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一、单选题
1．下列说法正确的是（　　）
A．若以河岸为参考系，在顺水漂流的船上行走的人可能是静止的
B．做直线运动的物体，其位移大小跟这段时间内它通过的路程一定相等
C．第3s初、第3s末、第3s内指的都是时刻
D．研究乒乓球运动员发出的弧旋球时，可以把乒乓球视为质点
2．2025年8月北京举办了首次世界人形机器人运动会。如图所示，在水平的比赛场地上，人形机器人正在进行足球比赛。下列关于机器人和足球的说法正确的是（　　）
[image: @@@62dd37eb-4b9c-447a-8ca8-a44e706d7569]
A．将足球踢出时，机器人对足球的作用力大于足球对机器人的作用力
B．机器人所受的重力就是地球对机器人的吸引力
C．地面对机器人的弹力是机器人发生弹性形变产生的
D．足球在场地上静止时，地面对足球的支持力与足球所受重力是一对平衡力
3．台球比赛中，白球以2.6m/s的速度向右撞击静止的红球后，白球以0.2m/s的速度继续向右运动，红球以2.4m/s的速度向右运动，撞击过程两球接触时间为0.06s，则撞击过程白球的平均加速度大小和方向为（　　）


A．，向左	B．，向右


C．，向右	D．，向左

4．如图所示是某物体做直线运动的图像，由图像可知（　　）
[image: @@@40aac4d6-890f-47e4-9061-47418ffaf31b]
A．在第6s内和第7s内的运动方向相同
B．物体前3s内的位移是4m

C．物体前2s内的加速度是
D．物体前6s内的平均速度大小为1m/s
5．某物理小组准备制作一把“反应时间测量尺”。如图所示，甲同学用两个手指捏住直尺的上端，乙同学用一只手在直尺下端做捏住直尺的准备，但手不碰到直尺。甲释放直尺，乙立刻夹住，由此判断反应时间。先在直尺上贴上时间刻度，让相邻刻度线之间的时间间隔相等，可直接读出测试者的反应时间。下列说法正确的是（　　）
[image: @@@092b96a7-d9ad-4b57-9278-8b7f9909240e]
A．该实验测的是甲同学的反应时间
B．“反应时间测量尺”的“0”刻度位于直尺上端
C．“反应时间测量尺”的刻度疏密均匀
D．“反应时间测量尺”的刻度上端疏下端密
6．如图所示，桌布铺在桌子上，将一个杯子放置在桌布上。一个儿童在桌边将桌布向右从杯子下拉出，拉出桌布后，杯子最终没有滑离桌面。在上述过程中（　　）
[image: @@@d79d64268c6842bc8844886f45e5102b]
A．桌布对杯子的摩擦力的方向向左
B．桌面对杯子的摩擦力的方向向右
C．若只增大儿童的拉力，桌布对杯子的摩擦力不变
D．若只增大杯子的质量，桌面对杯子的摩擦力不变




7．研究表明，空气中的声速与空气密度、空气压强二者有关，从力学单位制的角度考虑，下列计算式（其中均为无单位的比例系数）中可能正确的是（　　）


A．	B．


C．	D．
8．日常生活中，我们在门下缝隙处塞紧一个木楔（侧面如图所示），往往就可以把门卡住。有关此现象的分析，下列说法正确的是（　　）
[image: @@@32006d6b-def9-442e-a578-a479c6cbdf5a]
A．门不易被风吹动的原因是风力太小
B．门对木楔作用力的水平分量等于地面对木楔摩擦力的大小

C．只要木楔的厚度合适都能将门卡住，与顶角的大小无关
D．只要木楔对门的压力足够大就能将门卡住，与各接触面的粗糙程度无关

二、多选题
9．同学们到中国科技馆参观，看到了一个有趣的科学实验：如图所示，一辆小火车在平直轨道上匀速行驶，当火车将要从“∩”形框架的下方通过时，突然从火车顶部的小孔中向上弹出一小球，该小球越过框架后，又与通过框架的火车相遇，并恰好落回原来的孔中．下列说法中正确的是（ ）
[image: @@@b52992e7-6d52-4091-b953-823edf62b81d]  
A．相对于地面，小球运动的轨迹是直线
B．相对于地面，小球运动的轨迹是曲线
C．小球能落回小孔是因为小球在空中运动的过程中受到水平向前的力
D．小球能落回小孔是因为小球具有惯性，在水平方向保持与火车相同的速度


10．某汽车正以的速度在公路上行驶，为礼让行人，若以大小为的加速度刹车，则以下说法正确的是（　　）
[image: @@@9dd4a2f2-a817-4cc3-bbd8-a79fbebab15e]




A．刹车后时的速度大小为	B．刹车后时的速度大小为




C．刹车后内的位移大小为	D．刹车后内的位移与刹车后内的位移相等






11．如图所示，清洗楼房玻璃的工人常用一根绳索将自己悬停在空中，工人及其装备的总质量为80kg，悬绳与竖直墙壁的夹角为，悬绳对工人（含装备）的弹力大小为，墙壁对工人（含装备）的弹力大小为，忽略一切摩擦，，，重力加速度g取。下列说法正确的是（　　）
[image: @@@ce8b3a93-b350-4528-9af9-00fbfaf43122]

