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一、单选题（每题5分，共30分）
1. “智能防摔马甲”是一款专门为老年人研发[image: ]科技产品。该装置通过马甲内的传感器和微处理器精准识别穿戴者的运动姿态，在其失衡瞬间迅速打开安全气囊进行主动保护，能有效地避免摔倒带来的伤害。在穿戴者着地的过程中，安全气囊可以（　　）
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A. 减小穿戴者所受重力的冲量	B. 减小地面对穿戴者的平均冲击力
C. 减小穿戴者动量的变化量	D. 减小穿戴者与地面的接触时间
【答案】B
【解析】
【详解】设穿戴者所受合力为F，依题意，根据动量定理


可得


可知安全气囊的作用是延长了人与地面的接触时间，从而减小人所受到的合外力，即减小穿戴者动量的变化率，而穿戴者动量的变化量未发生变化，全气囊的作用是延长了人与地面的接触时间，则穿戴者所受重力的冲量增大了。
故选B。
2. 如图所示，一滑雪运动员从山坡上的A点由静止开始滑到山坡底的B点，该运动员和雪橇的总质量为m，滑到B点的速度大小为v，A、B两点的高度差为h，重力加速度为g，该过程中阻力做的功为（  ）
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A. 

B. 

C. 

D. 
【答案】C
【解析】
【详解】对运动员和雪橇从A点到B点过程，应用动能定理


解得


故选C。



3. 如图（a）所示，原长为0.3m的轻质弹簧的下端固定在倾角为的固定光滑斜面的底部，在弹簧的上端从静止开始释放1kg的小球，小球的加速度大小a与弹簧长度x间的关系如图（b）所示。重力加速度g取，则（    ）
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A. 斜面倾角的正弦值为0.8	B. 弹簧的劲度系数为
C. 小球的最大动能为0.6J	D. 弹簧最大弹性势能为1.2J
【答案】D
【解析】
【详解】AB．当x<0.2m时，由牛顿第二定律，可得


整理，可得


结合图像，有


，
解得


，
故AB错误；
C．由图（b）可知小球在x2＝0.2m时，a＝0，此时小球的速度最大，在x3＝0.3m时，


根据


结合a-x图像中图线与坐标轴所围面积


小球的最大动能为


联立，解得


故C错误；
D．根据小球运动的对称性，可知当x1＝0.1m时，运动至最低点，弹簧具有最大弹性势能，根据能量守恒，可知


故D正确。
故选D。


4. AB、CD两块正对的平行金属板与水平面成30°角固定，竖直截面如图所示。两板间距10cm，电荷量为、质量为的小球用长为5cm的绝缘细线悬挂于A点。闭合开关S，小球静止时，细线与AB板夹角为30°；剪断细线，小球运动到CD板上的M点（未标出），则（    ）
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A. MC距离为	B. 电势能增加了

C. 电场强度大小为	D. 减小R的阻值，MC的距离将变大
【答案】B
【解析】
【详解】A．根据平衡条件和几何关系，对小球受力分析如图所示
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根据几何关系可得




联立解得


剪断细线，小球做匀加速直线运动，如图所示
[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！ LUBcL0KsIOrNAx1ODbqMbQ==]  
根据几何关系可得


故A错误；
B．根据几何关系可得小球沿着电场力方向的位移


与电场力方向相反，电场力做功为



则小球的电势能增加，故B正确；
C．电场强度的大小


故C错误；
D．减小R的阻值，极板间的电势差不变，极板间的电场强度不变，所以小球的运动不会发生改变，MC的距离不变，故D错误。
故选B。
【点睛】


5. 一根粗细均匀的金属导线阻值为R，两端加上恒定电压U时，通过金属导线的电流强度为，金属导线中自由电子定向移动的平均速率为v。若将该金属导线对折一次，使其长度变为原来的一半，仍给它两端加上恒定电压U，则下列说法正确的是（　　）


A. 此时金属导线的阻值为	B. 此时通过金属导线的电流为

C. 此时自由电子定向移动的平均速率为2v	D. 此时自由电子定向移动的平均速率为
【答案】C
【解析】
【详解】A．将金属导线对折一次时根据



可知金属线的电阻变为，故A错误；
B．根据欧姆定律可知


故B错误；
CD．根据电流的微观表达式


可知n、e不变，S变为原来两倍，电流变为4倍，则此时自由电子定向移动的平均速率为2v，故C正确，D错误。
故选C。


6. 如图甲所示电路中，闭合开关，将滑动变阻器的滑片从左端逐渐滑至右端时，电压表和的示数随电流表示数变化的图像如图乙所示，图线中ab、cd段均为直线。已知电动机两端电压达到某一值时才能开始转动，各电表均为理想电表，下列说法正确的是（　　）
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A. 电源的内阻为2.0Ω
B. 电动机内部线圈的电阻值为1.0Ω

