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1.(2024浙江1月考题)  1. 下列属于国际单位制基本单位符号的是（　　）
A. s	B. N	C. F	D. T
【答案】A
【解析】国际单位制中的基本单位分别是：长度的单位是米，符号m；质量的单位是千克，符号kg；时间的单位是秒，符号s；电流的单位是安培，符号是A；热力学温度的单位是开尔文，符号K；物质的量单位是摩尔，符号mol；发光强度的单位是坎德拉，符号cd。
故选A。
2.（2024年山东卷考题）2. 如图所示，国产人形机器人“天工”能平稳通过斜坡。若它可以在倾角不大于30°的斜坡上稳定地站立和行走，且最大静摩擦力等于滑动摩擦力，则它的脚和斜面间的动摩擦因数不能小于（　　）
                              [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！]




A. 	B. 	C. 	D. 
【答案】B

【解析】根据题意可知机器人“天工”它可以在倾角不大于30°的斜坡上稳定地站立和行走，对“天工”分析有       

可得       
故选B。



3.（2024年湖南卷考题）3．如图，质量分别为、、、m的四个小球A、B、C、D，通过细线或轻弹簧互相连接，悬挂于O点，处于静止状态，重力加速度为g。若将B、C间的细线剪断，则剪断瞬间B和C的加速度大小分别为（    ）
                        [image: @@@2f0b7711-00b3-46a6-9d11-d9d61972f65f]




A．g，	B．2g，	C．2g，	D．g，
【答案】A

【解析】剪断前，对BCD分析  

对D  

剪断后，对B  

解得 

方向竖直向上；对C     

解得 ， 方向竖直向下。
故选A。


4.（2024全国甲卷考题）2. 如图，一轻绳跨过光滑定滑轮，绳的一端系物块P，P置于水平桌面上，与桌面间存在摩擦；绳的另一端悬挂一轻盘（质量可忽略），盘中放置砝码。改变盘中砝码总质量m，并测量P的加速度大小a，得到图像。重力加速度大小为g。在下列图像中，可能正确的是（　　）
                        [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！]
A. [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！]B. [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！]C. [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！]D. [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！]
【答案】D


【解析】设P的质量为，P与桌面的动摩擦力为；以P为对象，根据牛顿第二定律可得



以盘和砝码为对象，根据牛顿第二定律可得  

联立可得  



可知当砝码的重力大于时，才有一定的加速度，当趋于无穷大时，加速度趋近等于。
故选D。





5.（2024年安徽卷考题）4. 倾角为的传送带以恒定速率顺时针转动。时在传送带底端无初速轻放一小物块，如图所示。时刻物块运动到传送带中间某位置，速度达到。不计空气阻力，则物块从传送带底端运动到顶端的过程中，加速度a、速度v随时间t变化的关系图线可能正确的是（    ）
                              [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！]
A. [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！]B. [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！]C. [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！]D. [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！]
【答案】C

【解析】时间内：物体轻放在传送带上，做加速运动。受力分析可知，物体受重力、支持力、滑动摩擦力，滑动摩擦力大于重力的下滑分力，合力不变，故做匀加速运动。

之后：当物块速度与传送带相同时，静摩擦力与重力的下滑分力相等，加速度突变为零，物块做匀速直线运动。C正确，ABD错误。
故选C。

6.（2024年安徽卷考题）6. 如图所示，竖直平面内有两完全相同的轻质弹簧，它们的一端分别固定于水平线上的M、N两点，另一端均连接在质量为m的小球上。开始时，在竖直向上的拉力作用下，小球静止于MN连线的中点O，弹簧处于原长。后将小球竖直向上。缓慢拉至P点，并保持静止，此时拉力F大小为。已知重力加速度大小为g，弹簧始终处于弹性限度内，不计空气阻力。若撤去拉力，则小球从P点运动到O点的过程中（    ）
                          [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！]

