2024-2025学年高一物理上学期期末模拟卷
（考试时间：90分钟，分值：100分）
注意事项：
1．答卷前，考生务必将自己的姓名、准考证号等填写在答题卡和试卷指定位置上。
2．回答选择题时，选出每小题答案后，用铅笔把答题卡上对应题目的答案标号涂黑。如
需改动，用橡皮擦干净后，再选涂其他答案标号。回答非选择题时，将答案写在答题卡上。写
在本试卷上无效。
3．测试范围：鲁科版2019必修第一册。
4．难度系数：0.7。
一、选择题（本题共10小题，每小题4分，共40分。每小题给出的四个选项中，第1~6题只有一项符合题目要求，第7~10题有两项符合题目要求。全部选对的得4分，选对但不全的得2分，有选错或不选的得0分）
1．图像是研究物理过程的重要方法，如下图所示，图A是物体的加速度时间图像；图B是物体受到的合力时间图像；图C是物体的位移时间图像；图D是物体的速度时间图像，其中，能表示物体处于平衡状态的图像是（  ）
A． B． C． D．
【答案】C



【解析】图像，表示物体的加速度逐渐减小，且加速度不为零，处于非平衡状态，A错误；图像，表示物体的合外力逐渐减小，且合外力不为零，处于非平衡状态，B错误；x-t图像，斜率不变，速度不变，表示物体做匀速直线运动，处于平衡状态，C正确；图像，表示物体做匀减速直线运动，处于非平衡状态，D错误。
2．一辆沿公路向东行驶的汽车，“汽车速度计”表盘显示的数据如图所示，则该数据表示汽车（  ）

A．瞬时速度约为50km/h，方向向东
B．瞬时速度大小约为50km/h
C．平均速度约为50km/h，方向向东
D．平均速度大小约为50km/h
【答案】B
【解析】“汽车速度计”表盘显示的数据为汽车瞬时速度的大小，即此时汽车的瞬时速度大小约为50km/h。


3．一汽车以一定的速度运行时突然刹车，汽车刹车后第1s内通过的位移为，第2s内通过的位移为（刹车过程可以视为匀减速直线运动，刹车总时间大于2s），则汽车刹车过程的加速度大小为（  ）




A．	B．	C．	D．
【答案】D



【解析】第1内的平均速度大小为第0.5s的瞬时速度，即，第2内的平均速度大小为第1.5s的瞬时速度，即，则刹车时加速度，即刹车时加速度大小为3m/s2。
4．高层住宅的层高一般为3m，小明某次从地面1层乘电梯回家，用智能手机记录了电梯运行的速度随时间变化关系，如图所示。取竖直向上为正方向，根据图像可推断（    ）

A．小明家大约住在10层
B．在4-7 s内小明所受合力最大
C．1-4 s内小明的加速度先增大后减小
D．如果电梯的最大速度不变而加速度可以改变，从1层到31层所用时间可能小于10 s
【答案】C


【解析】因v-t图像的面积等于位移，可知可知，小明家大约住在17层，A错误；在4-7 s内电梯匀速运动，则小明所受合力为零，B错误；图像的斜率等于加速度，可知1-4 s内小明的加速度先增大后减小，C正确；从1层到31层位移为90m，如果电梯整个过程中均以最大速度8m/s上升，则用时间为可知，从1层到31层所用时间不可能小于10 s，D错误。
5．“电动平衡车”是时下热门的一种代步工具。如图，人站在“电动平衡车”上在某水平地面上沿直线匀速前进，人受到的空气阻力与速度成正比，下列说法正确的是（  ）

A．人所受的合力不为零，方向向前
B．电动平衡车对人的作用力与速度大小无关
C．电动平衡车对人的作用力与速度成正比
D．电动平衡车对水平地面作用力斜向后下方
【答案】D

