[bookmark: _GoBack][image: ]亳州二中2025-2026学年第一学期第一次教学质量检测
高一物理试题
一、选择题（本题共10小题，每小题4分，共40分。在每小题给出的四个选项中，第1~7题只有一项符合题目要求，第8~10题有多项符合题目要求。全部选对的得4分，选对但不全的得2分，有选错的得0分）
1. 2025年央视春晚创意融合舞蹈《秧BOT》中，人形机器人完成扭秧歌、转手绢等复杂动作，展现了传统文化与科技的融合。下列关于机器人运动的研究中，可将机器人视为质点的是（    ）
A. 研究机器人在舞台上直线行进的轨迹时，可看作质点
B. 分析机器人在旋转过程中各关节的受力情况
C. 研究机器人在跳跃腾空阶段身体姿态对落地稳定性的影响
D. 调整机器人手臂摆动幅度以匹配音乐节奏
【答案】A
【解析】
【详解】A．研究机器人在舞台上直线行进的轨迹时，只需关注其整体位置变化，无需考虑各部位动作，因此可视为质点，故A正确；
B．分析各关节受力需考虑具体关节的位置和运动，不能忽略形状和结构，不能看作质点，故B错误；
C．身体姿态对落地稳定性[image: ]影响涉及肢体动作细节，需考虑形状和姿态，不能看作质点，故C错误；
D．调整手臂摆动幅度需研究手臂的具体运动，不可视为质点，故D错误。
故选A。
2. 青藏铁路，简称青藏线，是通往西藏腹地的第一条铁路，也是世界上海拔最高、线路最长的高原铁路。线路全长1956千米，其中西宁至格尔木段长814千米，格尔木至拉萨全长1142千米。小明打算和同学从西宁坐火车去拉萨，他通过网络查得Z21次列车的信息如图所示.则下列说法正确的是（  　）
[image: 学科网(www.zxxk.com)--教育资源门户，提供试卷、教案、课件、论文、素材以及各类教学资源下载，还有大量而丰富的教学相关资讯！]
A. “1956千米”指[image: ]位移大小
B. 图中的“15:20”是时间间隔
C. 图中的“21时9分”是时间间隔
D. 位移是标量，路程是矢量
【答案】C
【解析】
【详解】A．实际路线不是直的，故“1956千米”指的是实际路程大小，不是位移大小，故A错误；
B．图中的“15:20”是发车时刻，不是时间间隔，故B错误；
C．图中的“21时9分”是列车运动所需时间，是时间间隔，故C正确；
D．位移有大小和方向，是矢量，路程只有大小，是标量，故D错误。
故选C。
3. 港珠澳大桥全长55千米，设计速度为100公里/小时，2018年9月24日通车后，珠海至香港的交通时间由之前的水路约1小时，陆路3小时以上，缩短至20~30分钟，首次实现珠海、澳门与香港的陆路对接。下列说法正确的是（　　）
[image: 学科网(www.zxxk.com)--教育资源门户，提供试卷、教案、课件、论文、素材以及各类教学资源下载，还有大量而丰富的教学相关资讯！]
A. “55千米”指的是位移
B. “100公里/小时”指的是平均速度大小
C. “3小时以上”指的是时刻
D. 研究汽车从珠海到香港的运动轨迹时，可以将汽车看成质点
【答案】D
【解析】
【详解】A．“55千米”指的是路程，A错误；
B．“100公里/小时”指的是瞬时速度的大小，B错误；
C．“3小时以上”指的是时间间隔，C错误；
D．研究汽车从珠海到香港的运动轨迹时，汽车大小形状可以忽略，可以将汽车看成质点，D正确。
故选D。

4. 某次足球比赛中，足球以12m/s速度击中运动员后被反向弹出，历时0.2s，速度大小变为，取初速度方向为正方向，在此过程中加速度为（　　）
[image: 学科网(www.zxxk.com)--教育资源门户，提供试卷、教案、课件、论文、素材以及各类教学资源下载，还有大量而丰富的教学相关资讯！]
A. 大小为100m/s2，方向与初速度方向相同
B. 大小为100m/s2，方向与初速度方向相反
C. 大小为20m/s2，方向与初速度方向相同
D. 大小为20m/s2，方向与初速度方向相反
【答案】B
【解析】
【详解】以初速度方向为正方向，根据


