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命题人：熊华     审题人：余小路
考试时间：2025年11月14日
一、选择题（共10小题，每题4分，总40分，其中1	-7题只有一个正确选项，8-10题有多个选项，全对4分，漏选得2分，错选0分）
1．在物理学发展过程中，许多物理学家做出了伟大贡献，多种科学方法的出现推动了人类社会的进步，以下叙述正确的是（　　）
A．牛顿第一定律可以通过实验得到验证
B．伽利略猜想自由落体运动的速度与下落时间成正比，并直接用实验进行了验证


C．速度的定义式表示在时刻的瞬时速度是应用了极限法
D．不考虑物体本身形状和大小的影响时，用质点来代替物体的方法是等效替代法
[image: @@@0f597b83-7a5c-46dc-892f-37d0685600cc]2．如图所示，某同学展示“旋转一字马”，用双脚撑在平行竖直墙壁间保持静止。关于该同学的受力，下列说法正确的是（　　）
A．该同学单脚受到的摩擦力等于重力
B．该同学单脚受到墙壁的作用力沿水平方向
C．若墙壁间距离稍远一些，则该同学腿部承受力增大
D．若墙壁间距离稍近一些，则墙壁对该同学的作用力减小


[image: @@@2d634e9c-d0bb-4f0d-9247-ab516a7dcd84]3．某双层晾衣篮正常悬挂时如图所示，已知上、下篮子完全相同且保持水平，质量均为m，篮子底面为圆形，直径，在两篮的四等分点处，用四根等长的轻绳将两篮相连，上篮用另外四根等长的轻绳系在挂钩上，绳长。重力加速度大小为g，则图中上篮单绳拉力T大小为（　　）


A．		B．


C．		D．
[image: @@@43adf3b7-7542-45c1-93bf-26d831aeef8f]4．如图所示，地面上固定一个斜面，上面叠放着A、B两个物块并均处于静止状态。现对物块A施加一斜向上的力F，A、B两个物块始终处于静止状态。则物块B的受力个数可能是（　　）
A．3个或4个	B．4个或5个
C．3个或5个	D．5个或6个
[image: @@@53fb575b-5509-4229-969d-55236fadb764]5．如图所示，有一辆汽车满载西瓜在水平路面上匀速前进。突然发现意外情况，紧急刹车做匀减速运动，加速度大小为a，则中间一质量为m的西瓜A受到其他西瓜对它的作用力的大小是（　　）

A．	B．ma


C．	D．
[image: @@@8b6673e7-8c8a-43f1-9232-3d46deccaf02]6．如图，轻绳两端固定在一硬质轻杆上的A、B两点，在轻绳中点O系一重物。 现将杆顺时针在竖直面内缦慢旋转，使OA从水平位置转到到竖直位置的过程中，绳OA、OB的张力FA和FB的大小变化情况是（　　）
A．FA先增大后减小，FB一直减小	
B．FA先减小后增大，FB一直增大。
C．FA先减小后增大，FB先增大后减小	
D．FA先增大后减小， FB先减小后增大

[image: @@@42c61583-5d83-4987-b71d-ac792266a1ff]7．如图，滑块P、Q的质量分别为mP=5kg，mQ=10kg。P与Q、Q与水平地面之间的动摩擦因数均为0.5。绳OA一端与P相连，另一端与竖直墙壁相连，绳刚好伸直，绳OA与水平方向夹角为θ，，重力加速度g=10m/s²。现通过力传感器水平作用于Q将它抽出。下列说法正确的是（　　）
A．P受到的摩擦力大小为18N
B．将Q抽出力传感器的最小读数为90N
C．当力传感器的读数为100N时，Q的加速度大小为2m/s²
D．Q对地面的摩擦力大小为75N


[image: @@@ef89ca32-876a-4614-8fd9-6b66d6cfc4a5]8．如图所示，将B小球从地面上以的初速度竖直向上抛出的同时，将A小球从B球的正上方H处由静止释放，两小球运动过程中的空气阻力忽略不计，取，两小球可视为质点，下列说法正确的是（    ）