【解析】人站在“电动平衡车”上在某水平地面上沿直线匀速前进，则人所受的合力为零，A错误；对人，人受竖直向下的重力，与运动方向相反的空气阻力，斜向上的电动车对人的作用力，且，故BC错误；以人和电动车整体为研究对象，竖直方向受到支持力和重力，水平方向受到地面的摩擦力和空气的阻力，所以地面对“电动平衡车”的作用力斜向前上方，根据牛顿第三定律可得，电动平衡车对水平地面作用力斜向后下方，D正确。
6．工程建设中经常用到较大的水泥圆管，装卸工人为保证圆管从较高的车斗上卸下时不被损坏，在车斗边缘平行固定两根木棍，将圆管纵向架在两根木棍之间，让圆管沿木棍缓慢滑下，此过程可简化为如图所示的模型。在其他条件不变的情况下，可以进一步减缓圆管下滑的方法是（  ）

A．适当增大两根木棍的间距
B．适当增大木棍与水平面的夹角θ
C．换成两根表面更光滑的木棍
D．换成两根更短的木棍
【答案】A







【解析】由对称可知，两木棍给圆管的支持力相等，设为N，它们方向的夹角为，则，解得N = ，适当增大两根木棍的间距，则增大，可知N增大。在下滑方向上，由牛顿第二定律得N增大，则a减小，可减缓圆管下滑，A正确；换成两根更短的木棍，实际就是适当增大木棍与水平面的夹角θ，由，得a = g(sinθ - )，不变，增大，可知a增大，不能减缓圆管下滑，BD错误；换成两根表面更光滑的木棍，摩擦力减小，则合力增大，即加速度增大不能减缓圆管下滑，C错误。
7．2024年9月25日8时44分，中国人民解放军火箭军向太平洋相关公海海域，成功发射1发携载训练模拟弹头的洲际弹道导弹（以下简称导弹），准确落入预定海域。下列说法正确的是（    ）
A．“8时44分”是指时间间隔
B．研究导弹全程的运动轨迹时可将导弹视为质点
C．导弹发射过程中以模拟弹头为参考系，导弹是静止的
D．导弹某段时间内的路程可能小于位移大小
【答案】BC
【解析】“8时44分”是指时刻，A错误；研究导弹全程的运动轨迹时，导弹大小、形状可忽略不计，可将导弹视为质点，B正确；导弹发射过程中以模拟弹头为参考系，导弹是静止的，C正确；导弹某段时间内的路程大于或等于位移大小，D错误。
8．为取票便捷，各火车站都安装了自动取票机，旅客将二代身份证放在“感应区”就可以获取车票。一般将感应区设计为斜面，如图所示。若身份证放在感应区斜面上处于静止状态，则（  ）

A．身份证受到沿斜面向下的下滑力
B．斜面对身份证的支持力是由于斜面发生形变产生的
C．斜面对身份证的支持力与身份证对斜面的压力是一对平衡力

D．斜面对身份证的摩擦力不能使用公式求解计算
【答案】BD

【解析】下滑力是重力的一个分力，所以下滑力不存在，A错误；根据弹力的产生可知，斜面对身份证的支持力是由于斜面发生形变而产生的，B正确；斜面对身份证的支持力与身份证对斜面的压力是两个物体之间的相互作用，是一对相互作用力，C错误；斜面对身份证的摩擦力为静摩擦力，不能使用公式求解计算，D正确。



9．轻质橡皮筋的一端固定在水平地面的点，另一端跨过大小不计、固定在O点的光滑定轮后系一可视为质点的物体，开始时物体静止在粗糙水平面上的A点，物体与水平面间的动摩擦因数为。已知的距离刚好等于橡皮筋的原长，橡皮筋的弹力遵从胡克定律。用一水平外力F拉着物体缓慢向右移动到B点的过程中，橡皮筋始终在弹性限度内，下列说法正确的是（  ）

