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全解全析
（考试时间：75分钟，分值：100分）
一．选择题（本题共10小题，共46分，在每小题给出的四个选项中，1~7题只有一项符合题目要求，每小题4分，8~10题有多项符合题目要求，全部选对得6分，选对但不全的得3分，有选错或不答得0分。）
1．2025年4月19日，北京亦庄半程马拉松暨人形机器人半程马拉松（约21km）赛场上，来自北京亦庄的“天工Ultra”以2时40分42秒的成绩冲线，夺得全球首个人形机器人半程马拉松赛事桂冠。以下说法正确的是（　　）
[image: 学科网]
A．21km指的是位移，2时40分42秒指的是时间
B．研究机器人跑步姿态时，机器人可以看成质点
C．机器人冲线时的速度一定大于全程的平均速度

D．“天工Ultra”全程的平均速率约为
【答案】D

【详解】AD． 21km指的是路程，2时40分42秒指的是时间，则“天工Ultra”全程的平均速率，故A错误，D正确；
B．研究机器人跑步姿态时，机器人的形状大小不能忽略不计，不可以把机器人看成质点，故B错误；
C．机器人冲线时的速度不一定大于全程的平均速度，故C错误。
故选D。
2．2025年乒乓球“WTT”北京站比赛中，中国选手在某次击球时打出精彩的“十佳穿越球”。如题图所示，乒乓球行至水平球台台面右下方A点时，经选手击打后，受空气影响，在空中划出美丽的弧线，穿越球网右侧后落入对方球台得分。则该乒乓球由A点到落点C的过程中（　　）
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A．乒乓球速度不变
B．乒乓球只受重力作用
C．乒乓球所受合力方向与速度方向共线
D．乒乓球所受合力方向与速度方向不共线
【答案】D
【详解】乒乓球受到重力和空气阻力共同作用，运动轨迹为曲线，速度时刻发生改变，所受合力方向与速度方向不共线。
故选D。

3．一建筑基地上，两工人师傅用一轻质条形布带半包裹着一圆柱形石料匀速前进。如图所示，A、B为工人施力点，C为布带最低点，两侧布带与水平方向的夹角均为，若该柱料重力为G，则布带对该石料的作用力大小为（　　）
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A．0.5G	B．G	C．	D．G
【答案】B
【详解】柱料匀速前进，受力平衡，只受重力和布带对它的作用力，所以布带对该石料的作用力大小为G，故选B。
4．如图所示，甲乙丙丁为运动学的四个图像，下列关于这四个图像说法正确的是（　　）
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A．图甲中所描述的物体在时间通过的位移为


B．图乙中所描述的物体在时间内速度的变化量为
C．图丙中所描述的物体在7s末离出发点最远

D．图丁中所描述的物体的运动图像中四边形面积表示质点运动时间
【答案】B


【详解】A．图甲中所描述的物体在时间通过的位移为，故A错误；


B．图乙中所描述的物体在时间内速度的变化量为，故B正确；

C．根据图像与横轴围成的面积表示位移，图丙中所描述的物体在2s末或6s末离出发点最远，故C错误；

D．图丁中取位移的微元，此时速度相当于匀速，则此时图像的面积表示为

可知图像直线与x轴围成面积表示时间，所以图丁中所描述的物体的运动图像中四边形面积表示质点从C到 C'所用的运动时间，故D错误。
故选B。
5．如图所示，青蛙先后两次从高处荷叶上的同一位置，跳到低处荷叶上A、B两点，A、B在同一水平面内且A点更靠近青蛙的起跳点。将青蛙的跳跃视为平抛运动，则（　　）
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A．运动时间	B．运动时间


C．起跳速度	D．速度变化量
【答案】C

【详解】ABD．将青蛙的跳跃视为平抛运动，竖直方向有


由于，则有


根据，则有，故ABD错误；

C．水平方向有



由于，，则有，故C正确。
故选C。





6．红旗渠被世人称为“人工天河”。某次建设活动中工程师在左侧较高的山峰平台和右侧较为低矮的山坡上分别装了两个定滑轮。简化示意图如图所示，工人通过细绳和将有一定质量的建筑材料由O点沿方向缓慢提升到左侧平台上。绳始终与左侧山峰坡面平行，两绳初态夹角小于，在货物运到平台的过程中（　　）
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A．绳上的拉力越来越小	B．绳上的拉力先变大再变小


