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物理参考答案
1、 单项选择题（本题共10小题，每小题3分，共30分）
1. 【答案】B
【详解】A．“3小时42分钟”、“4小时”是指运动过程需要的时间，是时间间隔，故A错误；
B．位移表示物体的位置变化，只与初末位置有关，与运动路径无关，所以不管选择哪条线路，从起点到终点的位移大小和方向都相同，故B正确；

C．两条线路[image: ]位移相同，由于线路2比线路1所需时间长，由速度的定义式可知，选择线路2，平均速度更小，故C错误；
D．研究汽车整个过程的平均速度时，不需要考虑汽车的大小、形状，故可以将汽车看成质点，故D错误。故选B。
2. 【答案】D
【详解】A．惯性是物体的固有属性，只与物体的质量有关，与物体的速度无关。因此，汽车的惯性在行驶过程中是不变的，A错误；
B．从v−t图像可以看出，汽车的速度先减小后增大，因此汽车的加速度方向先与速度方向相反（减速阶段），后与速度方向相同（加速阶段），所以汽车的加速度方向发生了改变，B错误；
C．在减速过程中，v﹣t图像的斜率先增大后减小，因此，汽车在减速过程中加速度是先增大后减小的，C错误；
D．在加速过程中，v−t图像的斜率先增大后减小，因此，汽车在加速过程中加速度是先增大后减小的，D正确。故选D。
3. 【答案】A
【详解】A．根据弹力的定义，弹力是发生弹性形变的物体由于要恢复原状，对与它接触的物体产生的力。因此，当球拍击球时，球拍发生弹性形变，产生弹力作用在网球上，故A正确；
B．网球给球拍的力和球拍给网球的力是一对相互作用力，它们作用在两个不同的物体上（一个是网球，一个是球拍），因此不是平衡力，平衡力是作用在同一个物体上，使物体保持静止或匀速直线运动状态的力，故B错误；
C．根据牛顿第三定律，相互作用力总是大小相等、方向相反、作用在同一条直线上。因此，网球给球拍的力与球拍给网球的力是一对相互作用力，它们的大小相等，故C错误；
D．网球所受弹力的方向是与球拍形变恢复的方向相同，而不是与网球反弹后的运动方向一定相同，网球的反弹方向取决于弹力的方向、网球的初速度、重力以及空气阻力等多个因素，故D错误。故选A。
4. 【答案】C
【详解】根据对称性可知，P和P左侧的油桶对Q的支持力大小相等，设为F，如图所示
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根据平衡条件得


解得Q受到P的作用力为


故选C。
5. 【答案】A
【详解】以结点O为研究对象进行受力分析，受a、b绳的拉力以及下面绳子的拉力，下面绳子的拉力等于灯笼的重力，结点O平衡，受力分析如图所示
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O点位置，则方向不变，b绳缓慢逆时针转动到竖直过程中，由上图可知，先减小后增大，一直减小，BCD错误，A正确。故选A。
6. 【答案】C
【详解】A．根据逆向思维可得汽车的刹车时间为


则4s末速度汽车为零，故A错误；
B．前4s内位移既刹车位移，为


故B错误；
C．前2s内位移为


第1s内位移为


第2s内位移为3m


故C正确；
D．前2s内平均速度为


故D错误。故选C。
7. 【答案】C
【详解】根据题意有，汽车在零时刻的速度为




A．由图像中，面积表示速度的变化量，则有第末汽车的速度约为


故A错误；


BC．由图像中，面积表示速度的变化量，则有第末汽车的速度约为


故B错误，C正确；


D．根据题意，由公式可得，汽车在内位移为



汽车在内位移为




可知，汽车在内位移大于内位移，故D错误。故选C。
8. 【答案】D
【详解】AB．小球1和2保持静止，以小球1和2为整体，根据平衡条件可得




故AB错误；

CD．剪断轻绳c瞬间，弹簧弹力不发生突变，此时小球2合外力与等大反向，小球2的加速度大小为


方向水平向左，故D正确，C错误。故选D。
9. 【答案】D
【详解】设物块P的质量为m，加速度为a，系统静止时弹簧的压缩量为x0，弹簧的劲度系数为k。物块P静止时，由平衡条件得