A．物体对地面的压力保持不变
B．物体对地面的压力逐渐减小

C．地面对物体的摩擦力逐渐变小
D．外力F与橡皮筋对物体的弹力的合力保持不变
【答案】AD








【解析】设的高度为，在物体从A点到B点过程中，设物块与O点距离为，物块与O点连线与水平方向的夹角为，可知为伸长量；以物块为对象，竖直方向根据受力平衡可得可知，物体缓慢向右移动到B点的过程中，物块受到的支持力保持不变，则物体对地面的压力保持不变；根据可知，地面对物体的摩擦力保持不变，A正确，BC错误；以物块为对象，根据受力平衡可知，外力F与橡皮筋对物体的弹力的合力与物块重力、地面对物块的支持力、地面对物块的摩擦力的合力大小相等，方向相反，由于重力、地面支持力、地面摩擦力均保持不变，所以外力F与橡皮筋对物体的弹力的合力保持不变，D正确。


10．—小球在一竖直的轻弹簧正上方由静止开始自由下落，直到压缩弹簧到最低点，其运动的图像如图所示，最低点时加速度大小为。已知小球的质量为m，重力加速度大小为g，小球在运动过程中的空气阻力忽略不计，当弹簧的弹力等于小球的重力时，小球的加速度为0，速度达到最大。弹簧始终在弹性限度内，则（   ）



A．小球匀加速运动的时间为	B．小球运动过程中的最大速度为


C．可能等于g	D．弹簧的劲度系数为
【答案】BD

















【解析】由图可知小球自由落体的位移为，所以小球匀加速运动的时间为，A错误；由公式可知，的图线围成的面积表示，当位移为时速度达到最大值，有，B正确；小球在位置，加速度为0，有，得，小球在位置，速度为0，此时弹力最大，有，联立得，最低点有，由图有，可见，所以大于g，C错误，D正确。

二、填空、实验题（本题共4小题，第11、12题各4分，第13、14题各6分，共20分）
11．（4分）“肥胖”已成为当前影响人类健康的一大问题。很多医院都设有能测量“肥胖指数”的身高、体重测量计。如图所示，人静止站在测力计上，人对测力计的压力与测力计对人的支持力是一对______（选填“平衡力”或“作用力与反作用力”）；人所受的重力与测力计对人的支持力是一对______（选填“平衡力”或“作用力与反作用力”）。

【答案】作用力与反作用力（2分）     平衡力（2分）
【解析】人对测力计的压力与测力计对人的支持力是两个物体之间的相互作用力，是一对作用力与反作用力。人所受的重力与测力计对人的支持力作用在同一物体上，大小相等，方向相反，是一对平衡力。
12．（4分）如图所示，一花园景观大道由若干半径为R的圆弧组成。一游客从A点沿圆弧走到C点，则他的位移x大小为_________，路程s为_________。



【答案】（2分）     （2分）
【解析】他的位移x大小为AC之间的直线距离，如图所示



由几何关系得，他的路程s为实际运动的轨迹，则有。
13．（6分）学校物理兴趣小组用如图所示的装置探究加速度与物体受力的关系。小车所受拉力及其速度可分别由拉力传感器和速度传感器记录下来，速度传感器安装在长木板上距离为x的A、B两点。主要实验步骤如下：
A．将拉力传感器固定在小车上；
B．平衡摩擦力时，在未挂上砝码盘的情况下，小车能做_________运动；
C．将轻绳的一端固定在拉力传感器上，另一端通过定滑轮与砝码盘相连，滑轮与小车间的轻绳与木板平行；


D．接通传感器电源，将小车从A点右侧由静止释放，小车在轻绳拉力作用下运动，记录轻绳拉力F的大小及小车分别经过A、B时的速度大小、；
E．改变砝码盘中砝码的数量，重复步骤D的操作。