A．

B．


C．若缓慢减小悬绳的长度，和都增大


D．若缓慢减小悬绳的长度，和的合力增大



12．如图所示，在倾角为的光滑斜面上，物块A、B质量均为，物块A静止在轻弹簧上端，物块B用细线与斜面顶端相连，A、B挨在一起但A、B之间无弹力，已知重力加速度为，某时刻把细线剪断，当细线剪断后瞬间，下列说法正确的是（ ）
[image: @@@b94dca5e-e747-4f13-97fc-6b6bc3ced76f]

A．物块B的加速度为

B．物块A的加速度为

C．物块A、B间的弹力为

D．物块A、B间的弹力为

三、实验题
13．某同学用如图甲所示的装置探究小车速度随时间变化的规律。实验所用学生电源的频率为50Hz，打出的一条纸带如图乙所示，0、1、2、3、4为在纸带上所选的计数点，相邻计数点间还有四个点未画出。
[image: @@@b01c6aef-a204-4dce-80c8-be7ff40d9f2a]
(1)根据打点计时器打出的纸带，我们可以从纸带上直接得到的物理量是________。（多选）
A．时间间隔	B．位移	C．平均速度	D．瞬时速度
(2)关于打点计时器的使用，下列说法正确的是________。
A．电磁打点计时器使用的是10V以下的直流电源
B．在实验时，先让小车运动，后接通打点计时器的电源
C．使用的电源频率越高，打点的时间间隔就越小
D．纸带上打的点越密，说明小车运动得越快

(3)打点计时器打下点2时小车的速度大小为        m/s；小车的加速度大小为        。（以上两空均保留两位有效数字）

(4)如果实验时电网中交变电流的周期，而做实验的同学并不知道，那么由此引起的系统误差将使加速度的测量值比实际值偏        （填“大”或“小”）。
14．在“用DIS研究物体质量不变，加速度与力的关系”的实验中，王同学安装好如图甲所示的实验器材后进行实验。（重力加速度为g）
[image: @@@72dc1702-0508-4204-b569-5379355910a8]
(1)多次改变重物质量重复测量，将数据输入计算机，得到如图乙所示的a-F关系图线。图线AB段基本是一条直线，由此可以得到的结论是        ；BC段明显偏离直线的原因是        ；当重物质量持续增大时，小车的加速度最终会趋近于        。

(2)本实验中图线弯曲的原因是细线拉力大小不能直接测量。为了精确测量细线拉力，姜同学对该实验进行了改良。如图丙所示，木板水平放置，在小车和重物之间接一个轻质力传感器，实验中力传感器的拉力为F，保持小车（包括位移传感器发射部分）的质量不变，改变重物的质量重复实验若干次，记录多组数据，得到加速度与外力的关系如图丁所示。（重力加速度g取）
[image: @@@bca280e4-b625-4fe9-b1fa-ca78cd1c80ac]
①该实验中        （填“需要”或“不需要”）使重物的质量远小于小车（包括位移传感器发射部分）的质量。
②小车（包括位移传感器发射部分）的质量为        kg。（结果保留两位有效数字）


③为得到a与F成正比的关系，应调整木板的倾角，使得        。（结果保留两位有效数字）

四、解答题



15．如图甲所示是高层建筑配备的救生缓降器材，由调速器、安全带、安全钩、缓降绳索等组成。发生火灾时，使用者先将安全钩挂在室内可以承重的物体上，然后将安全带系在人体腰部，通过缓降绳索等安全着陆。如图乙所示，某中学在某次火灾逃生演练现场中，逃生者从离地面高处，利用缓降器材由静止开始匀加速下滑，当速度达到时，以大小为的加速度减速，到达地面时速度恰好为零。求：
[image: @@@9f3ab997-acdf-4720-8ca0-804f663fac90]
(1)减速下滑过程的位移大小；
(2)加速下滑过程的加速度大小；
(3)到达地面整个过程所用的时间。





16．如图所示，质量为的物块A悬挂在绳结点O上，轻绳OC与竖直方向的夹角为，轻绳OB在水平方向上且连在质量为的物块B上，物块B静止于倾角为的斜面上，物块B与斜面间的动摩擦因数为，重力加速度为g，最大静摩擦力等于滑动摩擦力。
[image: @@@6b90e481-386c-4ab7-a848-69d9821a5c5c]

(1)求轻绳OB的拉力大小；

(2)若系统始终处于静止状态，求的最大值。







17．跑酷是以日常生活的环境为运动场所的极限运动。一跑酷运动员在水平高台上水平向右跑到高台边缘，以的速度从边缘上的A点水平向右跳出，运动=0.6s后落在一倾角为的斜面上的B点，速度方向与斜面垂直。随后运动员迅速转身并调整姿势，以的速度从B点水平向左蹬出，刚好落到斜面的底端C点。D点为平台的下边缘点，假设该运动员可视为质点，不计空气阻力，重力加速度g取，，。求：
[image: @@@d4dca7bb-7113-4988-af01-84cfd9358894]