所以加速度大小为100m/s2，方向与初速度方向相反。
故选B。

5. 一物体做直线运动，其图像如图所示，从图中可以看出，以下说法正确的是（　　）
[image: 学科网(www.zxxk.com)--教育资源门户，提供试卷、教案、课件、论文、素材以及各类教学资源下载，还有大量而丰富的教学相关资讯！]

A. 只有内加速度与速度方向相同


B. 内物体的加速度为

C. 内物体的速度一直在减小

D. 内加速度的方向与速度方向相同
【答案】D
【解析】


【详解】AD．物体做加速运动，加速度的方向与速度的方向相同，由图可知内，速度方向为正，加速度方向为正；内，速度方向为负，加速度方向为负，故D正确，A错误；


B．内，物体的加速度，B错误；

C．由图可知，内速度先减小后反向增大，C错误。
故选D。
6. 一遥控玩具汽车在平直路上运动的位移时间图像如图所示，则（　　）
[image: 学科网(www.zxxk.com)--教育资源门户，提供试卷、教案、课件、论文、素材以及各类教学资源下载，还有大量而丰富的教学相关资讯！]
A. 10~15s内汽车做匀速运动
B. 10s末汽车的位移为150m
C. 前25s内汽车做单方向直线运动
D. 20s末汽车的速度大小为1m/s，方向与初速度方向相反
【答案】D
【解析】

【详解】A．由位移－时间图像可知，内汽车处于静止状态，A错误；

B．由位移－时间图像可知，10s末汽车相对于出发点的位移为，B错误；
C．由位移－时间图像可知，前10s内汽车做匀速直线运动，速度大小为




内汽车处于静止状态，内汽车向反方向做匀速直线运动，速度为


故前25s内汽车不是做单方向直线运动，C错误；
D．由C选项可知，20s末汽车的速度大小为1m/s，方向与初速度方向相反，D正确。
故选D。
7. 一物体以某一初速度在粗糙的水平面上做匀减速直线运动，最后静止下来。若物体在最初3s内通过的位移与最后3 s内通过的位移之比为x1∶x2＝7∶3，物体运动的加速度大小为a＝1 m/s2，则（　　）
A. 物体运动的时间大于6 s
B. 物体在最初3 s内通过的位移与最后3s内通过的位移之差为x1－x2＝6m
C. 物体运动的时间为4 s
D. 物体的初速度为10 m/s
【答案】B
【解析】
【详解】AC．把此过程看成反向初速度为0的匀加速直线运动，设运动时间为t






解得


故AC错误；
B．物体在最初3 s内通过的位移与最后3 s内通过的位移之差


故B正确；
D．物体的初速度，逆向看为


故D错误[image: ]
故选B。


8. 如图所示，甲图为某质点的图像，乙图为某质点的图像，下列关于两质点的运动情况的说法正确的是（　　）

[image: 学科网(www.zxxk.com)--教育资源门户，提供试卷、教案、课件、论文、素材以及各类教学资源下载，还有大量而丰富的教学相关资讯！]
A. 0~2s内甲图质点做匀速直线运动，乙图质点做加速直线运动
B. 2~3s内甲图质点和乙图质点均静止不动
C. 3~5s内甲图质点做匀速运动，乙图质点做匀减速运动