A. 速度一直增大    B. 速度先增大后减小   C. 加速度的最大值为  D. 加速度先增大后减小
【答案】A

【解析】AB．缓慢拉至P点，保持静止，由平衡条件可知此时拉力F与重力和两弹簧的拉力合力为零。此时两弹簧的合力为大小为。当撤去拉力，则小球从P点运动到O点的过程中两弹簧的拉力与重力的合力始终向下，小球一直做加速运动，故A正确，B错误 ；


CD．小球从P点运动到O点的过程中，形变量变小弹簧在竖直方向的合力不断变小，故小球受的合外力一直变小，加速度的最大值为撤去拉力时的加速度，由牛顿第二定律可知 ，加速度的最大值为，CD错误。
故选A。

7.（2024全国甲卷考题）8. 如图，一绝缘细绳跨过两个在同一竖直面（纸面）内的光滑定滑轮，绳的一端连接一矩形金属线框，另一端连接一物块。线框与左侧滑轮之间的虚线区域内有方向垂直纸面的匀强磁场，磁场上下边界水平，在时刻线框的上边框以不同的初速度从磁场下方进入磁场。运动过程中，线框始终在纸面内且上下边框保持水平。以向上为速度的正方向，下列线框的速度v随时间t变化的图像中可能正确的是（　　）
                              [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！]
A. [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！]B. [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！]C. [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！]D. [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！]
【答案】AC

【解析】设线圈的上边进入磁场时的速度为v，设线圈的质量M，物块的质量m，图中线圈进入磁场时线圈的加速度向下，则对线圈由牛顿第二定律可知 


对滑块    其中

即 
线圈向上做减速运动，随速度的减小，向下的加速度减小；当加速度为零时，即线圈匀速运动的速度为


A．若线圈进入磁场时的速度较小，则线圈进入磁场时做加速度减小的减速运动，线圈的速度和加速度都趋近于零，则图像A可能正确；
B．因t=0时刻线圈就进入磁场，则进入磁场时线圈向上不可能做匀减速运动，则图像B不可能；
CD．若线圈的质量等于物块的质量，且当线圈进入磁场时，且速度大于v0，线圈进入磁场做加速度减小的减速运动，完全进入磁场后线圈做匀速运动；当线圈出离磁场时，受向下的安培力又做加速度减小的减速运动，最终出离磁场时做匀速运动，则图像C有可能，D不可能。
故选AC。





8.（2024年安徽卷考题）9. 一倾角为足够大的光滑斜面固定于水平地面上，在斜面上建立Oxy直角坐标系，如图（1）所示。从开始，将一可视为质点的物块从0点由静止释放，同时对物块施加沿x轴正方向的力和，其大小与时间t的关系如图（2）所示。己知物块的质量为1.2kg，重力加速度g取，不计空气阻力。则（    ）
              [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！]

A. 物块始终做匀变速曲线运动                       B. 时，物块的y坐标值为2.5m




C. 时，物块的加速度大小为           D. 时，物块的速度大小为
【答案】BD



【解析】A．根据图像可得，，故两力的合力为  

物块在y轴方向受到的力不变为，x轴方向的力在改变，合力在改变，故物块做的不是匀变速曲线运动，故A错误；

B．在y轴方向的加速度为    


故时，物块的y坐标值为  ，故B正确；



C．时，，故此时加速度大小为，故C错误；

D．对x轴正方向，对物块根据动量定理  


由于F与时间t成线性关系故可得 ，解得

此时y轴方向速度为   

故此时物块的速度大小为 ，故D正确。
故选BD。


9.（2024年广东卷考题）7. 如图所示，轻质弹簧竖直放置，下端固定。木块从弹簧正上方H高度处由静止释放。以木块释放点为原点，取竖直向下为正方向。木块的位移为y。所受合外力为F，运动时间为t。忽略空气阻力，弹簧在弹性限度内。关于木块从释放到第一次回到原点的过程中。其图像或图像可能正确的是（　　）
                             [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！]
A. [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！]	B. [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！]	C. [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！]	D. [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！]
【答案】B