木块的位移为x时弹簧对P的弹力大小


对物块P，由牛顿第二定律得


根据运动学公式有


联立得


可见F与t是二次函数关系，F-t图象是开口向上的抛物线，当x=0时，F=ma>0。故选D。
10. 【答案】C
【详解】A．游客随轿厢一起，有沿钢索斜向上的加速度，因此游客处于超重状态，故A错误；
B．游客处于超重状态，则竖直方向轿厢对游客的支持力大于游客受到的重力，故B错误；

C．当载人轿厢沿钢索做匀加速直线运动时，以游客为研究对象，水平方向上有



竖直方向上有，解得，，故C正确；

D．轿厢对游客的作用力大小

由牛顿第三定律可知，游客对轿厢的作用力大小
故D错误，故选C。
2、 多项选择题（本题共5小题，每小题4分，共20分。）
11. 【答案】BD
【详解】A．重心就是从作用效果上相当于重力作用在那个点上，是利用了等效的思想，A错误；


B．根据速度定义式，可知当非常小时，就可以用平均速度表示物体在某时刻的瞬时速度，该定义应用了极限思想的方法，B正确；
C．把一个物体当作“质点”进行研究，质点是实际物体在一定条件下的科学抽象，使用了理想模型法，C错误；
D．伽利略探究物体下落规律的过程使用的科学方法是：问题→猜想→数学推理→实验验证→合理外推→得出结论，即采用了推理与实验相结合的方法，D正确。故选BD[image: ]
12. 【答案】BC
【详解】由题意，弹簧处于自然长度，当旅客发现弹簧的长度变长时，弹簧伸长，小球受到向左的弹力，根据牛顿第二定律得知小球的加速度向左，火车向左做加速运动，或向右做减速运动。故AD错误，BC正确。故选BC．
13. 【答案】AC
【详解】A．由图示v﹣t图像可知，无人机上升的最大高度


故A正确；
B．由图示v﹣t图像可知，在10～12s内，无人机的速度保持不变但不是零，无人机做匀速直线运动而没有悬停，故B错误；
C．由图示v﹣t图像可知，在8～10s内无人机的加速度


故C正确；
D．由图示v﹣t图像可知，在12～16s内，无人机的加速度


对无人机，由牛顿第二定律得


代入数据解得无人机在12～16s内受到空气的作用力大小为


故D错误。故选AC。
14. 【答案】AC

【详解】A．对8节车厢整体受力分析，根据牛顿第二定律

解得，故A正确；

B．对后面6、7、8三节车厢看成一整体，根据牛顿第二定律有

解得，故B错误；

C．对后面5、6、7、8四节车厢看成一整体，根据牛顿第二定律有

解得，故C正确；



D．对某节车厢中一质量为的乘客受力分析，可知，水平方向受车厢的作用力大小，根据牛顿第二定律可得，竖直方向上，根据平衡条件可得


故某节车厢中一质量为的乘客所受车厢的作用力大小为，故D错误。
15. 【答案】BD






【详解】AC．由图乙可知，物块运动过程为在时间内向下做减速运动，在时间内向上做加速运动，且整个过程加速度不变（图线斜率大小不变）始终沿着传送带向上，可以得到物块与传送带的滑动摩擦力大于重力沿传送带向下的分力，因最后速度为，所以传送带速度大于等于；因物块上滑初速度为，而传送带速度大于等于。故物块不可能减速，故AC错误；


D．当传送带速度等于时，物块与传送带无相对运动趋势，只有静摩擦力，由于滑动摩擦力大于重力沿传送带向下的分力，静摩擦力大于等于滑动摩擦力，故此时物块速度与传送带保持一致为，故D正确；

