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一、单选题(6*6=36)
1．如图，两颗质量不同的人造卫星M、N围绕地球做匀速圆周运动，下列说法正确的是（　 　）
[image: @@@6012ad03-2efb-40fa-a2b3-0f1404cd3887]A．M的向心加速度小于N的向心加速度	B．M的机械能小于N的机械能
C．M的线速度小于N的线速度	D．M的运行周期小于N的运行周期
[image: @@@36d3e5b0-132b-4d12-a05b-702bfc41fdfb]2．2024年2月，中国载人月球探测任务的新一代载人飞船命名为“梦舟”，月面着陆器命名为“揽月”。飞船运行的轨道示意图如图所示，在P点点火两次分别进入环月圆轨道和环月椭圆轨道，“揽月”从Q点与“梦舟”飞船分离实现月面软着陆。下列说法正确的是（      ）
A．“揽月”与“梦舟”分离时“揽月”需要加速
B．“梦舟”经过P点和Q点时的加速度大小相等
C．“梦舟”在环月圆轨道上的周期等于在环月椭圆轨道上的周期
D．“梦舟”由地月转移轨道进入环月圆轨道，需在近月制动点减速

[image: @@@ea691f6e-3633-48cc-a477-dbc098791ced]3．某同学手持乒乓球拍托着乒乓球沿水平方向做匀加速直线运动，球拍面与水平方向的夹角始终保持。乒乓球的质量为m，重力加速度为g，不计空气阻力，不计乒乓球与球拍间的摩擦，球向前运动距离x的过程中，下列说法正确的是（     ）
A．重力对球做正功         B．合力对球做功为零
C．球拍对球做功为mgx     D．球拍对球做功小于合力对球做功










[image: @@@5a014dc6-caa9-4c6d-803f-c991beba569f]4．如图所示，一足够长的传送带倾角为，以恒定速率顺时针方向转动，皮带始终处于绷紧状态。时刻物块从顶端以初速度向下冲上传送带，且，物块与传送带之间的动摩擦因数。从放上物块开始计时，物块的动能与位移的关系图像、电动机由于传送物块多消粍的电能与时间的关系图像可能正确的是（　 　）
A．[image: @@@6eb3619a-622e-4d78-8be7-def8c086fe71]     B．[image: @@@0cb13333-059b-412f-898e-67ba9efd64ef]
[image: @@@6f0b4f0b-3d3d-4efd-a83a-1590a357d34d]C．[image: @@@de1d544c-3542-4bf8-a806-7997a1e035b5]  D．[image: @@@7232943e-040a-4990-ab59-95e078d24e8b]

5．如图所示，小王同学从静止开始沿斜面下滑，经圆弧滑道至A点起跳．此过程中可将人视为质点，不计摩擦力及空气阻力，以滑道最低点所在平面为零势能面，分别为人的速率、机械能、动能、重力势能、水平位移，下列图像正确的是（     ）
A．[image: @@@9d428240-0498-4659-b9e5-f33ccdb1586c]B．[image: @@@98389255-2ed9-46d4-bdf8-5dac12648b41]	C．[image: @@@26c46092-cac3-4552-b4ef-fa74f1962d19]	D．[image: @@@119035a6-4370-454d-b308-5fd9068f008b]
[image: ]6.如图所示，一个长为L，质量为M的木板，静止在光滑水平面上，一个质量为m的物块(可视为质点)，以水平初速度v0，从木板的左端滑向另一端，设物块与木板间的动摩擦因数为μ，当物块与木板相对静止时，物块仍在长木板上，物块相对木板的位移为d，木板相对地面的位移为s，重力加速度为g。则在此过程中(　　)
A．摩擦力对物块做的功为－μmgd   B．摩擦力对木板做的功为μmgs
C．木板动能的增量为μmgd         D．由于摩擦而产生的热量为μmgs

二、实验题(5*5=25)



7．某学习小组利用图甲所示装置，研究小球做抛体运动过程是否满足机械能守恒定律。实验时利用频闪相机对做平抛运动的小球进行拍摄，每隔T=0.05s拍一幅照片，某次拍摄处理后得到的照片如图乙所示。图中背景是画有方格的纸板，纸板与小球轨迹所在平面平行，方格线横平竖直，每个方格的边长为。实验中测得的小球影像的高度差在图乙中标出。已知小球质量，当地重力加速度。
[image: @@@95477255-4c25-4b77-8ea8-01bb5cdd6d4b]
（1）小球运动到图中a位置时的动能为        J，小球从a到b过程动能增加了        J，小球从a到b过程重力势能减少了        J。（结果均保留2位有效数字）
（2）根据以上计算，在误差允许的范围内，小球做平抛运动的过程        机械能守恒定律。（填“满足”或“不满足”）
（3）若实验前斜槽末端未调节水平，        本实验的结论。（填“影响”或“不影响”）

三、解答题(第8题18分，第9题21分）













[image: @@@0dd91b616d03461eb68d001abef72f62]8．如图所示，从A点以某一水平速度抛出一质量的小物块（可视为质点），当物块运动至点时，恰好沿切线方向进入的固定光滑圆弧轨道，经圆弧轨道后滑上与点等高、静止在粗糙水平面上的长木板上，圆弧轨道端的切线水平。已知长木板的质量两点距点的高度分别为，物块与长木板之间的动摩擦因数，长木板与地面间的动摩擦因数求：