(1)请将步骤B补充完整：____________。

(2)小车的加速度大小______（用对应物理量的符号表示）。
(3)实验中，______（填“需要”或“不需要”）满足砝码盘和砝码的质量远小于小车的质量。

（6分）【答案】(1)匀速直线（2分）  (2) （2分）  (3)不需要（2分）
【解析】（1）让小车在没有拉力作用时能做匀速直线运动


（2）根据匀变速运动的规律有，解得
（3）因为本实验使用了力传感器，力传感器的示数即为小车所受的合外力，所以不用满足吊盘及盘中砝码的总质量远小于小车的总质量。

14．（6分）在“探究小车速度随时间变化的规律”实验中，某同学得到如图所示的一条清晰纸带，打点计时器打点的时间间隔。



(1)关于图中的x1、、，下列选项关系一定正确的是______。


A．	B．

C．
(2)利用图片提供的信息可以求得当地的重力加速度值为______。


A．	B．


C．	D．



(3)某同学得到如图所示的另一条清晰纸带，纸带上两相邻计数点间还有四个点没有画出，打点计时器打点的时间间隔，根据实验记录的数据计算的加速度大小______。（计算结果保留三位有效数字）

（6分）【答案】(1)C（2分）  (2)C（2分）  (3)9.85（2分）





【解析】（1）根据匀变速直线运动推论，，解得，由纸带数据可知，A点不是下落的初位置，则图中的x1、、的比例关系不满足



（2）根据匀变速直线运动推论，可得，解得


（3）依题意，纸带上相邻计数点时间间隔为，由逐差法可得

三、计算题（本题共4小题，第15题8分，第16题8分，第17题10分，第18题14分，共40分。解答应写出必要的文字说明、方程式和重要演算步骤，只写最后答案的不给分，有数值计算的，答案中有单位的必须明确写出数值的单位）
15．（8分）以v0=20 m/s的速度行驶的列车开始下坡，列车在坡路上的运动可视为匀加速直线运动且加速度a=0.2 m/s2，经过20 s到达坡底。求：
(1)列车到达坡底时的速度大小；
(2)坡路的长度。


（8分）【答案】(1)  (2)
【解析】（1）由匀变速直线运动速度和时间的关系得，列车到达坡底时的速度为：

（2分）

代入数据得（2分）
（2）由匀变速直线运动位移和时间的关系得，坡路的长度：

（2分）

代入数据得（2分）

16．（8分）在车厢和地面之间搭一块木板，可以用来卸货与上货。现用木板与地面构成一个倾角为的固定斜面，质量为m的货物刚好能从该斜面上匀速滑下。重力加速度大小为g。


(1)求货物与斜面间的动摩擦因数；
(2)要将货物推上货车，沿斜面方向的最小推力F。


（8分）【答案】(1)  (2)
【解析】（1 ）货物匀速下滑

（1分）

（1分）

（1分）

解得（2分）
（2 ）沿斜面向上推动货物

（1分）

（1分）

解得（1分）
17．（10分）如图所示，质量为2kg的金属块放在水平地面上，在大小为20N、方向与水平方向成37°角的斜向上拉力F作用下，从静止开始做匀加速直线运动，已知金属块与地面间的动摩擦因数µ=0.5，力F持续作用2s后撤去（sin37°=0.6，cos37°=0.8，重力加速度g取10m/s2）。求：

(1)在F作用下，金属块的加速度为多大？
(2)撤去力F后金属块在地面上还能滑行了多远？
（10分）【答案】(1)6m/s2  (2)26.4m

【解析】（1）水平方向有（1分）

竖直方向有（1分）

（1分）

联立解得（1分）

（2）力F作用阶段，物体的位移为（1分）

撤去力F后，根据牛顿第二定律有（1分）

（1分）

（1分）

联立解得（2分）








18．（14分）某物流公司用如图所示的传送带将货物从高处传送到低处。传送带与水平地面夹角，顺时针转动的速率v0=2m/s。将质量m=25kg的物体无初速地放在传送带的顶端A，物体到达底端B后能无碰撞地滑上质量M=25kg的木板左端。已知物体与传送带、木板间的动摩擦因数分别为，，木板下表面可以涂抹不同材料的涂层，使得木板与地面的动摩擦因数在一定范围内，满足。AB的距离s=8.2m，木板足够长，重力加速度g取10 m/s2，，，求：