B．当传送带速度大于时，物块相对于传送带下滑，有向上的摩擦力，此时物块做沿传送带向上的匀加速运动直到与传送带共速，故B正确。故选BD。

三、非选择题：本题共5个小题，共50分。
16. （5分）【答案】    ①. B    ②. 平行四边形    ③. 不变
【详解】(1)[1]在实验中，该同学用到的物理方法是等效替代法。
故选B。
(2)[2]在实验中，“3+4”等于“5”说明了力的合成满足平行四边形定则。
(3)[3]在实验中，如果将细绳换成橡皮筋，绳子上和橡皮筋上都是拉力，拉力大小不变，因此那么实验结果不变。
17.（8分）【答案】（1）AB    （2）    ①. 0.39    
②. [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！]    （3）小于
【小问1详解】
根据牛顿第二定律可知，加速度由外力与质量决定，实验应保持小车质量不变，探究小车加速度与所受合外力的关系或保持小车所受合外力不变，探究小车加速度与质量的关系。
故选AB。
【小问2详解】

④[1] 纸带上相邻两个计数点间还有四个计时点未画出，则时间为s=0.1s

根据逐差法可知加速度为
[2]根据表格数据作图，如图
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根据牛顿第二定律有，则图像的斜率代表，由图可知
18. (7分)【答案】（1）0.5；（2）80N
【详解】（1）依题意，对物块受力分析，由平衡条件可得

  ----------------（1分）

 ----------------（1分）

联立，解得

   ----------------（1分）

（2）对物块受力分析，竖直方向，有

   ----------------（1分）
可得

    ----------------（2分）
即物块处于静止状态，物块受到的静摩擦力大小为80N。----------------（1分）

19.(8分) 【答案】（1）没有撞上，1m    （2）会撞上货车，1s
【小问1详解】
该车在反应后减速的总距离为

  ----------------（1分）
假设没有撞上障碍物，则该车停下时到障碍物的距离
s1=s0-x  ----------------（1分）
代入数据解得s1=1m，假设成立。没有撞上障碍物，停下时到障碍物的距离为1m。------（1分）
【小问2详解】
设经时间t'两车的速度相等，则
v2=v1-at'   ----------------（1分）
假设两车没有相撞，从无人驾驶汽车开始反应到两车速度相等的最小距离为

  ----------------（1分）
解得Δx=-2.5m，说明无人驾驶汽车会撞上货车，假设不成立。则

----------------（2分）
解得t=1s（另一个解t=3s舍去），因此无人驾驶汽车会撞上货车，无人驾驶汽车的减速时间为1s。----------------（1分）

20. （10分）【答案】（1）10m/s    （2）15m    （3）17.25m
【小问1详解】
恒力F作用时，对A受力分析，如图所示
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沿斜面方向，根据牛顿第二定律有  ----------------（1分）

垂直斜面方向，根据平衡条件有----------------（1分）

又根据
联立解得a1=5m/s2
撤去恒力F时物块A的速度大小v1= a1t1=10m/s    ----------------（1分）
【小问2详解】

则A向上做匀加速直线运动的位移为  ----------------（1分）
撤去恒力F后，对A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！]

沿斜面方向，根据由牛顿第二定律有 ----------------（1分）
解得加速度为a2=10m/s2  

则减速到零的时间为s

则向上减速至零的位移为  

物块A沿斜面上滑的最大距离  ----------------（1分）
【小问3详解】
物块B沿斜面向下运动时，对B受力分析，如图所示
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沿斜面方向，牛顿第二定律有  ----------------（1分）
解得aB=0.4m/s2
物块A沿斜面向下运动时，对A受力分析，如图所示
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根据牛顿第二定律有 ----------------（1分）
解得a3=2m/s2