A．若，则两物体在地面相遇

B．若，则两物体在地面相遇

C．若，两物体相遇时，B正在上升途中

D．若，两物体相遇时，B正在下落途中
[image: @@@5386a7b1-cb06-47e7-8617-ba4c21e9e193]9．如图，一轻绳绕过定滑轮C（半径可忽略）一端连接小球A（可视为质点），另一端连接物体B。物体B放在粗糙水平地面上，受到水平向右的力F的作用，使得小球A沿光滑固定的半球面从图示位置缓慢向上移动，定滑轮C在半球面球心O的正上方，已知OC的长度为2R，半球面的半径为R。小球A向上移动到球心O正上方D点的过程中，下列说法正确的是（    ）
A．轻绳的拉力减小	
B．半球面对小球A的支持力变大
C．地面对物体B的摩擦力减小	
D．地面对半球面的作用力增大

10．如图所示，系在墙上的轻绳通过轻质动滑轮连接滑块P、Q，两滑块的质量均为2kg，与水平地面间的动摩擦因数均为0.5。现对P施加水平向左的拉力F=60N，使P向左匀加速直线运动，绕过动滑轮的两段轻绳始终水平，不计轻绳与滑轮间的摩擦，重力加速度取10m/s2，下列说法正确的是（   ）
A．P的加速度大小为3m/s2
[image: @@@32531930-90cb-45f3-aeda-02f51f0bf012]B．Q的加速度大小为5m/s2
C．轻绳对Q的拉力大小为22N
D．轻绳对Q的拉力大小为20N
二、实验题（共2小题，共18分。11题8分，12题10分）





11．某小组在“用打点计时器测小车速度和加速度”的实验中，用电磁打点计时器记录了被小车拖动的纸带的运动情况。打点计时器接在频率为的电源上，在纸带上确定出A、B、C、D、E、F、G共7个计数点，每两个相邻计数点之间还有4个点未画出。由于不慎将D点污损，如图所示。利用刻度尺仅测量出AB间距为，BC间距为，EF间距为，FG间距为。
[image: @@@8cadd478-2a4f-4210-bd12-c5075cdf61eb]
(1)实验装置中所用电磁打点计时器应接6V低压          （选填“交流”或“直流”）电源。
(2)实验过程中，下列做法正确的是__________。
A．先释放小车，再接通电源
B．先接通电源，再释放小车
C．将接好纸带的小车停在靠近滑轮处
D．将接好纸带的小车停在靠近打点计时器处

(3)打点计时器打下F点时小车的瞬时速度大小为          m/s（结果保留3位有效数字）

(4)根据纸带上AB、BC、EF、FG间的距离用逐差法算出小车运动的加速度大小为          （结果保留3位有效数字）

12．某同学利用如图甲所示装置做“探究两个互成角度的力的合成规律”的实验。
[image: @@@24a0ae94dc0c4ae98df776309e4ec520]
[bookmark: _GoBack]实验步骤如下：
①将力传感器 P通过一根轻质细绳提起重物保持静止，记下 P的示数 F；


②将力传感器P、Q分别固定在左右两侧杆上，与 P、Q相连的两根轻质细绳OA、OB 连接的结点O处用轻绳OC系上同一重物。系统静止后，记下O点位置，P、Q的示数，及三细绳的方向OA、OB、OC；







③在白纸上从 O 点沿OC 反向延长做有向线段 ，以为对角线做平行四边形如图乙所示。用毫米刻度尺测出线段 、、的长度分别为 
④调整力传感器 Q 的位置，重复以上步骤。
回答下列问题：
(1)下列做法有利于减小实验误差的是（   ）
A．调整力传感器 Q的位置时，必须保证结点 O 的位置不变
B．两侧杆必须用铅垂线调整为竖直放置，不能左右倾斜
C．记录细绳方向时，选取相距较远的两点
D．两个细绳间夹角适当大一些
(2)在误差允许的范围内，若l1、l2、l0与F1、F2、F满足关系式              ，则能够证明力的合成遵循平行四边形定则。
(3)某次实验中，若平衡时两细绳OA、OB 互相垂直，保持 OB 绳和结点O 的位置不动，取下力传感器P，将细绳 OA 绕O 点在纸面内顺时针转动一小角度，此过程中 OB绳的拉力        （选填“变大”“变小”或“不变”）。

三、计算题






13．（10分）某人驾驶一辆电动自行车在平直公路上由静止开始做匀加速直线运动，到达某一速度后做匀速直线运动。已知电动自行车启动后，在第内运动的位移大小，在第内运动的位移大小，在第内运动的位移大小，求：

(1)电动自行车启动时的加速度大小；

(2)电动自行车的最大速度。

14．（14分）如图所示，倾角为60°、质量为M的斜面体A置于水平面上，在斜面体和竖直墙面之间放置一质量为m的光滑球B，斜面体受到水平向右的外力，系统始终处于静止状态。已知重力加速度为g。
[image: @@@d0d26804-8e54-4354-a1ee-4c8d81e26dad](1)求球B受到斜面体的弹力大小N1和墙面的弹力大小F1；