(1)物体刚开始下滑时的加速度大小；
(2)物体通过传送带所需要的时间；
(3)物体离开传送带后运动总路程的最小值和最大值。



（14分）【答案】(1)  (2)  (3)最小值为6m，最大值为
【解析】（1）物体速度达到传送带速度前

（2分）

解得（1分）

（2）物体与传送带共速所需时间为（1分）

根据速度—位移公式有（1分）

解得

共速后，由于
物体继续在传送带上做匀加速运动

（1分）

解得



设物体经到达端，则有（1分）

解得

物体通过传送带所需要的时间为（1分）

（3）物体滑上木板左端时的速度大小（1分）

解得

对物体有（1分）


对木板有=3-20（1分）

临界条件为

[bookmark: _GoBack]①  时，木板静止，物体

（1分）



②  时，物体与木板先相对运动，达到共速后，一起减速为零，且由图像知越小，物体的路程越大。当，路程有最大值。

设共速时间为t3，则（1分）


解得，

此后，整体加速度为

解得

总路程

总路程的最小值为6m，最大值为。（1分）




第  页 / 共  页
image6.wmf
at

-


image51.wmf
ax

-


oleObject46.bin

image52.wmf
2

2

v


oleObject47.bin

image53.wmf
1

x


oleObject48.bin

image54.wmf
(

)

01

01

2

2

m

xx

vggxx

+

=´=+


oleObject49.bin

oleObject50.bin

image55.wmf
(

)

10

kxxmg

-=


oleObject1.bin

oleObject51.bin

image56.wmf
10

mg

k

xx

=

-


oleObject52.bin

image57.wmf
2

x


oleObject53.bin

image58.wmf
(

)

20

m

Fkxx

=-


oleObject54.bin

image59.wmf
(

)

20

10

m

mgxx

F

xx

-

=

-


oleObject55.bin

image60.wmf
(

)

21

10

m

mgxx

FFmg

xx

-

=-=

-

合


image7.wmf
Ft

-


oleObject56.bin

image61.wmf
2110

xxxx

->-


oleObject57.bin

image62.wmf
Fmg

>

合


oleObject58.bin

oleObject59.bin

image63.png
Mo —
—w‘ e




image64.png




image65.wmf
10

R


oleObject60.bin

oleObject2.bin

image66.wmf
2.5

R

p


oleObject61.bin

image67.png




image68.wmf
(

)

2

2

310

xRRR

=+=


oleObject62.bin

image69.wmf
3

2.5

2

sRRR

ppp

=+=


oleObject63.bin

image70.wmf
1

v


oleObject64.bin

image71.wmf
2

v


image8.wmf
vt

-


oleObject65.bin

image72.png




image73.wmf
a

=


oleObject66.bin

image74.wmf
22

21

2

-

vv

x


oleObject67.bin

image75.wmf
22

21

2

axvv

=-


oleObject68.bin

image76.wmf
22

21

2

vv

a

x

-

=


oleObject69.bin

oleObject3.bin

image77.wmf
Δ

t


oleObject70.bin

image78.png




image79.wmf
2

x


oleObject71.bin

image80.wmf
3

x


oleObject72.bin

image81.wmf
123

::1:4:9

xxx

=


oleObject73.bin

image82.wmf
123

::1:3:5

xxx

=


image9.png




oleObject74.bin

image83.wmf
231

2

xxx

=+


oleObject75.bin

image84.wmf
(

)

1

2

2

Δ

x

t


oleObject76.bin

image85.wmf
(

)

(

)

123

2

2

9

Δ

xxx

t

++


oleObject77.bin

image86.wmf
(

)

31

2

2

Δ

xx

t

-


oleObject78.bin

image87.wmf
(

)