C．绳上的拉力越来越大	D．绳上的拉力先变小再变大
【答案】D



【详解】在货物上升过程中，两绳之间夹角逐渐增大，由于绳始终平行于山峰坡面，即绳的拉力方向始终不变，且两绳的合力始终与货物重力等大反向，做出平行四边形如图所示
[image: 学科网]





由于刚开始两绳夹角小于，随着的转动，发现逐渐增大，先减小后增大，两绳垂直时达到最小值。
故选D。



7．如图所示，轻弹簧下端固定在地面上，上端固定一质量为的托盘A，A上放一质量为的物块B，整体处于静止状态，重力加速度，下列说法正确的是（　　）
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A．若用一向下的力作用于B上，使A、B缓慢下移一段距离，稳定后撤去外力，A、B恰分离时，弹簧处于原长

B．若用一向下的力作用于B上，使A、B缓慢下移一段距离，稳定后撤去外力，A、B恰分离时，弹簧处于压缩状态




C．若用一向上的力作用于B上，使A、B一起以的加速度匀加速向上运动，力的最大值为




D．若用一向上的力作用于B上，使A、B一起以的加速度匀加速向上运动，力的最小值为
【答案】A



【详解】首先分析初始状态：托盘A质量为，物块B质量为，整体静止时弹簧弹力，弹簧处于压缩状态。

AB．当A、B恰好分离时，A、B间弹力为0，且两者加速度相同。对B分析

解得

方向向下；对A分析：

解得
即弹簧处于原长，故A正确，B错误。




CD．A、B一起以的加速度匀加速向上运动时：初始位置弹簧弹力，最小，此时合力

由牛顿第二定律得

解得
当弹簧压缩量减小，弹力减小，直到A、B即将分离时，F最大。

分离临界：对B有

解得，故CD错误。
故选A。
8．重庆“五一”期间举办了盛大的无人机灯光表演，千架无人机协同呈现出绚丽图案。将其中一架无人机的运动简化成竖直面内的运动，以水平向右为x轴正方向，以竖直向上为y轴正方向，水平方向无人机的位移-时间图像以及竖直方向的速度-时间图像如图。下列说法正确的是（　　）
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A．时，无人机上升到最高点

B．内无人机做匀变速直线运动
C．无人机飞行过程中最大速率为4m/s


D．内无人机飞行过的位移大小为
【答案】AD

【详解】A．无人机在前6秒内经历加速上升，匀速上升，减速上升三个阶段。时，无人机上升到最高点，A正确；

B．内无人机在水平方向做匀速直线运动，在竖直方向做匀加速直线运动，合运动为匀变速曲线运动， B错误；

C．无人机飞行过程中水平方向速度为

无人机飞行过程中竖直方向的最大速度为

最大速率为，C错误；


D．内无人机水平方向的位移大小为


内无人机竖直方向的位移大小为


内无人机合位移大小为，D正确。
故选AD。
9．大雾天气时，某人驾车以大小为60km/h的速度在平直公路上行驶，能见度（观察者与其能看见的最远目标间的距离）为30m。当该人发现前方有静止的故障车时立即刹车（不计反应时间），已知汽车刹车1s后的速度大小为42km/h，汽车刹车后匀减速行驶，两车均视为质点。下列说法正确的是（   ）
A．汽车刹车后行驶的加速度大小为18m/s2

B．汽车刹车3s后的速度大小为

C．汽车刹车后第4s内的位移大小为
D．汽车未与故障车发生碰撞
【答案】BD
【详解】A．汽车刹车后行驶的加速度大小为


故A错误；
B．汽车刹车3s后的速度大小为


故B正确；
CD．汽车从开始刹车到停下所用时间为


汽车从开始刹车到停下通过的位移为


可知汽车未与故障车发生碰撞；
汽车在前3s内通过的位移为


则汽车刹车后第4s内的位移大小为


故C错误，D正确。
故选BD。











10．如图，是一段倾角为、长度为的传送带，以的速度顺时针匀速转动。质量为的小物块从点开始沿传送带向点运动，小物块从点出发的初速度为。小物体与传送带之间的动摩擦因数为，取，则（　　）
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A．小物块从点向点运动过程中的加速度大小为