假设再经过t3物块A、B达到共速，则有   ---------------（1分）

解得

A下滑的位移为

整个过程B的位移为

A、B两物块在斜面上始终未相遇，斜面的最小长度----------------（1分）




[bookmark: _GoBack]21. （12分）【答案】（1）；    （2）    （3）能，
【小问1详解】


由乙图可知，前内木板的加速度大小

  ----------------（1分）

木块的加速度大小

   ----------------（1分）

对木块


解得

   ----------------（1分）

对木板


解得

  ----------------（1分）
【小问2详解】





从木块滑上木板到达到第一次共速所用的时间为，此时木板的位移


解得






说明木块与木板第一次共速时恰好木板与竖直挡板相撞，碰撞后木板原速率反弹然后向左做匀减速直线运动直至速度为零。----------------（1分）


设该过程运动时间为，对木板


解得

----------------（1分）

对木板


解得



此时木块的加速度大小仍为



木块的速度


解得







木板从速度为零到向右匀加速直线运动直至第二次与木块达到共同速度时，设运动时间为，木板的加速度大小仍为



木块的加速度大小仍为



对木板



对木块

  ----------------（1分）
解得

   ----------------（1分）
[image: ]小问3详解】
碰撞后木板Q反弹向左做匀减速直线运动直至速度为零的过程中，木板Q向左运动的位移


解得






木板从速度为零到向右匀加速直线运动直至第二次与木块达到共同速度时，木板向右运动的位移


解得



此时木板共向左运动的距离为




此后木板与木块一起向右做匀减速直线运动，对整体


解得

  ----------------（1分）

由运动学公式，解得



木板会与竖直挡板发生第二次碰撞；----------------（1分）


发生第二次碰撞时木块相对于木板滑动的距离就是第二次共速时的相对滑动距离

  ----------------（1分）
解得

   ----------------（1分）
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image5.png




oleObject47.bin

image50.wmf
69N

f

=


oleObject48.bin

image51.wmf
288

Fkmgma

-=


oleObject49.bin

image52.wmf
4

4

Fkmg

a

m

-

=


oleObject50.bin

image53.wmf
1

33

Fkmgma

-=


oleObject51.bin

image54.wmf
1

3

4

FF

=


image6.wmf
2cos30

Fmg

°=


oleObject52.bin

image55.wmf
2

44

FFkmgma

+-=


oleObject53.bin

image56.wmf
2

0

F

=


oleObject54.bin

image57.wmf
0

m


oleObject55.bin

image58.wmf
(

)

0

30

4

4

mFkmg

Fma

m

-

==


oleObject56.bin

image59.wmf
N0

Fmg

=


oleObject2.bin

oleObject57.bin

oleObject58.bin

image60.wmf
(

)

(

)

2

2

0

22

43N0

4

4

mFkmg

FFFmg

m

éù

-

=+=+

êú

ëû


oleObject59.bin

image61.wmf
0

0

t

:


oleObject60.bin

image62.wmf
00

2

tt

:


oleObject61.bin

image63.wmf
0

v


oleObject62.bin

image7.wmf
3

3

Fmg

=


oleObject63.bin

oleObject64.bin

oleObject65.bin

oleObject66.bin

oleObject67.bin

oleObject68.bin

image64.png
---‘Z-
--'Aﬂ--

B
g

O 0.05 0.10 0.15 020 025 0.30 0.35 F/N

e
e
el
i
e
e
iEE e
e
e
IEEH R




image65.wmf
50.02

t

=´


oleObject69.bin

image66.wmf
22

22

2.542.923.331.381.752.15

m/s0.39m/s

990.1

DGAD

a

t

-++---

===

´


oleObject3.bin

oleObject70.bin

image67.wmf
F

a

M

=


oleObject71.bin

image68.wmf
1

k

M

=


oleObject72.bin

image69.wmf
12

MM

<


oleObject73.bin

image70.wmf
1

cos37

F

N

°=

m


oleObject74.bin

image71.wmf
1

sin37

NFmg

+°=


image8.png




oleObject75.bin

image72.wmf
0.5

m

=


oleObject76.bin

image73.wmf
'

2

'

sin37

170N

NFmg

N

=°+

\=


oleObject77.bin

image74.wmf
2

'85Ncos3780N

fNF

==>°=

m


oleObject78.bin

image75.wmf
2

1

10

2

v

xvt

a

=+


oleObject79.bin

image76.wmf
(

)

12

10202

Δ

''

2

vv

xtvtvtts

+

=+-+-


image9.wmf
a

T


oleObject80.bin

image77.wmf
(

)