(2)若斜面体受到水平向右的外力大小为，求此时斜面体受到水平面的摩擦力；
(3)若斜面体与水平面间的动摩擦因数为μ，最大静摩擦力等于滑动摩擦力，为了使系统处于静止状态，求水平向右的外力大小F的范围。










[image: @@@91acd715-2d76-4ebe-a5a0-efa9bbd922a0]15．（18分）如图所示，斜面倾角为37°，斜面BC与水平面AB圆滑连接。质量的物体静止于水平面上的M点，M点距B点之间的距离，物体与水平面和斜面间的动摩擦因数均为，现使物体受到一水平向右的恒力持续作用后，撤去该力，物体运动到斜面最高点C点速度为零。已知，，取，求：
（1）BC间的距离
（2）物体最终停在何处
（3）物体运动的总时间


高一年级期中考试物理答案




1．C【详解】A．牛顿第一定律是理想实验，不能通过实验完成验证，故A错误；B．研究自由落体运动中，伽利略猜想运动速度与下落时间成正比，但没有直接用实验进行验证，只是在斜面实验的基础上进行了推理，故B错误；C．根据速度定义式，当非常小时，就可以表示物体在时刻的瞬时速度，该定义应用了极限思想，故C正确；D．在不需要考虑物体本身的大小和形状时，用质点来代替物体的方法是理想模型法，故D错误。故选C。
[image: @@@6f0f2220-3a19-4630-b918-9bab7b00341e]2．C【详解】A．对该同学受力分析可知，该同学受重力、两脚摩擦力，墙壁的支持力，根据竖直方向受力平衡可知单脚受到的摩擦力小于重力，故A错误；B．该同学单脚受到墙壁的作用力是摩擦力和支持力的合力，根据力的合成可知该力不沿水平方向，故B错误；C．若墙壁间距离稍远一些，则该同学两腿夹角变大，根据力的合成规律可知则该同学腿部承受力增大，故C正确；D．对该同学整体分析，可知墙壁对该同学的作用力等于重力不变，故D错误。故选C。





3．C【详解】将绳中张力分解为竖直和水平方向，如图所示，则，又，所以，则有，解得，故选C。


[image: @@@fde35e20-97ed-448c-8922-54152f8b99d3]4．B【详解】先对AB整体受力分析，受重力、拉力、支持力，和当有，时可能受静摩擦力，也可能当，时不受静摩擦力；然后对A受力分析，A受重力、拉力、B对A的支持力、B对A的摩擦力，处于平衡状态。对B受力分析，B受重力、A对B的压力、斜面对B的支持力、A对B的摩擦力，斜面对B可能有静摩擦力、也可能没有静摩擦力；则B受4个力或5个力。；故选B。

[image: @@@d4893322-5498-4cce-9752-c9b11aab1762]5．C【详解】西瓜A受力分析如图所示，其中力F是其他西瓜对它的作用力，根据题意有，故选C。
6．A【详解】合力大小不变，等于mg，方向不变，两个分力的夹角不变，根据三角形法则作图，如图所示，由图可知，当OA从水平位置转到到竖直位置的过程中，FA先增大后减小，FB一直减小。故选A。










[image: @@@f873fc72-5554-48fb-b437-daf4505055ec]7．C【详解】ABD．P受到的是滑动摩擦力，对P进行受力分析，如图所示，由平衡条件，可得，，又，解得，，对分析有，则将Q抽出力传感器的最小读数为，故ABD错误；C．由牛顿第二定律，解得，故C正确。故选C。
8．ACD












【详解】AB．若物体B正好运动到最高点时两物体相遇，则物体B速度减小为零所用的时间，此时A下落的高度，B上升的高度，且，解得，若A、B两物体恰好在落地时相遇，则有，此时A下落的高度，解得，所以若，则物体B运动到最高点时两物体相遇，若，则两物体在地面相遇，故A正确，B错误；C．若，则两物体在B上升途中相遇，故C正确；D．若，则两物体在B下落途中相遇，故D正确。故选ACD。