【解析】AB．在木块下落高度之前，木块所受合外力为木块的重力保持不变，即 



当木块接触弹簧后到合力为零前，根据牛顿第二定律 随着增大减小；

当弹簧弹力大于木块的重力后到最低点过程中，



木块所受合外力向上，随着增大增大；图像如图所示
                               [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！]
故B正确，A错误；


CD．同理，在木块下落高度之前，木块做匀加速直线运动，根据  

速度逐渐增大，所以图像斜率逐渐增大，当木块接触弹簧后到合力为零前，根据牛顿第二定律


，木块的速度继续增大，做加速度减小的加速运动，所以图像斜率继续增大，



当弹簧弹力大于木块的重力后到最低点过程中，，木块所受合外力向上，木块做加速度增大的减速运动，所以图斜率减小，到达最低点后，木块向上运动，经以上分析可知，木块先做加速度减小的加速运动，再做加速度增大的减速运动，再做匀减速直线运动到最高点，图像大致为
                          [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！]
故CD错误。
故选B。




10.(2024年辽宁卷考题)  10. 一足够长木板置于水平地面上，二者间的动摩擦因数为μ。时，木板在水平恒力作用下，由静止开始向右运动。某时刻，一小物块以与木板等大、反向的速度从右端滑上木板。已知到的时间内，木板速度v随时间t变化的图像如图所示，其中g为重力加速度大小。时刻，小物块与木板的速度相同。下列说法正确的是（　　）
                              [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！]

A. 小物块在时刻滑上木板	B. 小物块和木板间动摩擦因数[image: ]2μ

C. 小物块与木板的质量比为3︰4	D. 之后小物块和木板一起做匀速运动
【答案】ABD



【解析】A．图像的斜率表示加速度，可知时刻木板的加速度发生改变，故可知小物块在时刻滑上木板，故A正确；



B．设小物块和木板间动摩擦因数为，根据题意结合图像可知物体开始滑上木板时的速度大小为，方向水平向左，物块在木板上滑动的加速度为 



经过时间与木板共速此时速度大小为，方向水平向右，故可得 

解得  ，故B正确；
C．设木板质量为M，物块质量为m，根据图像可知物块未滑上木板时，木板的加速度为



，故可得 ，解得

根据图像可知物块滑上木板后木板的加速度为  

此时对木板由牛顿第二定律得       

解得 ，故C错误；


D．假设之后小物块和木板一起共速运动，对整体 

故可知此时整体处于平衡状态，假设成立，即之后小物块和木板一起做匀速运动，故D正确。
故选ABD。
11.（2024年广东卷考题） 14. 汽车的安全带和安全气囊是有效保护乘客的装置。


（1）安全带能通过感应车的加速度自动锁定，其原理的简化模型如图甲所示。在水平路面上刹车的过程中，敏感球由于惯性沿底座斜面上滑直到与车达到共同的加速度a，同时顶起敏感臂，使之处于水平状态，并卡住卷轴外齿轮，锁定安全带。此时敏感臂对敏感球的压力大小为，敏感球的质量为m，重力加速度为g。忽略敏感球受到的摩擦力。求斜面倾角的正切值。


（2）如图乙所示，在安全气囊的性能测试中，可视为质点的头锤从离气囊表面高度为H处做自由落体运动。与正下方的气囊发生碰撞。以头锤到气囊表面为计时起点，气囊对头锤竖直方向作用力F随时间t的变化规律，可近似用图丙所示的图像描述。已知头锤质量，重力加速度大小取。求：
①碰撞过程中F的冲量大小和方向；
②碰撞结束后头锤上升的最大高度。
                [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！]