B．小物块相对传送带的滑动位移为


C．在小物块从点出发后的瞬间，传送带对小物块的摩擦力方向发生突变



D．小物块从点出发后恰好回到点
【答案】AD

【详解】A．对物块进行受力分析



解得

所以加速度大小为，A正确；

B．物块向下运动至速度减为0，所用时间

物块所走位移

此段物块与传送带的相对位移

物块向上加速至与传送带共速

物块所走位移

此段物块与传送带的相对位移

所以小物块相对传送带的滑动位移为，B错误；
C．由上述分析，出发2s后物块与传送带相对静止，此时摩擦力为静摩擦，摩擦力方向仍沿斜面向上，摩擦力方向不变，C错误；

D．

解得



小物块从点出发再次回到点所用时间，D正确。
故选AD。
第Ⅱ卷
二、实验题：本题共2小题，共14分。
11．（6分）某同学用如图甲所示的装置探究平抛运动的规律。
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(1)实验时       确保斜槽轨道末端水平，       确保斜槽轨道表面光滑。（均填“需要”或“不需要”）
(2)正确操作后，获得如图乙所示的坐标纸。已知A、B、C为小球做平抛运动经过的三个位置，结合平抛运动规律可判断出O点        （填“是”或“不是”）小球做平抛运动轨迹上的一点。
【答案】(1)     需要     不需要；(2)不是
【详解】（1）[1]为了保证小球抛出时的速度处于水平方向，实验时需要确保斜槽轨道末端水平；
[2]为了保证每次小球抛出时的速度相同，需要每次从同一位置静止释放小球，但不需要确保斜槽轨道表面光滑。


（2）平抛运动在竖直方向做自由落体运动，相同时间内相邻两点的位移差之比满足，由图可知

由于
可知O点不是小球做平抛运动轨迹上的一点。平抛运动轨迹应过与O点等高，处于O点左侧一个方格边长的点。

12．（8分）下图为“探究加速度与力、质量的关系”实验装置示意图。图中打点计时器的电源为的交变电源。在小车质量一定的情况下探究加速度与力的关系。
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(1)为使轻绳对小车的拉力为小车所受的合外力，故在组装器材完毕后需平衡阻力，平衡阻力时        （选填“需要”或“不需要”）挂上砂桶；正确操作后，在长木板右端下放一块垫木，以调整长木板右端的高度，放上小车后，轻推小车使之运动，打点计时器在纸带上打出如图所示的纸带（纸带上打点方向为由到），则需要将垫木向        （选填“左”或“右”）移动。
[image: 学科网]
(2)本实验操作过程中，        （选填“需要”或“不需要”）满足砂桶及砂的质量远小于小车质量。


(3)下图是某同学实验过程中得到的一条点迹清晰的纸带，已知相邻两点间还有4个点未画出，则根据纸带可得此次小车的加速度        。（结果保留3位有效数字）
[image: 学科网]

(4)若某次实验过程中，求得小车加速度的大小为，则砂桶的加速度为        。
[image: 学科网]
(5)如图是甲、乙、丙三位同学作出的加速度与弹簧测力计示数的关系图像，其中符合实验事实的是        （选填“甲”“乙”或“丙”）。

【答案】(1)     不需要     左；(2)不需要；(3)1.93；(4)；(5)乙
【详解】（1）[1][2]为使轻绳拉力作为合力，即使除拉力以外的合力为零，故不能将拉力算进去，即平衡阻力时不需要挂上砂桶；由纸带可以看出小车点迹分布越来越密集，说明小车在做减速运动，平衡阻力不足，需增大倾角，故需向左移动垫木；
（2）小车所受拉力可由力传感器直接读取，故不再需要砂桶及砂的质量远小于小车质量；