C. 滑动变阻器的可调范围是
D. 电流表示数最大时，电动机的输出功率为6.75W
【答案】C
【解析】
【详解】A．根据闭合电路的欧姆定律有
U2=E-Ir

可知，电压表示数变化量与电流表示数变化量的比值等于电源的内阻，有


A错误；
B．由图像可知，电动机两端的电压从1.0V到2.0V时电动机没有转动，为纯电阻，则电动机内部线圈的电阻为


B错误；
C．由图像可知，当电流表示数为1.5A时，滑动变阻器连入电路的阻值为零，当电流表示数为0.5A时，滑动变阻器全部连入电路，故滑动变阻器的最大阻值为



故滑动变阻器的可调范围是，C正确；
D．电流表示数最大值为1.5A，故电动机的输出功率为


D错误。
故选C。
二、多选题（每题5分，共15分）

7. 钓鱼时甩竿是一关键技巧。图中a至b位置的过程为甩竿过程的示意图，甩竿过程中鱼钩和鱼饵（以下简称“钩饵”）可近似认为始终在竿的末端。钓鱼者在a位置开始甩竿，钩饵运动到最高点b时，迅速释放鱼线，钩饵被水平抛出，最后落在距b位置水平距离为s的水面上。甩竿过程可视为竿在竖直平面内绕O点转过了角，O点离水面高度为h、到竿末端的距离为L。钩饵从b点抛出后在空中运动过程中，不计鱼线对其作用。不计空气阻力。钩饵质量为m。重力加速度为g。则（    ）
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A. 钩饵在b点抛出时的速度大小为
B. 甩竿过程中，钩饵、鱼线和鱼竿构成的系统机械能增加

C. 甩竿过程中，钩饵所受的合力做功
D. 释放鱼线后，钩饵在落到水面前其速率随时间均匀增加
【答案】AB
【解析】
【详解】A．鱼饵在b点做平抛运动，竖直方向有


水平方向有


联立可得鱼饵在b点抛出时的速度大小为


故A正确；
B．甩竿过程中，人对钩饵、鱼线和鱼竿构成的系统做正功，则机械能增加，故B正确；
C．根据动能定理有


故C错误；
D．鱼饵做平抛运动，速度均匀增大，速率的增加不均匀，故D错误；
故选AB。
8. 四个相同的小量程电流表（表头）分别改装成两个电流表A1、A2和两个电压表V1、V2。已知电流表A1的量程大于A2的量程，电压表V1的量程大于V2的量程，改装好后把它们按图所示接法连入电路，则（　　）
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A. 电流表A1的读数大于电流表A2的读数
B. 电流表A1指针的偏转角小于电流表A2指针的偏转角
C. 电压表V1的读数小于电压表V2的读数
D. 电压表V1指针的偏转角等于电压表V2指针的偏转角
【答案】AD
【解析】
【详解】AB．表头并联电阻后可改装成电流表。对于电流表A1和A2，两个表头并联，电压相同，故流过两个表头的电流相同，则电流表A1的指针偏转角等于电流表A2的指针偏转角，而电流表A1的量程大于A2的量程，则电流表A1的读数大于电流表A2的读数，故A正确，B错误；
CD．表头串联电阻后可改装成电压表。对于电压表V1和V2，两个表头串联，故流过两个表头的电流相同，则电压表V1的指针偏转角等于电压表V2的指针偏转角，而电压表V1的量程大于V2的量程，则电压表V1的读数大于电压表V2的读数，故C错误，D正确。
故选AD。



9. 如图甲所示，小明沿倾角为的斜坡向上推动平板车，将一质量为10kg的货物运送到斜坡上某处，货物与小车之间始终没有发生相对滑动。已知平板车板面与斜坡平行，货物的动能随位移x的变化图像如图乙所示，，则货物（　　）
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A. 在0~3m的过程中，所受的合力逐渐增大
B. 在3m~5m的过程中，所受的合力逐渐增大
C. 在0~3m的过程中，机械能先增大后减小
D. 在3m~5m的过程中，机械能先增大后减小
【答案】BD
【解析】
【详解】AB．由动能定理