【答案】（1）；（2）①330N∙s，方向竖直向上；②0.2m

【解析】（1）敏感球受向下的重力mg和敏感臂向下的压力FN以及斜面的支持力N，则由牛顿第二定律可知  

解得 

（2）①由图像可知碰撞过程中F的冲量大小 ，方向竖直向上；

②头锤落到气囊上时的速度 

与气囊作用过程由动量定理（向上为正方向） 
解得     v=2m/s

则上升的最大高度  




12.（2024年新课标考题）12. 如图，一长度的均匀薄板初始时静止在一光滑平台上，薄板的右端与平台的边缘O对齐。薄板上的一小物块从薄板的左端以某一初速度向右滑动，当薄板运动的距离时，物块从薄板右端水平飞出；当物块落到地面时，薄板中心恰好运动到O点。已知物块与薄板的质量相等。它们之间的动摩擦因数，重力加速度大小。求
（1）物块初速度大小及其在薄板上运动的时间；
（2）平台距地面的高度。
                         [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！]


【答案】（1）4m/s；；（2）

【解析】（1）物块在薄板上做匀减速运动的加速度大小为  

薄板做加速运动的加速度   

对物块      

对薄板       


解得          

（2）物块飞离薄板后薄板得速度  

物块飞离薄板后薄板做匀速运动，物块做平抛运动，则当物块落到地面时运动的时间为

则平台距地面的高度 
13.(2024年江苏卷考题) 14. 如图所示，粗糙斜面的动摩擦因数为μ，倾角为θ，斜面长为L。一个质量为m的物块，在电动机作用下，从 A点由静止加速至 B点时达到最大速度v，之后作匀速运动至C点，关闭电动机，从 C点又恰好到达最高点D。求：
（1）CD段长x；
（2）BC段电动机的输出功率P；
（3）全过程物块增加的机械能E1和电动机消耗的总电能 E2的比值。
                            [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！]



【答案】（1）；（2）；（3）

【解析】（1）物块在CD段运动过程中，由牛顿第二定律得  

由运动学公式   

联立解得   

（2）物块在BC段匀速运动，得电动机的牵引力为 


由得  

（3）全过程物块增加的机械能为   
整个过程由能量守恒得电动机消耗的总电能转化为物块增加的机械能和摩擦产生的内能，故可知



故可得   
14.（2024年山东卷考题）17. 如图甲所示，质量为M的轨道静止在光滑水平面上，轨道水平部分的上表面粗糙，竖直半圆形部分的表面光滑，两部分在P点平滑连接，Q为轨道的最高点。质量为m的小物块静置在轨道水平部分上，与水平轨道间的动摩擦因数为μ，最大静摩擦力等于滑动摩擦力。已知轨道半圆形部分的半径R=0.4m，重力加速度大小g=10m/s2.
（1）若轨道固定，小物块以一定的初速度沿轨道运动到Q点时，受到轨道的弹力大小等于3mg，求小物块在Q点的速度大小v；
（2）若轨道不固定，给轨道施加水平向左的推力F，小物块处在轨道水平部分时，轨道加速度a与F对应关系如图乙所示。
（i）求μ和m；
（ii）初始时，小物块静置在轨道最左端，给轨道施加水平向左的推力F=8N，当小物块到P点时撤去F，小物块从Q点离开轨道时相对地的速度大小为7m/s。求轨道水平部分的长度L。
            [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！]




