薄膜干涉是膜两个表面的反射光叠加后的结果，图中“膜”为空气夹层，即条纹是由凸透镜下表面反射光和玻璃上表面反射光叠加形成的，故B正确，C错误；
D． 照射单色光的波长增大，相邻条纹间距变大，故D错误。
5. 
[bookmark: OLE_LINK2]D【详解】AB．根据平抛运动的规律，在水平方向，有

在竖直方向，有    联立解得v0=1.0m/s 故AB错误


CD．在∆t时间内流出水的质量  落地时的竖直速度

[bookmark: _GoBack]竖直方向上由动量定理   解得F=0.12N   故选D
6．C【详解】A．稳定的鱼鳞区域是干涉图样，波峰遇波峰振动加强，波谷遇波谷振动也加强，波峰遇波谷振动才减弱，因此O、P、Q所在的直线上都是振动加强点，故A错误；


B．稳定干涉图样中的加强点并不是始终在波峰处，波是向前行进的，媒介中的质点不随波迁徙，因此一段时间后质点不会运动到点，故B错误；








C．由于两列波的振幅均为，叠加的结果使点在平衡位置上方处，而点在平衡位置下方处，故图示时刻、两点间的高度差为，故C正确；




D．图示的两波沿垂直于波峰实线的方向向前传播，过点向两波峰作垂线，垂足处的振动形式先传到点处，由于波峰前已传播了，因此需要再传播的距离为

所以经过的时间为，故D错误。


[bookmark: OLE_LINK11]7．C【详解】A．当挡板B与物块A分离时，A、B间的作用力为零，则此时A的加速度为。对物块A受力分析由牛顿第二定律得

解得挡板B与物块A分离时，弹簧的伸长量为，选项A错误；


B．当物块A达到最大速度时，加速度为零，则对物块A有


解得物块A达到最大速度时，弹簧的伸长量为，选项B错误；


[bookmark: OLE_LINK4]C．当物块A与挡板B分离前，物块A的加速度始终为，由于最开始弹簧处于自由状态，则当物块A与挡板B分离后，对物块A由牛顿第二定律得

随着弹簧的伸长量x的增大，加速度a逐渐减小。所以物块A从静止到第一次达到最大速度的过程中，其加速度a随坐标x变化的图像如图所示
[image: @@@3162f344-d79c-414c-9707-a1b9886fa69d]


由可知，通过a-x图像与x轴围成的面积求解，由a-x图像得

解得物块A的最大速度为，选项C正确。


D．若没有挡板B，物块A从弹簧原长处单独静止释放，物块A在竖直方向上做简谐运动，由对称性可知，物块A下降的高度为。当物块A与挡板B一起运动，分离前，挡板B对物块A做负功，物块A下降的高度较小，弹簧的最大伸长量较小，小于，选项D错误；
[bookmark: OLE_LINK12]8．AC【详解】A．滑动触头P由最高点向下滑动时，R2阻值变大，则总电阻变大，总电流减小，则I变小，R1以及内阻r上的电压减小，则R2两端电压变大，则U2变大故A正确；



B．变大，根据闭合电路的欧姆定律可得  则不变  故B错误；

C．根据输出功率

可知当外电阻等于电源内阻时电源输出功率最大，当滑片P在最高点时
此时电源输出功率最大，滑片P滑动过程中，外电阻从r逐渐增加到大于3r，可知电源的输出功率一直减小，故C正确；

D．电源的总功率变大


[bookmark: OLE_LINK13][bookmark: OLE_LINK10][bookmark: OLE_LINK5]9．BC【详解】A．简谐横波沿轴正方向传播，根据“前一质点带动后一质点”可知质点起振方向向上，可知波源的起振方向向上，故A错误；