（3）根据逐差法，则有

（4）两股轻绳拉小车，所以砂桶的加速度是小车加速度的2倍，即砂桶的加速度是；
（5）本实验中作用在小车上的力可以准确测量，加速度与力成正比，可知乙正确。
三、计算题：本题共3小题，共39分。解答应写出必要的文字说明、方程式和重要演算步骤。只写出最后答案的不能得分。有数值计算的题，答案中必须明确写出数值和单位。





13．（9分）如图所示，从一高楼顶部向一较低的平台水平抛射物品（可视为质点），已知抛出点P和平台上Q点的连线与水平方向夹角为，P、Q连线的长度为，M为P、Q连线上的一点，重力加速度，忽略空气阻力，，。 
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(1)某次水平抛射，物品恰好落在Q点，求物品水平抛射初速度的大小；
(2)某次水平抛射速度不够大，物品经过M点，求此时物品速度的方向与水平方向间夹角的正切值；
(3)在（1）问中的情况下，求物品离PQ连线的最远距离。

【答案】(1)7.5m/s；(2)；(3)3m


【详解】（1）由平抛运动规律有，


代入数据联立解得，



（2）设物品经过点时速度的方向与水平方向间夹角为，则有

竖直方向位移与水平方向位移夹角的正切值为

故






（3）将初速度与重力加速度分别沿方向和垂直方向进行分解，则物品在垂直方向先做匀减速运动，则当此方向的分速度减为0时，距离最远，则有垂直方向向上的分初速度大小为


垂直方向向下的分加速度大小为

则最远距离为















 14．（12分）如图甲所示，水平面上固定一半径为的光滑四分之一圆柱体。光滑轻滑轮（可视为质点）用轻杆固定在圆心的正上方，不可伸长的轻质细线一端固定在点，另一端跨过滑轮连接质量为的小球（可视为质点），小球置于四分之一圆柱体圆弧表面上点，，当与竖直方向成角，物块通过光滑轻质圆环悬挂在细线上静止于点，与竖直方向成角。已知在同一竖直面内，重力加速度大小。（此题所有计算结果均可保留根式）
[image: 学科网][image: 学科网]

(1)求物块的质量；






(2)如图乙所示，将其它装置移走，把不可伸长的轻绳两端点固定在天花板上的两点，绳长为。另一个物体通过轻质光滑小挂钩挂在轻绳中间（小挂钩大小忽略不计且不计重力），静止时轻绳的张角为。若给小挂钩一个始终垂直于纸面向外的拉力作用，使小挂钩缓慢移动，当小挂钩移动的水平距离为时，轻绳拉力的大小与物体重力大小的比值为多少；








(3)如图乙所示，将其它装置移走，把不可伸长的轻绳两端点固定在天花板上的两点，绳长为。另一个质量为的物体通过轻质光滑小挂钩挂在轻绳中间（小挂钩大小忽略不计且不计重力），静止时轻绳的张角为。若给小挂钩施加一水平向左的恒力，待重新稳定静止后绳子上的拉力大小与物体重力大小的比值为多少。



【答案】(1)；(2)；(3)

【详解】（1）对小球受力分析，由平衡条件可得


对点受力分析，由平衡条件得


解得物块的质量为



（2）设轻绳的拉力为，则轻绳拉力的合力大小为，方向沿绳所在平面斜向里上方，对轻绳与小挂钩的连接点受力分析，根据平衡条件可得


轻绳拉力的大小与物体重力大小的比值为


（3）待重新稳定静止后绳子上的拉力大小为，如图所示，根据平衡条件有



有几何关系可知


解得绳子上的拉力大小与物体重力大小的比值为
[image: 学科网]



15．(18分)如图甲所示，一定长度、质量为M=2kg的长木板放在水平面上，质量为m=1kg且可视为质点的物块放在长木板的最右端，现在长木板上施加一水平向右的外力F1（大小未知），使长木板和物块均由静止开始运动，将此刻记为t=0 时刻，0~2s内长木板和物块的速度随时间的变化规律如图乙所示，时将外力大小改为F2=22N，物块与长木板间的动摩擦因数为，长木板与水平面间的动摩擦因数为，假设最大静摩擦力等于滑动摩擦力，整个过程中物块始终未离开长木板，重力加速度g=10m/s2求：
[image: 学科网]
(1)0~2s内长木板和物块的加速度大小；