【答案】（1）；（2）（i），；（3）

【解析】（1）根据题意可知小物块在Q点由合力提供向心力有 

代入数据解得  

（2）（i）根据题意可知当F≤4N时，小物块与轨道是一起向左加速，根据牛顿第二定律可知

根据图乙有  


当外力时，轨道与小物块有相对滑动，则对轨道有 

结合题图乙有 


可知：斜率，截距



联立以上各式可得  ，，

（ii）由图乙可知，当F=8N时，轨道的加速度为6m/s2，小物块的加速度为 

当小物块运动到P点时，经过t0时间，则轨道有  

小物块有 

在这个过程中系统机械能守恒有 

水平方向动量守恒，以水平向左的正方向，则有 

联立解得   

根据运动学公式有  

代入数据解得       




15.(2024年湖北考题)14. 如图所示，水平传送带以5m/s的速度顺时针匀速转动，传送带左右两端的距离为。传送带右端的正上方有一悬点O，用长为、不可伸长的轻绳悬挂一质量为0.2kg的小球，小球与传送带上表面平齐但不接触。在O点右侧的P点固定一钉子，P点与O点等高。将质量为0.1kg的小物块无初速轻放在传送带左端，小物块运动到右端与小球正碰，碰撞时间极短，碰后瞬间小物块的速度大小为、方向水平向左。小球碰后绕O点做圆周运动，当轻绳被钉子挡住后，小球继续绕P点向上运动。已知小物块与传送带间的动摩擦因数为0.5，重力加速度大小。
（1）求小物块与小球碰撞前瞬间，小物块的速度大小；
（2）求小物块与小球碰撞过程中，两者构成的系统损失的总动能；
（3）若小球运动到P点正上方，绳子不松弛，求P点到O点的最小距离。
            [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！]



【答案】（1）；（2）；（3）

【解析】（1）根据题意，小物块在传送带上，由牛顿第二定律有 

解得 

由运动学公式可得，小物块与传送带共速时运动的距离为  

可知，小物块运动到传送带右端前与传送带共速，即小物块与小球碰撞前瞬间，小物块的速度大小等于传送带的速度大小。

（2）小物块运动到右端与小球正碰，碰撞时间极短，小物块与小球组成的系统动量守恒，以向右为正方向，由动量守恒定律有       


其中       ，

解得 

小物块与小球碰撞过程中，两者构成的系统损失的总动能为 

解得  



（3）若小球运动到P点正上方，绳子恰好不松弛，设此时P点到O点的距离为，小球在P点正上方的速度为，在P点正上方，由牛顿第二定律有  


小球从点正下方到P点正上方过程中，由机械能守恒定律有 

联立解得    

即P点到O点的最小距离为。


[image: ]
一、单选题
1．（2024·辽宁辽阳·模拟预测）某同学站在力传感器下蹲，力传感器上显示的图线可能是（    ）
A．[image: @@@b6debe7b-51fb-4a32-8cec-65d9db7c74e0]B．[image: @@@3ea9ff24-ab4e-4380-93b3-0e064c5ca636]C．[image: @@@c3910870-7aae-47a2-964f-194aca329779]	D．[image: @@@d082c4ae-4ed5-4d5c-8fc8-0637dab7f767]
【答案】C
【解析】在下蹲过程中，先加速后减速，先失重后超重。
故选C。
2．（2024·黑龙江·三模）如图所示为一无人机由地面竖直向上运动的v－t图像。关于无人机的运动，下列说法正确的是（　　）
                             [image: @@@9e3b5632-6207-41a3-b02b-59a73604ce7d]



A．0~段无人机的加速度大于~段无人机的加速度


B．0~段，无人机的平均速度大小为

C．时刻无人机到达最高点


D．~段，无人机处于失重状态
【答案】D













【解析】A．图像中，其斜率表示加速度的大小，由于段倾斜程度小于段的倾斜程度，所以段的加速度小于加速度，A错误；B．段无人机的加速度发生了变化，不是匀变速运动，所以其平均速度不是，而是小于，B错误；C．由图像可知，无人机加速上升，也是加速上升，只不过这一阶段的加速度更大，阶段开始减速上升，时刻减速到0，达到最高点，C错误；D．阶段开始减速上升，加速度方向向下，无人机处于失重状态，D正确。
故选D。
3．（2024高三下甘肃·学业考试）如图，水平地面上有一汽车做加速运动，车厢内有一个倾角θ=37°的光滑斜面，斜面上有一个质量为m的小球，用轻绳系于斜面的顶端，小球的重力大小为mg，绳对球的拉力大小为FT、斜面对小球的弹力大小为FN，当汽车以大小为a的加速度向左做匀加速直线运动时（sin37°=0.6，cos37°=0.8，重力加速度g取10m/s2）（　　）
                        [image: @@@e46c1505-878d-470a-9ba1-84c0eeebadf3]
A．若a=14m/s2，小球受mg、FT、FN三个力作用
B．若a=14m/s2，小球受mg、FT两个力作用
C．若a=13m/s2，小球受mg、FT两个力作用
D．不论a多大，小球均受mg、FT、FN三个力作用
【答案】B
【解析】若支持力恰好为零，对小球受力分析，受到重力、绳子拉力，如图
                        [image: @@@61eb5676-36d7-4331-9783-cc03ac9ad9fd]