31

2

4

Δ

xx

t

-


image10.wmf
1

5m

x

=


oleObject79.bin

image88.wmf
0.02s

T

=


oleObject80.bin

oleObject81.bin

image89.wmf
2

ms


oleObject82.bin

image90.png




image91.wmf
3221

xxxxx

D=-=-


oleObject83.bin

oleObject84.bin

oleObject4.bin

oleObject85.bin

oleObject86.bin

oleObject87.bin

image92.wmf
2

xaT

D=


oleObject88.bin

image93.wmf
(

)

2

31

2

xxgt

-=D


oleObject89.bin

image94.wmf
(

)

31

2

2

Δ

xx

g

t

-

=


oleObject90.bin

image95.wmf
50.1s

T

=


image11.wmf
2

2m

x

=


oleObject91.bin

image96.wmf
(

)

(

)

222

22

26.936.87.217.1

10m/s9.85m/s

4(5)40.1

CEAC

xx

a

T

-

+-+

-

==´=

´


oleObject92.bin

image97.wmf
24ms


oleObject93.bin

image98.wmf
440m


oleObject94.bin

image99.wmf
0

vvat

=+


oleObject95.bin

image100.wmf
24ms

v

=


oleObject5.bin

oleObject96.bin

image101.wmf
2

0

1

2

xvtat

=+


oleObject97.bin

image102.wmf
440m

x

=


oleObject98.bin

oleObject99.bin

image103.png




oleObject100.bin

image104.wmf
tan

q


oleObject101.bin

image12.wmf
2

4

m/s


image105.wmf
2sin

mg

q


oleObject102.bin

image106.wmf
sin0

mgf

q

-=


oleObject103.bin

oleObject104.bin

image107.wmf
N

cos

Fmg

q

=


oleObject105.bin

image108.wmf
tan

mq

=


oleObject106.bin

image109.wmf
sin

Fmgf

q

=+


oleObject6.bin

oleObject107.bin

image110.wmf
sin

fmg

q

=


oleObject108.bin

image111.wmf
2sin

Fmg

q

=


oleObject109.bin

image112.png




image113.wmf
cos37

Ffma

°-=


oleObject110.bin

image114.wmf
N

sin37

FFmg

°+=


oleObject111.bin

image13.wmf
2

3.5m/s


oleObject112.bin

image115.wmf
2

6m/s

a

=


oleObject113.bin

image116.wmf
2

11

1

12m

2

xat

==


oleObject114.bin

image117.wmf
mgma

m

¢

=


oleObject115.bin

image118.wmf
1

vat

=


oleObject116.bin

image119.wmf
2

2

2

v

x

a

¢

=


oleObject7.bin

oleObject117.bin

image120.wmf
2

14.4m

x

=


oleObject118.bin

image121.wmf
37

q

=°


oleObject119.bin

image122.wmf
1

0.5

m

=


oleObject120.bin

image123.wmf
2

0.3

m

=


oleObject121.bin

image124.wmf
3

m


image14.wmf
2

2.5

m/s


oleObject122.bin

image125.wmf
3

0.10.3

m

££


oleObject123.bin

image126.wmf
sin370.6

°=


oleObject124.bin

image127.wmf
cos370.8

=

°


oleObject125.bin

image128.png




image129.wmf
2

10m/s


oleObject126.bin

oleObject8.bin

image130.wmf
2.2s


oleObject127.bin

image131.wmf
54

m

8


oleObject128.bin

image132.wmf
11

sin37cos37

mgmgma

m

°+°=


oleObject129.bin

image133.wmf
2

1

10m/s

a

=


oleObject130.bin

image134.wmf
0

1

1

0.2s

v

t

a

==


oleObject131.bin

image15.wmf
2

3m/s


image135.wmf
2

011

2

vax

=


oleObject132.bin

image136.wmf
1

0.2m

x

=


oleObject133.bin

image137.wmf
1

0.5tan370.75

m

°

=<=


oleObject134.bin

image138.wmf
12

sin37cos37

mgmgma

m

-

°

°=


oleObject135.bin

image139.wmf
2

2

2m/s

a

=


oleObject136.bin

oleObject9.bin

image140.wmf
2

t


oleObject137.bin

image141.wmf
B


oleObject138.bin

image142.wmf
(

)