(1)小物块在点时的速度大小；


(2)小物块滑至点时，圆弧轨道对小物块的支持力大小；
(3)长木板至少为多长，才能保证小物块不滑出长木板。







9．如图所示，长度L=2m的水平传送带始终以速度v=3m/s逆时针匀速转动，传送带的左边和右边各有一个与传送带等高的光滑平台。在左边平台上固定一处于锁定状态的弹簧，其储存的弹性势能J，一个质量m=1kg的小物块（可视为质点）紧靠弹簧放置。解除锁定，弹簧恢复原长时小物块从A端滑上传送带，并以v=4m/s的速度离开传送带的B端。重力加速度取g=10m/s²。求：
[image: @@@0a2fb4f5-46af-4f3b-a6e7-bd50a3e40ac9]（1）小物块与传送带之间的动摩擦因数μ。
（2）物块在传送带上运动过程中，系统因摩擦产生的热量Q。
（3）电动机因物块在传送带上运动而多消耗的电能E。
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参考答案：
	题号
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	答案
	D
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	C
	D
	D
	 
	 
	 
	 
	 



1．D
【详解】ACD．人造卫星做匀速圆周运动的向心力由万有引力提供，由向心力公式得


可得







因为，可得






故D正确，AC错误；
D．卫星由低轨道到高轨道要加速，机械能增加，而二者质量关系未知，所以无法判断卫星的机械能大小，故B错误。
故选D。
2．D
【详解】A．根据卫星变轨规律，可知卫星由高轨道到低轨道，需要点火减速，故 “揽月”与“梦舟”分离时需要减速，故A错误；
B．根据


可得


因P点离月球的距离更远，故 “梦舟”经过P点时的加速度小于经过Q点时的加速度，故B错误；
C．因环月圆轨道的半径大于环月椭圆轨道的半长轴，根据开普勒第三定律可知，“梦舟”在环月圆轨道上的周期大于在环月椭圆轨道上的周期，故C错误；
D． “梦舟”由地月转移轨道进入环月圆轨道，在近月制动点处减速，使得“梦舟”需要的向心力小于月球提供的向心力，从而被月球捕获，故 D正确。
故选D。
3．C
【详解】AB．乒乓球沿水平方向做匀加速直线运动，重力对球不做功，小球动能增加，可知合力对球做正功，选项AB错误；
CD．球受的合外力为


则合外力做功为


因重力做功为零，可知球拍对球做功等于合力对球做功，即球拍对球做功为mgx，选项C正确，D错误。
故选C。
4．D

【详解】AB．由于，物块向下做匀减速直线运动时的加速度大小为






当物块向下减速为0后，物块反向做加速度也为的匀加速直线运动，由于，则物块加速到速度与初速度共速后，与传送带保持相对静止运动运动到顶端；根据对称性可知，图像中动能减小过程和动能增加过程，图像的斜率绝对值相等，最后物块的动能小于初动能，故AB错误；
CD．电动机由于传送物块多消粍的电能等于传送带克服摩擦力做的功，在物块与传送带共速前，有


物块与传送带共速后，有


可得



可知图像中，共速前图像的斜率大于共速后图像的斜率，故C错误，D正确。
故选D。
5．D
【详解】A．小王同学沿斜面下滑时，由于不计摩擦及空气阻力，先是匀加速运动，加速度恒定，显然，A错误；
B．整个过程中机械能守恒，B错误；

C．设斜面的倾角为，斜面上运动时


弧上运动时因水平位移与上升高度不成正比，故后阶段不是一次函数，C错误；
D．斜面上运动时，设初始时距斜面底端距离为L，则有


滑到底端时，重力势能为0，在圆弧上不是一次函数，D正确。
故选D。



6．     /0.020     /0.050     /0.050     满足     不影响
【详解】（1）[1]小球运动到图乙中a位置时的水平分速度


竖直分速度


故小球在位置a的动能为


[2]小球运动到图乙中b位置时的水平分速度


竖直分速度


故小球在位置b的动能为


所以小球从a到b的过程中，其动能增加了


[3]小球从a到b过程中，其重力势能减小了


（2）[4]由以上分析可知在误差允许的范围内，小球做平抛运动的过程


故满足机械能守恒定律。
（3）[5]若实验前斜槽末端未调节水平，小球做斜抛运动，不影响小球水平分速度、竖直分速度的计算，不影响小球动能增加量及重力势能减少量的计算，所以不影响本实验的结论。

7．(1)

(2)
(3)2.0m
【详解】（1）从 A点到B点，物块做平抛运动



设到达B点时竖直分速度为，则


联立解得


此时速度方向与水平面的夹角为


有


得


在B点时的速度大小


（2）从 A点至C点，由动能定理有


根据牛顿第二定律


解得


，
（3）小物块与长木板间的滑动摩擦力


长木板与地面间的最大静摩擦力近似等于滑动摩擦力


由于


所以小物块在长木板上滑动时，长木板静止不动，小物块在长木板上做减速运动，则长木板的长度至少为


8．（1）0.5；（2）16J；（3）6J
【详解】（1）根据


可得滑块离开弹簧滑上传送带时的速度
v0=6m/s
滑块在传送带上运动时由能量关系


解得
μ=0.5
（2）滑块划过传送带用时间


则系统因摩擦产生的热量


（3）电动机因物块在传送带上运动而多消耗的电能
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