2

110220

1

2

vtatvtsvtt

-+=++


oleObject81.bin

image78.png




image79.wmf
11

cossin

Ffmgma

qq

--=


oleObject82.bin

image80.wmf
N

cossin

FmgF

qq

=+


oleObject83.bin

image81.wmf
11N

fF

m

=


oleObject84.bin

oleObject4.bin

image82.wmf
2

111

1

10m

2

Sat

==


oleObject85.bin

image83.png




image84.wmf
12

cossin

mgmgma

mqq

+=


oleObject86.bin

image85.wmf
1

2

2

1

v

t

a

==


oleObject87.bin

image86.wmf
2

1

2

2

5m

2

v

S

a

==


oleObject88.bin

image87.wmf
12

15m

SSS

=+=


image10.wmf
b

T


oleObject89.bin

image88.png




image89.wmf
B2BBB

sin37cos37

mgmgma

m

°-°=


oleObject90.bin

image90.png




image91.wmf
13

sin37cos37

mgmgma

m

°-°=


oleObject91.bin

image92.wmf
(

)

B12333

atttat

++=


oleObject92.bin

image93.wmf
3

3

s

4

t

=


oleObject5.bin

oleObject93.bin

image94.wmf
3

A

2

3

19

m

216

Sat

==


oleObject94.bin

image95.wmf
(

)

2

BB123

145

m

216

Sattt

=++=


oleObject95.bin

image96.wmf
2

AB

1

69

m17.25m

4

lSSSS

=+-+==


oleObject96.bin

image97.wmf
0.025


oleObject97.bin

image98.wmf
0.1


oleObject6.bin

oleObject98.bin

image99.wmf
2m/s


oleObject99.bin

image100.wmf
13m


oleObject100.bin

image101.wmf
2s


oleObject101.bin

image102.wmf
Q


oleObject102.bin

image103.wmf
22

1

1

1

40

m/s2m/s

2

v

a

t

D

-

===

D


image11.wmf
0

0

3s

v

t

a

==


oleObject103.bin

image104.wmf
P


oleObject104.bin

image105.wmf
22

2

2

2

64

m/s1m/s

2

v

a

t

D

-

===

D


oleObject105.bin

oleObject106.bin

image106.wmf
2222

mgma

m

=


oleObject107.bin

image107.wmf
2

0.1

m

=


oleObject108.bin

oleObject7.bin

oleObject109.bin

image108.wmf
(

)

2211211

mgmmma

mm

-+=


oleObject110.bin

image109.wmf
1

0.025

m

=


oleObject111.bin

oleObject112.bin

oleObject113.bin

image110.wmf
1

v

共


oleObject114.bin

image111.wmf
1

t


image12.wmf
0

00

9m

2

v

st

==


oleObject115.bin

oleObject116.bin

image112.wmf
1

11

2

v

st

=

共


oleObject117.bin

image113.wmf
1

4m

s

=


oleObject118.bin

oleObject119.bin

oleObject120.bin

oleObject121.bin

oleObject122.bin

oleObject8.bin

image114.wmf
2

t


oleObject123.bin

oleObject124.bin

image115.wmf
(

)