(2)以及F1的大小；

(3)长木板t（t大于）时的速度大小的表达式。








【答案】(1)，；(2)，；(3)时，（单位：m/s）；时，

【详解】（1）对于长木板，由图乙可知，0~2s内木板的速度从0增加到18m/s，因此加速度

对于物块，0~2s内物块的速度从0增加到4m/s，因此加速度

（2）物块在0~2s内仅受长木板的滑动摩擦力，根据牛顿第二定律

解得




长木板在0~2s内受三个力，外力、水平面对它向左的滑动摩擦力、物块对它水平向左的滑动摩擦力。根据牛顿第二定律有

代入数据，解得


（3）时，物块仍受滑动摩擦力，加速度

 木板由牛顿第二定律有

代入数据，计算得，即木板将做减速运动。 



设从开始，经过时间两者共速，木板的速度为

物块的速度为 

共速时

解得

共速速度


所以当时，木板做匀减速运动，速度表达式为（单位：m/s） 



 当时，假设共速后一起运动，整体加速度满足



代入数据，得，即时，二者一起匀速运动，木板的速度表达式为。
第  页 / 共  页
image5.png




oleObject53.bin

image45.wmf
1

3

g


oleObject54.bin

oleObject55.bin

image46.wmf
mg


oleObject56.bin

oleObject57.bin

oleObject58.bin

oleObject59.bin

image47.wmf
8

3

mg


image6.wmf
30

q

=

o


oleObject60.bin

oleObject61.bin

oleObject62.bin

image48.wmf
1

3

Fmg

=


oleObject63.bin

image49.wmf
22

mgma

=


oleObject64.bin

image50.wmf
ag

=


oleObject65.bin

image51.wmf
mgkxmamg

+==


oleObject3.bin

oleObject66.bin

image52.wmf
0

kx

=


oleObject67.bin

oleObject68.bin

oleObject69.bin

oleObject70.bin

image53.wmf
1

2)

3

Fmmgmg

=+×=

合

（


oleObject71.bin

image54.wmf
1

3

FFmgmg

+-=


oleObject72.bin

image7.png




image55.wmf
min

Fmg

=


oleObject73.bin

image56.wmf
1

22

3

Fmgmg

-=´


oleObject74.bin

image57.wmf
max

8

3

Fmg

=


oleObject75.bin

image58.png




image59.wmf
6s

t

=


oleObject76.bin

image60.wmf
02s

~


image8.wmf
3

2

G


oleObject77.bin

image61.wmf
04s

~


oleObject78.bin

image62.wmf
122m


oleObject79.bin

oleObject80.bin

oleObject81.bin

image63.wmf
12

m/s3m/s

4

x

v

==


oleObject82.bin

image64.wmf
4m/s

y

v

=


oleObject4.bin

oleObject83.bin

image65.wmf
22

5m/s

xy

vvv

=+=


oleObject84.bin

oleObject85.bin

image66.wmf
12m

x

=


oleObject86.bin

oleObject87.bin

image67.wmf
(

)

244

m12m

2

y

+´

==


oleObject88.bin

oleObject89.bin

image9.wmf
3


image68.wmf
22

122m

sxy

=+=


oleObject90.bin

image69.wmf
5

m/s

3


oleObject91.bin

image70.wmf
5

m

6


oleObject92.bin

image71.wmf
22

01

1

6042

3.63.6

m/s5m/s

1

vv

a

t

-

-

===


oleObject93.bin

image72.wmf
303

5

m/sm/sm/s

60

53

3

3

.6

vvat

=-=-´=


oleObject94.bin

oleObject5.bin

image73.wmf
0

0

60

10

3.6

ss4s

53

v

t

a

===<


oleObject95.bin

image74.wmf
0

00

60

10250

3.6

m30m

2239

v

xt

==´=<


oleObject96.bin

image75.wmf
22

3033

1601

35327.5m

23.62

xvtat

=-=´-´´=


oleObject97.bin

image76.wmf
03

5

m

18

xxx

D=-=


oleObject98.bin

image77.wmf
MN


oleObject99.bin

image10.png
tl
Hz.