D. 0~5s内甲图质点的位移为，乙图质点的位移是90m
【答案】AC
【解析】


【详解】A．根据图像的斜率表示速度，可知0~2s内甲图质点做匀速直线运动；根据图像的斜率表示加速度，可知0~2s内乙图质点做加速直线运动，故A正确；


B．根据图像可知2~3s内甲图质点静止不动，根据图像可知2~3s内乙图质点做匀速直线运动，故B错误；


C．根据图像的斜率表示速度，可知3~5s内甲图质点做匀速运动；根据图像的斜率表示加速度，可知3~5s内乙图质点做匀减速运动，故C正确；



D．根据图像可知0~5s内甲图质点的位移为；根据图像与横轴围成的面积表示位移，可知0~5s内乙图质点的位移为


故D错误。
故选AC。



9. 一质点做匀变速直线运动，初速度大小为，末速度大小变为，则下列判断正确的是（　　）

A. 速度变化量的大小可能小于

B. 速度变化量的大小可能大于

C. 加速度大小可能小于

D. 加速度大小可能大于
【答案】BCD
【解析】




【详解】3s末的速度可能为，也可能为；当速度为时，速度变化量为

加速度


当速度为时，速度变化量为

加速度
故选BCD。
10. 在笔直的南沙港快速路前进的汽车刹车后匀减速运动，经过3.5秒停止，它在最后一秒的位移为1m、以下说法中正确的是（　　）
A. 汽车刹车的加速度大小为1m/s2	B. 汽车刹车后共滑行7m
C. 汽车开始刹车时的速度为7m/s	D. 汽车刹车停止全程的平均速度为3.5m/s
【答案】CD
【解析】
[image: ]详解】A．采用逆向思维，根据

x′＝
得刹车的加速度大小为


故A错误；
C．采用逆向思维，汽车刹车时的速度为


故C正确；
B．汽车刹车后滑行的距离为


故B错误；
D．汽车刹车后的平均速度为


故D正确；
故选CD。
二、实验题（共2小题，每空3分，共21分）





11. 如图，将长直木板B支成斜面，挡光片P固定在小车C的前端，光电门G固定在木板的侧面A处，可让小车在斜面上做匀加速直线运动。现让小车在斜面的同一位置O由静止释放，分别测得宽度为2cm、4cm、6cm，8cm，10cm不同挡光片的挡光时间（每次实验时挡光片的前沿均与小车的前端对齐），通过计算出各次挡光片通过光电门的平均速度（）画出图像。
[image: 学科网(www.zxxk.com)--教育资源门户，提供试卷、教案、课件、论文、素材以及各类教学资源下载，还有大量而丰富的教学相关资讯！]
（1）实验中最接近小车过A点时的瞬时速度的挡光片的宽度是（       ）
A. 2cm	B. 6cm	C. 10cm	D. 8cm



（2）若挡光片宽度，挡光时间，则小车过A处的瞬时速度表达式为_________；

【答案】（1）A    （2）
【解析】
【小问1详解】


根据可知挡光片宽度越小，越接近小车过A点时的瞬时速度。
故选A。
【小问2详解】


若挡光片宽度，挡光时间，则小车过A处的瞬时速度表达式为


12. 在“研究匀变速直线运动”实验中：
(1)用打点计时器测速度的实验中，使用的打点计时器有两种，一种是电火花计时器，另一种是电磁打点计时器，其中电火花计时器工作电压是_____V交流电压，当电源的频率是50Hz时，每隔______s打一个点。
(2)接通电源与让纸带（随物体）开始运动，这两个操作的时间关系应当是（    ）
A．先接通电源，再释放纸带
B．先释放纸带，再接通电源
C．释放纸带的同时接通电源
D．不同的实验要求不同

(3)某校学习兴趣小组在研究“探索小车速度随时间变化的规律”的实验，图是某次实验得出的纸带，所用电源的频率为50HZ，舍去前面比较密集的点，从0点开始，每5个连续点取1个计数点，标以1、2、3……。各计数点与0计数点之间的距离依次为d1=3cm，d2=7.5cm，d3=13.5cm，则物体通过1计数点的速度1=_________m/s；物体运动的加速度为a=__________m/s2。
[image: 学科网(www.zxxk.com)--教育资源门户，提供试卷、教案、课件、论文、素材以及各类教学资源下载，还有大量而丰富的教学相关资讯！]
【答案】    ①. 220    ②. 0.02    ③. A    ④. 0.375    ⑤. 1.5
【解析】
【详解】(1)[1][2]电火花计时器工作电压是220V交流电压，当电源的频率是50Hz时，每隔0.02s打一个点。
(2)[3]接通电源与让纸带（随物体）开始运动，两个操作的时间关系应当是：先接通电源，再释放纸带。如果先放开纸带，再接通电源，由于重物运动较快，不利于数据的采集和处理，会对实验产生较大误差，故BCD错误，A正确，故选A。
(3)[4]由匀变速直线运动推论：物体在再某段时间中点的瞬时速度等于该段时间内的平均速度。可得物体通过1计数点的速度