9．AD【详解】AB．小球A沿光滑固定的半球面缓慢运动过程中，小球A受到重力、轻绳的拉力T、半球面对A的支持力N的作用，处于三力平衡状态，根据相似三角形法知，可得轻绳的拉力T逐渐减小，支持力N不变，故A正确；B错误；C．物体B向右运动，受到轻绳的张力、重力、地面的支持力和滑动摩擦力f、水平拉力F的作用。因为轻绳的张力T减小，轻绳与竖直方向的夹角增大，知张力的竖直分力减小，则地面对物体B的支持力增大，摩擦力f增大，故C错误；D．小球A对半球面的压力大小不变，其方向与竖直方向夹角变小，则压力与半球面的重力的合力增大，此合力与地面对半球面的作用力为一对平衡力，故地面对半球面的作用力增大，故D正确。故选AD。






10．AC【详解】ACD．设P的加速度为a，则根据动滑轮的特点可知Q的加速度为2a。设轻绳对Q的拉力大小为，则对P进行受力分析列牛顿第二定律方程有，同理对Q进行受力分析列牛顿第二定律方程有，联立解得轻绳对Q的拉力大小为，P的加速度大小为，故AC正确，D错误；B．由上面分析可得Q的加速度大小为，故B错误。
11．(1)交流   (2)BD   (3)0.581   (4)0.453
【详解】（1）电磁打点计时器应接6V低压交流电源。
（2）AB．应该先接通电源，再释放小车，故A错误，B正确；CD．为了纸带能得到充分的应用，将接好纸带的小车停在靠近打点计时器处，故C错误，D正确。故选BD。


（3）打点计时器打下F点时小车的瞬时速度大小为，解得。




（4）根据匀变速直线运动推论有，，则，解得。

12．(1)CD    (2)   (3)变小
【详解】（1）A．因为两次在结点的下面挂同一质量的物体，则调整力传感器Q的位置时，改变结点O的位置对实验无影响，故A错误；B．两侧杆左右倾斜，对实验无影响，故B错误；C．记录绳子方向时，选用较远的两点，这样可减小记录力的方向时产生的误差，故C正确；D．为了减小误差，拉橡皮条的夹角可以适当大一些，故D正确。故选CD。


（2）根据力的平衡，可以得到几何三角形和力的三角形会相似，则有。

[image: @@@6ce6711a78d04aa2a21db90482e078a0]（3）由图可知，稳定时两绳互相垂直，现保持右侧绳和结点O的位置不动，即两个力的合力不变，方向不变，将细绳OA绕O点在纸面内顺时针转动一小角度，OB绳子上拉力变小。


13．(1)    (2)




【详解】（1）由题匀变速直线运动规律可得，解得，在第2s内的位移，符合题意，故可知，物体在前2s的时间内做匀加速运动，加速度大小为；












[image: @@@443cc05e-4cee-4b3d-ac62-d770048d74b5]（2）假设第3s内物体依然做匀加速直线运动，则第3s内的位移应为，而实际上第3s内的位移为，故在第3s内物体先做匀加速运动，后做匀速运动，设第3s内加速运动时间为，匀速运动的速度为，则由题可知物体2s末的速度，故第3s内加速的位移，匀速运动时的速度，所以匀速运动的位移，且有，联立解得，（另一个解舍去）代入解得电动车的最大速度。


14． (1)2mg；；(2) ，摩擦力方向水平向右；


(3) 或
【详解】(1)研究B球，受力如图甲，由共点力的平衡条件有




，，解得，


(2)研究A、B整体为研究对象，受力如图乙，设斜面体受到的摩擦力为f，由共点力的平衡条件，解得，摩擦力方向水平向右

[image: @@@6381a673-a813-4314-a995-18b75c038e56](3)斜面体受到的最大静摩擦力



①水平向右的外力最大（设为）时，斜面体有向右运动趋势，由平衡条件有  ，解得

②水平向右的外力最小（设为）时，斜面体可能有向左运动趋势




（）当时，则



（）当时，，

则


15．（1）；（2）B点左侧22.5m处；（3）

















【详解】（1）根据题意，在水平面上，根据牛顿第二定律有，解得，由M到B，根据速度位移公式，可得，得，根据速度公式，得，在斜面上，F作用时间为，由于，所以物体做匀速直线运动，，撤力后，物体做匀减速直线运动，由牛顿第二定律，得，根据速度位移公式，得，根据速度公式，得，。











（2）在C点，由于，物体沿斜面向下做匀加速直线运动，根据牛顿第二定律有，得，由C到B的过程，，得，，得，进入水平地面后，物体做匀减速直线运动，由牛顿第二定律 ，得，根据速度位移公式，得故最终停在离B点左侧22.5m处。



（3）根据速度公式，得，。
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