image78.wmf
30

q

=

o


oleObject100.bin

image79.wmf
5m

L

=


oleObject101.bin

image80.wmf
1m/s

v

=


oleObject102.bin

image81.wmf
1kg

m

=


oleObject103.bin

image82.wmf
M


oleObject104.bin

image11.wmf
1

0~

t


image83.wmf
N


oleObject105.bin

oleObject106.bin

image84.wmf
0

4m/s

v

=


oleObject107.bin

image85.wmf
3

2

m

=


oleObject108.bin

image86.wmf
2

10m/s

g

=


oleObject109.bin

image87.png




oleObject6.bin

oleObject110.bin

oleObject111.bin

image88.wmf
2

2.5m/s


oleObject112.bin

image89.wmf
3.2m


oleObject113.bin

oleObject114.bin

image90.wmf
2s


oleObject115.bin

oleObject116.bin

image12.wmf
1

x


image91.wmf
5s


oleObject117.bin

oleObject118.bin

image92.wmf
N

cos30

mgF

=

o


oleObject119.bin

image93.wmf
N

sin30

mgFma

m

-=

o


oleObject120.bin

image94.wmf
1

4

ag

=-


oleObject121.bin

image95.wmf
2

2.5ms


oleObject7.bin

oleObject122.bin

image96.wmf
0

1

1.6s

v

t

a

=-=


oleObject123.bin

image97.wmf
2

0

1

3.2m

2

v

x

a

=-=


oleObject124.bin

image98.wmf
111

4.8m

xxvt

D=+=


oleObject125.bin

image99.wmf
2

0.4s

v

t

a

=-=


oleObject126.bin

image100.wmf
2

2

0.2m

2

v

x

a

=-=


image13.wmf
2

1

~

tt


oleObject127.bin

image101.wmf
222

0.2m

xvtx

D=-=


oleObject128.bin

image102.wmf
12

5m

xx

D+D=


oleObject129.bin

image103.wmf
123

3m

xxxvt

D=-==


oleObject130.bin

image104.wmf
3

3s

t

=


oleObject131.bin

oleObject132.bin

oleObject8.bin

oleObject133.bin

image105.wmf
123

5s

tttt

=+=

+


oleObject134.bin

image106.png
RAEHLIE

S T i

V
HEL H





image107.wmf
1:3:5


oleObject135.bin

image108.wmf
:::3:51:3:5

OAABBC

yyyLLL

==


oleObject136.bin

image109.wmf
23

OAABBC

xLxxL

=¹==


oleObject137.bin

image14.wmf
021

()

att

-


image110.wmf
50Hz


oleObject138.bin

image111.png
Jifeias INTE

%@ . @ TS

’"‘E KARM | ZEIE‘%
o H )





image112.wmf
A


oleObject139.bin

image113.wmf
B


oleObject140.bin

image114.png




image115.wmf
a

=


oleObject141.bin

oleObject9.bin

image116.wmf
2

m/s


oleObject142.bin

image117.png
500/ 7.10] 9.10 | 1081 | 1270 | 15.10 | Hfi:em

N T 1

0 A B c D E





image118.wmf
a


oleObject143.bin

image119.png




image120.wmf
2

a


oleObject144.bin

image121.wmf
(

)

(

)

(

)

(

)

(

)

22

22

2

2

10.8112.7015.10105.007.109.1010

m/s1.93m/s

9

90.1

CDDEEFOAABBC

xxxxxx

a

T

--

++-++++´-++´

==»