2

10222

1

2

sxvtat

-=+


oleObject139.bin

image143.wmf
2

2s

t

=


oleObject140.bin

image144.wmf
12

2.2s

ttt

=+=


oleObject141.bin

image16.wmf
0.5

1

1

1

5m/s

x

vv

t

===


image145.wmf
022

B

vvat

=+


oleObject142.bin

image146.wmf
6m/s

B

v

=


oleObject143.bin

image147.wmf
2

2

3m/s

m

ag

m

==


oleObject144.bin

image148.wmf
(

)

23

M

mgMmg

a

M

mm

-+

=


oleObject145.bin

oleObject146.bin

image149.wmf
3

0.15

m

=


oleObject10.bin

oleObject147.bin

image150.wmf
3

0.150.3

m

££


oleObject148.bin

image151.wmf
2

6m

2

B

m

v

s

a

==


oleObject149.bin

image152.wmf
3

0.10.15

m

£<


oleObject150.bin

oleObject151.bin

image153.wmf
3

0.1

m

=

时


oleObject152.bin

image17.wmf
2

1.52

2

2m/s

x

vv

t

===


image154.wmf
33

631

tt

-=´


oleObject153.bin

image155.wmf
3

1.5s

t

=


oleObject154.bin

image156.wmf
1

45

m

8

s

=


oleObject155.bin

image157.wmf
2

3

1m/s

ag

m

==


oleObject156.bin

image158.wmf
2

9

m

8

s

=


oleObject157.bin

oleObject11.bin

image159.wmf
12

54

m

8

sss

¢

=+=


oleObject158.bin

oleObject159.bin

image18.wmf
2

0.5

1.5

3m/s

1.50.5

vv

v

a

t

D

-

D

====-

-


oleObject12.bin

image19.png




image20.wmf
93

8m=48m

2

x

+

=´


oleObject13.bin

image21.wmf
90

s11.25s

8

t

==


oleObject14.bin

image22.png




image23.wmf
2222

()()()

Fmgfmgkv

=+=+


oleObject15.bin

image24.png




image25.wmf
2

a


oleObject16.bin

image26.wmf
2coscos

Nmg

aq

=


oleObject17.bin

image27.wmf
a


oleObject18.bin

image1.png




image28.wmf
sin2

mgNma

qm

-=


oleObject19.bin

oleObject20.bin

oleObject21.bin

image29.wmf
q


oleObject22.bin

image30.png
RESCEENY
AR RN

0 ATRERATAM.
RN 2 OREE NS





image31.wmf
N

fF

m

=


oleObject23.bin

oleObject24.bin

image2.png




image32.wmf
O

¢


oleObject25.bin

image33.wmf
m


oleObject26.bin

image34.wmf
OO

¢


oleObject27.bin

image35.png




image36.wmf
f


oleObject28.bin

image37.wmf
OA


image3.png




oleObject29.bin

image38.wmf
h


oleObject30.bin

image39.wmf
x


oleObject31.bin

oleObject32.bin

oleObject33.bin

image40.wmf
sin

Nmgkxmgkh

q

=-=-


oleObject34.bin

image41.wmf
fN

m

=


image4.png




oleObject35.bin

oleObject36.bin

image42.wmf
ax

-


oleObject37.bin

image43.wmf
0

a


oleObject38.bin

image44.png




image45.wmf
0

x

g


oleObject39.bin

image46.wmf
(

)

01

gxx

+


image5.png




oleObject40.bin

oleObject41.bin

image47.wmf
10

mg

xx

-


oleObject42.bin

image48.wmf
0

x


oleObject43.bin

image49.wmf
0

2

x

t

g

=


oleObject44.bin

image50.wmf
2

2

axv

=


oleObject45.bin