(1)运动员从高台边缘跳出时的水平速度的大小；
(2)DC间的距离。






18．如图所示，质量的长木板静止在水平面上，质量的物块以水平向右、大小的初速度冲上木板左端。已知物块与木板间的动摩擦因数，木板与地面间的动摩擦因数，木板足够长，物块可视为质点，重力加速度g取。
[image: @@@6504b031-fe0a-420f-aabd-f0ba20a695b6]
(1)求物块冲上木板的瞬间，物块与木板各自加速度的大小；
(2)求物块最终距木板左端的距离；
(3)若物块冲上木板1s后，对木板施加大小为4N、方向水平向左的恒力，求物块最终距木板左端的距离。
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13．(1)AB
(2)C
(3)     0.52     1.3
(4)小
【详解】（1）根据打点计时器打出的纸带，我们可以从纸带上直接得到的物理量是时间间隔和位移；通过公式间接求得平均速度和瞬时速度。故选AB。
（2）A. 电磁打点计时器使用的是8V以下的交流电源，A错误；
B. 在实验时，先接通打点计时器的电源，等打点稳定后让小车运动，B错误；

C. 根据可知，使用的电源频率越高，打点的时间间隔就越小，C正确；
D. 纸带上打的点越密，说明小车运动得越慢，D错误。
故选C。

（3）[1]相邻计数点间还有四个点未画出，则T=0.1s，打点计时器打下点2时小车的速度大小为

[2]小车的加速度大小为。

（4）如果实验时电网中交变电流的周期，即打点周期偏小，而做实验的同学并不知道，仍用0.02s计算，那么由此引起的系统误差将使加速度的测量值比实际值偏小。
14．(1)     当质量一定时，加速度与合外力F成正比。     没有满足小车的质量M远大于重物的质量m造成的     重力加速度g
(2)     不需要     0.70     0.071
【详解】（1）[1]关系图线AB段基本是一条直线，由此可以得到的结论是：当质量一定时，加速度与合外力F成正比。

[2][3]设小车的质量为M，重物的质量为m，由实验原理得加速度为

而实际上根据牛顿第二定律得
可见AB段明显偏离直线是由于没有满足小车的质量M远大于重物的质量m造成的；

当m继续增大可知加速度趋近于g，即曲线所逼近的渐近线的纵坐标为g。
（2）[1]本实验可以通过力传感器直接测出拉小车的力，故不需要使得重物的质量远小于小车（包括位移传感器发射部分）的质量；


[2]根据图像可知，当时，小车开始有加速度，则

根据牛顿第二定律得

变形得

则图像的斜率表示小车质量的倒数，则

[3]为得到a与F成正比的关系，则应平衡摩擦力，则有

解得

根据

得
15．(1)9m

(2)
(3)7s

【详解】（1）匀减速下滑过程的位移大小为

（2）匀加速下滑过程有

解得

（3）匀加速下滑过程有

减速下滑过程有

到达地面整个过程所用的时间为

16．(1)

(2)

【详解】（1）对轻绳结点受力分析如图所示
[image: @@@87787a3e-056f-4fe2-9a74-7c724752b1ef]

根据平衡条件，水平方向

竖直方向


解得轻绳的拉力大小
（2）当A的质量较大时，B有相对斜面向下滑的趋势，当A与B质量的比值达到最大值时，B所受的静摩擦力达到最大值。对物块B受力分析如图所示
[image: @@@3d57ab35-ceea-4c07-846a-1844d03e6ab8]

由平衡条件得，沿斜面方向有

沿垂直斜面方向有

其中

联立解得

由（1）得

联立解得

17．(1)
(2)2.4m


【详解】（1）设运动员刚落在B点时竖直方向的速度为，有

运动员到达B点时速度方向与斜面垂直，则到达B点的速度与竖直方向的夹角为53°，则

解得

（2）运动员从A点落到B点，水平方向有


运动员从B点落到C点做平抛运动，设时间为，水平位移和竖直位移分别为

，

又


解得，

故D、C间的距离为


18．(1)，
(2)2m

(3)

【详解】（1）对物块，根据牛顿第二定律，可知其加速度大小

对长木板，根据牛顿第二定律，可知其加速度大小


（2）物块与木板最终共速，设共速时间为，则有


联立解得，

则这段时间内，二者相对位移

因为
可知共速后二者保持相对静止一起做匀减速到停止，故物块最终距木板左端的距离2m。

（3）若物块冲上木板1s后，对木板施加大小为4N、方向水平向左的恒力F，则1s后对M有

解得长木板加速度大小

则长木板从受到恒力F到停下用时为

此时物块速度

可知二者同时静止，又因为


可知此后长木板不再运动，物块不再运动。且此段时间内物块位移大小、长木板位移大小分别为，

故物块最终距木板左端的距离
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