2211213

mgmmma

mm

++=


oleObject125.bin

image116.wmf
2

3

4m/s

a

=


oleObject126.bin

oleObject127.bin

image117.wmf
32

1

0

vat

=-

共


oleObject128.bin

image13.wmf
2

2022

1

8m

2

xvtat

=-=


image118.wmf
2

1s

t

=


oleObject129.bin

oleObject130.bin

image119.wmf
2

2

1m/s

a

=


oleObject131.bin

oleObject132.bin

image120.wmf
P22

1

vvat

=-

共


oleObject133.bin

image121.wmf
P

3m/s

v

=


oleObject134.bin

oleObject9.bin

oleObject135.bin

oleObject136.bin

image122.wmf
v


oleObject137.bin

image123.wmf
3

t


oleObject138.bin

oleObject139.bin

image124.wmf
2

1

2m/s

a

=


oleObject140.bin

oleObject141.bin

image14.wmf
2

1011

1

5m

2

xvtat

=-=


oleObject142.bin

oleObject143.bin

image125.wmf
13

vat

=


oleObject144.bin

oleObject145.bin

image126.wmf
P23

vvat

=-


oleObject146.bin

image127.wmf
2m/s

v

=


oleObject147.bin

image128.wmf
【


oleObject10.bin

image129.wmf
1

22

2

v

st

=

共


oleObject148.bin

image130.wmf
2

2m

s

=


oleObject149.bin

oleObject150.bin

oleObject151.bin

oleObject152.bin

oleObject153.bin

image131.wmf
2

313

1

2

sat

=


oleObject154.bin

image15.wmf
21

3m

xxx

D=-=


image132.wmf
3

1m

s

=


oleObject155.bin

oleObject156.bin

image133.wmf
423

1m

sss

=-=


oleObject157.bin

oleObject158.bin

oleObject159.bin

image134.wmf
(

)

(

)

112124

mmgmma

m

+=+


oleObject160.bin

image135.wmf
2

4

0.25m/s

a

=


oleObject11.bin

oleObject161.bin

image136.wmf
2

4

2

vas

=


oleObject162.bin

image137.wmf
4

8m

ss

=>


oleObject163.bin

oleObject164.bin

oleObject165.bin

oleObject166.bin

image138.wmf
(

)

11

0

1123132

2222

vv

vv

v

xtttttt

+

=++--+

共

共


oleObject167.bin

image16.wmf
2

2

4m/s

x

v

t

==


image139.wmf
1

13m

x

=


oleObject168.bin

image140.png
L REDHIT <200 2 O PR AR XA, AR 2 4 Wl
SR, LRI 1 5.

SRR S — ORI ACH PR T AL Q WIS (R RS 24 A 30 (TIP3 A X
HGEAEAR) WAL 1 BRIERE 1 4.




oleObject12.bin

image17.wmf
0

72kmh20ms

v

==


oleObject13.bin

image18.wmf
at

-


oleObject14.bin

image19.wmf
5s


oleObject15.bin

image20.wmf
50

34ms32ms

vv

=+´=


oleObject16.bin

oleObject17.bin

image21.wmf
7s


oleObject18.bin

image22.wmf
70

34ms28ms16ms

vv

=+´-´=


oleObject19.bin

image23.wmf
xvt

=


oleObject20.bin

image24.wmf
25s

:


oleObject21.bin

image1.png




image25.wmf
05

11

78m

2

vv

xt

+

==


oleObject22.bin

image26.wmf
57s

~


oleObject23.bin

image27.wmf
57

22

48m

2

vv

xt

+

==


oleObject24.bin

oleObject25.bin

oleObject26.bin

image28.wmf
243

cos303

a

mgmg

T

==

o


oleObject27.bin

image2.png




image29.wmf
23

2tan30

3

c

mg

Tmg

==

o


oleObject28.bin

image30.wmf
c

T


oleObject29.bin

image31.wmf
23

3

c

F

ag

m

==


oleObject30.bin

image32.wmf
0

mgkx

=


oleObject31.bin

image33.wmf
(

)

10

Fkxx

=+


oleObject32.bin

image3.wmf
的


image34.wmf
1

FFmgma

-+=


oleObject33.bin

image35.wmf
2

1

2

xat

=


oleObject34.bin

image36.wmf
2

1

2

Fkatma

=+


oleObject35.bin

image37.wmf
cos30

fma

=°


oleObject36.bin

image38.wmf
N

sin30

Fmgma

-=

°


oleObject37.bin

image4.wmf
x

v

t

=


image39.wmf
1203N

f

=


oleObject38.bin

image40.wmf
N

720N

F

=


oleObject39.bin

image41.wmf
22

N

12039N

FFf

=+=


oleObject40.bin

image42.wmf
12039N

FF

==

¢


oleObject41.bin

image43.wmf
v

v

t

D

=

D


oleObject42.bin

oleObject1.bin

image44.wmf
t

D


oleObject43.bin

image45.wmf
。


image46.wmf
1

610m30m

2

h

=´´=


oleObject44.bin

image47.wmf
22

60

m/s3m/s

108

a

--

==-

-


oleObject45.bin

image48.wmf
(

)

22

06

m/s1.5m/s

1612

a

--

==

¢

-


oleObject46.bin

image49.wmf
fmgma

-=

¢