B．时刻点在平衡位置，可知此时其回复力为零，加速度为零，故图乙可能是图甲中的点的图像，故B正确；





C．由图乙可知其周期为，时间内质点振动时间大于周期，小于周期，此时质点正处于x轴上方且正向y轴负方向运动，所以其速度在增大，加速度在减小，故C正确；


D．波的传播速度为  波从M处传播到质点Q处所需要的时间



可知Q的振动了，此时质点Q处于轴上方最大位移处，即处，故D错误。



10．ACD【详解】AB．设弹性小球甲、乙第一次碰撞后的速度大小分别为和，则由题意知


第一次碰撞的过程根据动量守恒和能量守恒有，



联立解得，，，故A正确，B错误；

CD．两弹性小球恰好在D点发生第二次碰撞前瞬间，两弹性小球组成的系统动量大小为（方向沿顺时针方向）

两小球组成的系统的初动量大小为（方向沿顺时针方向）



对于两弹性小球与圆轨道组成的系统，沿BD方向动量变化量大小为，沿AC方向动量变化量大小为，由动量定理可知，B、D两处绳子与A、C两处绳子对圆轨道的冲量之和大小均为，故CD正确。
二、非选择题（6+10+12+14+18=60分）

11． 
[bookmark: OLE_LINK14][bookmark: OLE_LINK1](1)小于  不需要 （每空1分）  (2) （2分）  

(3)(2分）
[bookmark: OLE_LINK15]12．(1)C   (2)5     (3)乙     (4)     3.79~3.81     170~172  （每空2分）

【详解】（1）待测电池的电动势约为，为尽量减小实验误差，实验中电压表应选择C。

（2）改装后，根据电路的并联规律，通过的总电流为，即量程扩大为原来的5倍。
（3）由于改装后的电流表内阻已知，因此电流表相对电源应采用内接法，应该选择的实验电路是图中的乙。

（4）[1][2]改装后电流表的内阻为


由闭合电路欧姆定律可得     则


可知图像的纵轴截距等于电动势，则有



斜率绝对值为    则
[bookmark: OLE_LINK16]



13．（1）    （6分）  （2）     （6分）
[bookmark: OLE_LINK18][bookmark: OLE_LINK6]【解析】（1）仅闭合开关S1，由闭合电路欧姆定律得：

                                                       （2分）
同时闭合开关S₁和S₂，由闭合电路欧姆定律得

                                                           （2分）
联立解得


[bookmark: OLE_LINK8]                                                          （2分）
[bookmark: OLE_LINK9]（2）直流电动机M正常工作时，设两端的电压为U，由

                                                              （2分）
解得

                                   （1分）
电动机的输出功率为

                                                           （2分）
解得

[bookmark: OLE_LINK17]                                                               （1分）
14. 


（1）      （7分）  （2） （7分）





【解析】（1）设折射角为。在中，，，由几何关系可得                                                    

则

即                                                             （2分）

根据折射定律

[bookmark: OLE_LINK7][bookmark: OLE_LINK19]代入已知条件可得                                                （2分）


由 又                                                     （2分）

 得                                                          （1分）


（2）设全反射临界角，由


代入数据得，因此                                      （2分）




设移动后的入射点为，折射光线在面上的入射点为，则
如图所示
[image: @@@df925461-9432-4895-a32c-6dd3a36142d2]

根据正弦定理可知                                       （2分）

则                                                            （1分）

所以移动的距离                                   （2分）



[bookmark: OLE_LINK21][bookmark: OLE_LINK20]15.(1)   （6分）       (2) （6分）      (3)  （6分）


【详解】（1）设小球摆至最低点的速度为，根据机械能守恒定律有  (2分)


设轻绳即将断裂时其中的张力为，对小球根据牛顿第二定律   (2分)

且

解得                                                           (2分)
（2） 当A与B速度相等时弹簧的弹性势能最大，

根据系统动量守恒                                       (2分)

系统机械能守恒                                 （2分）

解得                                                         （2分）
（3） 
沿直轨道和垂直直轨道分解小球的运动


垂直直轨道分量，                                


设小球经时间与直轨道碰撞，则                          （2分）                           
小球B与直轨道碰撞时，速度方向垂直于直轨道

                                            （2分）

解得：                                                      （2分）
[image: @@@fe31ac90-28c5-428b-a5a7-74cbbd5342a3]
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