´


oleObject145.bin

image15.wmf
ABBA

¢¢


oleObject146.bin

image122.wmf
53

°


oleObject147.bin

image123.wmf
25m

L

=


oleObject148.bin

image124.wmf
2

=10m/s

g


oleObject149.bin

image125.wmf
sin530.8

°=


oleObject150.bin

image126.wmf
cos530.6

°=


oleObject10.bin

oleObject151.bin

image127.png
T
>

"0




image128.wmf
0

v


oleObject152.bin

image129.wmf
8

3


oleObject153.bin

image130.wmf
2

1

sin53

2

Lgt

=

o


oleObject154.bin

image131.wmf
0

cos53

Lvt

=

o


oleObject155.bin

oleObject11.bin

image132.wmf
2s

t

=


oleObject156.bin

image133.wmf
0

7.5m/s

v

=


oleObject157.bin

oleObject158.bin

image134.wmf
a


oleObject159.bin

image135.wmf
0

tan

My

Mx

v

gt

vv

a

==


oleObject160.bin

image136.wmf
2

00

1

2

tan53

2

gt

ygt

xvtv

===

o


image16.wmf
10

xx

-


oleObject161.bin

image137.wmf
8

tan2tan53

3

a

==

o


oleObject162.bin

image138.wmf
PQ


oleObject163.bin

oleObject164.bin

oleObject165.bin

oleObject166.bin

oleObject167.bin

image139.wmf
10

sin536m/s

vv

==

o


oleObject12.bin

oleObject168.bin

oleObject169.bin

image140.wmf
2

1

cos536m/s

gg

==

o


oleObject170.bin

image141.wmf
2

1

max

1

3m

2

v

s

g

==


oleObject171.bin

image142.wmf
R


oleObject172.bin

image143.wmf
C


oleObject173.bin

oleObject13.bin

image144.wmf
O


oleObject174.bin

oleObject175.bin

image145.wmf
23kg

m

=


oleObject176.bin

image146.wmf
D


oleObject177.bin

image147.wmf
CDR

=


oleObject178.bin

image148.wmf
CD


image17.wmf
0021

()

vatatt

D=

-

D=


oleObject179.bin

image149.wmf
30

°


oleObject180.bin

image150.wmf
B


oleObject181.bin

image151.wmf
P


oleObject182.bin

image152.wmf
AP


oleObject183.bin

image153.wmf
60

°


oleObject14.bin

oleObject184.bin

image154.wmf
APCD

、

、

、


oleObject185.bin

oleObject186.bin

image155.png




image156.png




oleObject187.bin

image157.wmf
ab

、


oleObject188.bin

image158.wmf
L


image18.wmf
vt

-


oleObject189.bin

image159.wmf
A


oleObject190.bin

image160.wmf
120

°


oleObject191.bin

image161.wmf
0.1

L


oleObject192.bin

oleObject193.bin

oleObject194.bin

oleObject195.bin

oleObject15.bin

oleObject196.bin

oleObject197.bin

oleObject198.bin

image162.wmf
Fmg

=


oleObject199.bin

oleObject200.bin

oleObject201.bin

image163.wmf
B

2

mkg

=


oleObject202.bin

image164.wmf
521

21


image19.wmf
1

Sxt

v

==


oleObject203.bin

image165.wmf
5

7


oleObject204.bin

image166.wmf
2cos30

Tmg

°=


oleObject205.bin

oleObject206.bin

image167.wmf
B

mgT

=


oleObject207.bin

oleObject208.bin

image168.wmf
B

3

2

3

mmkg

==


oleObject16.bin

oleObject209.bin

image169.wmf
1

T


oleObject210.bin

oleObject211.bin

image170.wmf
(

)