[5]根据匀变速直线运动推论，可得物体运动的加速度为


三、计算题（本题共3小题，13题12分，14题12分，15题15分，共39分）


13. 一个篮球从高h19m的位置由静止开始下落，经1.5s落到水平地面上，达到地面时速度为15m/s，然后撞击地面后以5m/s的速度反弹，经0.8s达到最高点h21.2m，已知篮球与地面碰撞的时间为0.2s，求：
（1）篮球从空中下落过程的平均速度的大小；
（2）篮球与地面碰撞过程的平均加速度大小和方向；
（3）篮球从开始下落到反弹至最高点过程的平均速度的大小。

【答案】（1）    
（2）100m/s2，方向竖直向上    

（3）
【解析】
【小问1详解】
由平均速度计算公式，可得篮球从空中下落过程[image: ]平均速度的大小为


【小问2详解】
设以竖直向下为正方向，则有篮球与地面碰撞过程的平均加速度


负号表示加速度方向竖直向上，故平均加速度大小为100m/s2，方向竖直向上。
【小问3详解】
篮球从开始下落到反弹至最高点过程的位移大小为


则从开始下落到反弹至最高点过程的平均速度的大小为


14. 如图所示，有一小企鹅在倾斜冰面上，先以0.5m/s2的加速度从冰面底部由静止开始沿直线向上“奔跑”，8s时，突然卧倒以大小为4m/s2的加速度贴着冰面匀减速向前滑行，到最高点后，再以大小1m/s2的加速度滑回到出发点。求：
[image: 学科网(www.zxxk.com)--教育资源门户，提供试卷、教案、课件、论文、素材以及各类教学资源下载，还有大量而丰富的教学相关资讯！]
（1）企鹅向上奔跑的位移大小；
（2）企鹅在冰面向上滑动的最大距离；
（3）企鹅退滑到出发点时的速度大小。
【答案】（1）16m    （2）18m    （3）6m/s
【解析】
【小问1详解】
企鹅向上“奔跑”的位移大小为


代入数据解得


【小问2详解】
8s末速度大小


8s末减速滑行，根据


可得


解得


故企鹅上滑的距离为2m。企鹅在冰面向上运动的最大距离为


【小问3详解】
由位移时间关系式有


得企鹅从最高点滑回出发点的时间为


企鹅退滑到出发点时的速度大小


15. 无人驾驶飞机简称“无人机”，是利用无线电遥控设备和自备的程序控制装置操纵的不载人飞机。某次飞行测试中，一无人机从水平地面竖直向上起飞，沿直线运动，规定竖直向上为正方向，其速度随时间变化的关系图像如图所示。求：
[image: 学科网(www.zxxk.com)--教育资源门户，提供试卷、教案、课件、论文、素材以及各类教学资源下载，还有大量而丰富的教学相关资讯！]




（1）无人机在时刻的加速度及其在刻的加速度；

（2）无人机距地面的最大高度；

（3）无人机在0~13s内的平均速度（结果可用分式表示）。


【答案】（1），方向竖直向上，，方向竖直向下    

（2）    

（3），方向竖直向上
【解析】
【小问1详解】

无人机在时刻的加速度


其中




解得





为正值，表示的方向竖直向上，无人机在时刻的加速度


其中






解得




为负值，表示的方向竖直向下。
【小问2详解】

无人机在时刻距地面的高度最大，有


解得


【小问3详解】
根据对称性可知，无人机在5s~9s内的位移与其在9s~13s内的位移大小相等、方向相反，可知无人机在0~13s内的位移


又


解得




为正值，表示的方向竖直向上。
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