解得


可知图乙所示图像的斜率的绝对值表示合外力的大小，则可知，在0~3m的过程中，图像斜率的绝对值逐渐减小，则货物所受的合力逐渐减小；在3m~5m的过程中，图像斜率的绝对值逐渐增大，则可知货物所受的合力逐渐增大，故A错误；B正确；
C．根据图乙可知，在0~3m的过程中，动能逐渐增大，而随着板车沿着斜面向上运动，货物的势能也逐渐增大，由此可知，在0~3m的过程中，货物的机械能始终增大，故C错误；


D．取处为零势能面，在处货物的重力势能为


做出重力势能随位移变化的图像如图所示
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在x=3m时动能最大，之后动能减小，根据两图线的斜率对比，可知在x=3m之后动能随位移减小的快慢先是慢于重力势能随位移增加的快慢，此过程货物的机械能增大，在3m~5m之间的某位置之后，动能随位移减小的快慢又快于重力势能随位移增加的快慢，此过程货物的机械能减小，故在3m~5m的过程中，货物的机械能先增大后减小，故D正确。
故选BD。
三、实验题（共16分）
10. 在第四次“天宫课堂”中，航天员演示了动量守恒实验。受此启发，某同学使用如图甲所示的装置进行了碰撞实验，气垫导轨两端分别安装a、b两个位移传感器，a测量滑块A与它的距离xA，b测量滑块B与它的距离xB。部分实验步骤如下：
①测量两个滑块的质量，分别为200.0g和400.0g；
②接通气源，调整气垫导轨水平；
③拨动两滑块，使A、B均向右运动；
④导出传感器记录的数据，绘制xA、xB随时间变化的图像，分别如图乙、图丙所示。
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回答以下问题：
（1）从图像可知两滑块在t=_________s时发生碰撞；
（2）滑块B碰撞前[image: ]速度大小v=_____________ m/s （保留2位有效数字）；
（3）通过分析，得出质量为200.0g的滑块是________（填“A”或“B”）。
【答案】（1）1.0    （2）0.20    
（3）B
【解析】
【小问1详解】


由图像的斜率表示速度可知两滑块的速度在时发生突变，即这个时候发生了碰撞；
【小问2详解】

根据图像斜率的绝对值表示速度大小可知碰撞前瞬间B的速度大小为


【小问3详解】



由题图乙知，碰撞前A的速度大小，碰撞后A的速度大小约为，由题图丙可知，碰撞后B的速度大小为，A和B碰撞过程动量守恒，则有


代入数据解得


所以质量为200.0g[image: ]滑块是B。

11. 随着居民生活水平的提高，纯净水已经进入千家万户。某市对市场上出售的纯净水质量进行了抽测，结果发现有不少样品的电导率不合格（电导率是电阻率的倒数，是检验纯净水是否合格的一项重要指标）。某学习小组对某种纯净水样品进行检验，实验步骤如下：
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（1）将采集的水样装满绝缘性能良好的圆柱形塑料容器，容器长为，两端用金属圆片电极密封，用游标卡尺测量圆柱形容器内径如图所示，其示数为________cm；

（2）小组同学用多用电表粗测该水样的电阻为。为了准确测量水样的电导率，学习小组准备利用以下器材进行研究；
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A.电压表（，内阻约为）


B.电压表（，内阻约为）


C.电流表（，内阻约[image: ]）


D.电流表（，内阻约为）

E.滑动变阻器（最大阻值为）


F.蓄电池（电动势为，内阻约为）
G.开关、导线若干
实验要求测量尽可能准确，请你在方框中设计出实验电路图________，电路中电压表应选择________，电流表应选择________；（填器材前面的字母序号）


（3）该水样电导率的表达式为________（用测得的物理量表示）。
【答案】（1）5.020    
（2）    ①. [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！ LUBcL0KsIOrNAx1ODbqMbQ==]    ②. B    ③. C    

（3）
【解析】
【小问1详解】
圆柱形容器内径为


【小问2详解】
[1]该水样的电阻为1200Ω，电流表应采用内接法，由于滑动变阻器的阻值比待测电阻小太多，所以采用分压接法，电路如图所示：
[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！ LUBcL0KsIOrNAx1ODbqMbQ==]
[2] 由于电源电压为12V，为了电压测量的安全性，应选择接近的电压表量程范围，故选B。
[3] 电流表中电流约为