1

2

A

2

cos60

2

cos600.1

2

L

T

G

L

L

°

=

æö

°-

ç÷

èø


oleObject212.bin

oleObject213.bin

image171.wmf
1

A

521

21

T

G

=


oleObject214.bin

oleObject215.bin

image20.wmf
BBCC

¢¢


image172.wmf
2

T


oleObject216.bin

image173.wmf
2222

coscossinsin

TTFmgTTmg

abab

+==+=

，


oleObject217.bin

image174.wmf
90

ab

+=°


oleObject218.bin

oleObject219.bin

image175.wmf
2

5

7

T

mg

=


oleObject220.bin

image176.png




image1.png




oleObject17.bin

image177.wmf
0

2s

t

=


oleObject221.bin

image178.wmf
1

m


oleObject222.bin

image179.wmf
2

11

15

m

=


oleObject223.bin

image180.png
t/s





oleObject224.bin

image181.wmf
0

t


oleObject225.bin

image21.png




image182.wmf
2

9m/s


oleObject226.bin

image183.wmf
2

2m/s


oleObject227.bin

image184.wmf
0.2


oleObject228.bin

image185.wmf
42N


oleObject229.bin

image186.wmf
20

2ss

3

t

<£


oleObject230.bin

image22.wmf
AB

tt

>


image187.wmf
20

vt

=-


oleObject231.bin

image188.wmf
20

s

3

t

>


oleObject232.bin

image189.wmf
40

m/s

3

v

=


oleObject233.bin

image190.wmf
22

1

18

m/s=9m/s

2

v

a

t

D

==

D


oleObject234.bin

image191.wmf
22

2

4

m/s2m/s

2

v

a

t

D

===

D


oleObject235.bin

oleObject18.bin

image192.wmf
12

mgma

m

=


oleObject236.bin

image193.wmf
1

0.2

m

=


oleObject237.bin

image194.wmf
1

F


oleObject238.bin

image195.wmf
(

)

2

Mmg

m

+


oleObject239.bin

image196.wmf
1

mg

m


oleObject240.bin

image23.wmf
AB

tt

<


image197.wmf
(

)

1211

FMmgmgMa

mm

-+-=


oleObject241.bin

image198.wmf
1

42N

F

=


oleObject242.bin

image199.wmf
0

tt

=


oleObject243.bin

image200.wmf
'2

22

2m/s

aa

==


oleObject244.bin

image201.wmf
(

)

'

2211

FMmgmgMa

mm

-+-=


oleObject245.bin

oleObject19.bin

image202.wmf
'2

1

1m/s

a

=-


oleObject246.bin

oleObject247.bin

image203.wmf
t

¢


oleObject248.bin

image204.wmf
'

11

18

vat

=+

¢


oleObject249.bin

image205.wmf
'

22

4

vat

=+

¢


oleObject250.bin

image206.wmf
12

vvv

==

共


image24.wmf
AB

vv

<


oleObject251.bin

image207.wmf
14

s

3

t

¢

=


oleObject252.bin

image208.wmf
40

m/s

3

v

=

共


oleObject253.bin

oleObject254.bin

image209.wmf
(

)

181220

vtt

=-´-=-


oleObject255.bin

oleObject256.bin

oleObject257.bin

oleObject20.bin

image210.wmf
(

)

(

)

22

FMmgMma

m

-+=+


oleObject258.bin

image211.wmf
0

a

=


oleObject259.bin

oleObject260.bin

oleObject261.bin

image25.wmf
AB

vv

D<D


oleObject21.bin

image2.png




image26.wmf
2

1

2

hgt

=


oleObject22.bin

image27.wmf
AB

hh

=


oleObject23.bin

image28.wmf
AB

tt

=


oleObject24.bin

image29.wmf
vgt

D=


oleObject25.bin

image30.wmf
AB

vv

D=D


oleObject26.bin

image3.wmf
2.2m/s


image31.wmf
0

xvt

=


oleObject27.bin

image32.wmf
AB

xx

<


oleObject28.bin

oleObject29.bin

oleObject30.bin

image33.wmf
OP


oleObject31.bin

image34.wmf
OQ


oleObject32.bin

oleObject1.bin

oleObject33.bin

oleObject34.bin

image35.wmf
90

°


oleObject35.bin

image36.png




oleObject36.bin

oleObject37.bin

oleObject38.bin

oleObject39.bin

oleObject40.bin

image4.wmf
3

2110

m/s2.2m/s

9642

s

v

t

´

==»


oleObject41.bin

image37.wmf
OP

F


oleObject42.bin

image38.png




oleObject43.bin

oleObject44.bin

oleObject45.bin

image39.wmf
OQ

F


oleObject46.bin

oleObject47.bin

oleObject2.bin

image40.wmf
m


oleObject48.bin

image41.wmf
2

m


oleObject49.bin

image42.wmf
2

10m/s

g

=


oleObject50.bin

image43.png




image44.wmf
F


oleObject51.bin

oleObject52.bin