电流表应选用C。
【小问3详解】

根据可知


电导率是电阻率的倒数，所以电导率为


四、解答题（共39分）
12. 如图所示，一条长为L的绝缘细线，上端固定，下端系一质量为m的带电小球，将它置于电场强度为E、方向水平向右的匀强电场中，当小球平衡时，细线与竖直方向的夹角α=45°。
（1）小球带何种电荷？电荷量为多少？
（2）若将小球向左拉至细线呈水平的位置，然后由静止释放小球，则放手后小球做什么运动？经多长时间到达最低点？
[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！ LUBcL0KsIOrNAx1ODbqMbQ==]


【答案】（1）正电，；（2）匀加速直线运动，
【解析】
【分析】
【详解】（1）由于小球处于平衡状态，对小球进行受力分析，如图所示
[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！ LUBcL0KsIOrNAx1ODbqMbQ==]
由此可知小球带正电，设其电荷量为q，则




联立可得





（2）静止释放后，小球由静止开始沿与竖直方向成α=45°斜向右下方做匀加速直线运动，当到达最低点时，它经过[image: ]位移为L，此时细线刚好拉直，由匀变速直线运动的规律可得


由牛顿第二定律得


所以






















13. 某固定装置的竖直截面如图所示，由倾角的直轨道，半径的圆弧轨道，长度、倾角为的直轨道，半径为R、圆心角为的圆弧管道组成，轨道间平滑连接。在轨道末端F的右侧光滑水平面上紧靠着质量滑块b，其上表面与轨道末端F所在的水平面平齐。质量的小物块a从轨道上高度为h静止释放，经圆弧轨道滑上轨道，轨道由特殊材料制成，小物块a向上运动时动摩擦因数，向下运动时动摩擦因数，且最大静摩擦力等于滑动摩擦力。当小物块a在滑块b上滑动时动摩擦因数恒为，小物块a运动到滑块右侧的竖直挡板能发生完全弹性碰撞。（其它轨道均光滑，小物块视为质点，不计空气阻力，，）

（1）若，求小物块
①第一次经过C点的向心加速度大小；

②在上经过的总路程；



③在上向上运动时间和向下运动时间之比。

（2）若，滑块至少多长才能使小物块不脱离滑块。
[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！ LUBcL0KsIOrNAx1ODbqMbQ==]
【答案】（1）①16m/s2；②2m；③1∶2；（2）0.2m
【解析】
【详解】（1）①对小物块a从A到第一次经过C的过程，根据机械能守恒定律有


第一次经过C点的向心加速度大小为


②小物块a在DE上时，因为



所以小物块a每次在DE上升至最高点后一定会下滑，之后经过若干次在DE上的滑动使机械能损失，最终小物块a将在B、D间往复运动，且易知小物块每次在DE上向上运动和向下运动的距离相等，设其在上经过的总路程为s，根据功能关系有


解得


③根据牛顿第二定律可知小物块a在DE上向上运动和向下运动的加速度大小分别为




将小物块a在DE上的若干次运动等效看作是一次完整的上滑和下滑，则根据运动学公式有


解得


（2）对小物块a从A到F的过程，根据动能定理有


解得


设滑块长度为l时，小物块恰好不脱离滑块，且此时二者达到共同速度v，根据动量守恒定律和能量守恒定律有




解得







14. 如图所示，电源电动势，内阻，，，
[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！ LUBcL0KsIOrNAx1ODbqMbQ==]

（1）闭合开关S，求稳定后通过的电流。
（2）然后将开关S断开，求电容器两端的电压变化量和流过R1的总电荷量。

（3）如果把R2换成一个可变电阻，其阻值可以在范围变化，求开关闭合并且电路稳定时，R2消耗的最大电功率。

【答案】（1）1A    （2）    

（3）
【解析】
【小问1详解】
稳定时，电容看作断开状态，电路中的电流


代入数据可得


【小问2详解】
S闭合，电路处于稳定状态时，电容器两端的电压


断开后，电容器两端的电压为10V，所以



流过的总电量为


【小问3详解】



将等效为电源内阻的一部分，根据电源输出功率最大的条件可知当时，消耗的电功率最大，最大功率为
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