小球向左加速，加速度向左，合力水平向左，根据牛顿第二定律，有 ，

解得 


D．由以上分析可知，当时，小球受mg、FT两个力作用，当时，小球受mg、FT、FN三个力作用，故D错误；

AB．若，小球受mg、FT两个力作用，故A错误，B正确；

C．若，小球受mg、FT、FN三个力作用，故C错误。
故选B。
4．（2024·辽宁·三模）一同学乘电梯上楼，从静止开始出发，用手机内置传感器测得某段时间内电梯的加速度a随时间t变化的图线如图所示，以竖直向上为加速度的正方向，则（    ）
[image: @@@a2a5ad1e-4ca3-4c66-85c8-357a0d4536a1]  


A．时地板对该同学的支持力最小  	B．时电梯对该同学的支持力为零
C．6~8s内电梯上升的高度约为4m 	    D．6~8s内电梯上升的高度约为9m
【答案】C


【解析】A．时，加速度向上且最大，则该同学处于超重状态，根据牛顿第二定律可得
可知地板对该同学的支持力最大，故A错误；

B．时，加速度为0，根据受力平衡可知，电梯对该同学的支持力等于同学的重力，故B错误；




CD．根据图像与横轴围成的面积表示速度变化量，由图可知，内围成的面积大约有4个小方格，则时的速度为	

由图像可知，6~8s内电梯的加速度为0，做匀速运动，上升的高度约为，故C正确，D错误。
故选C。


5．（2024·河北·三模）某游泳运动员在时间内运动的图像如图所示。关于该运动员，下列说法正确的是（　　）
                             [image: @@@e5b0cde5-9059-43a9-bbdb-2e83fc031717]



A．在内所受的合力一直不为0            B．在内的位移大小为



C．在内一定处于超重状态               D．在内的位移大小为
【答案】D








【解析】A．图像的斜率代表加速度，由图像可知，在该运动员的有加速度，由牛顿第二定律可知，在与运动员并无加速度，即此时合力为零，综上所述，运动员在与所受合力为零，在，所受合力不为零，故A项错误；



B．由于图像与坐标轴围成的面积表示位移，所以在内的位移为，故B项错误；


C．由之前的分析，在结合图像可知，其加速度为 
由于不知道运动员运动方向，只知道该时间内运动员加速度方向与运动员的运动方向相同，而超重则加速度方向为竖直向上，所以其不一定是超重状态，故C项错误；


D．结合之前的分析，在的位移为 ，故D项正确。
故选D。
6．（2024·江西鹰潭·二模）如图，C由质量为M的物块及右上角光滑轻质定滑轮组成，静置于水平地面。跨过滑轮用轻绳连接两质量分别为2m和m的物块A、B，除地面外的其余各接触处均光滑。开始用手托住B，使轻绳刚好伸直。由静止释放B，在B下落而A又未碰到滑轮的过程中，C始终保持静止，下列说法正确的是（　　）
                            [image: @@@f44a4b20-4f69-4d16-93ce-e50ab1be903a]
A．地面对C有向右的摩擦	B．物体C受到4个力作用

C．绳中拉力等于mg	D．地面对C的支持力小于
【答案】A

【解析】C．设绳子拉力为T，对B由牛顿第二定律  



对A由牛顿第二定律  ，联立可得         C错误；

A．对ABC整体应用牛顿第二定律，水平方向地面摩擦力  
摩擦力方向与A加速度方向一致，水平向右，A正确；
C．物体C受到A的压力、绳对滑轮作用力、地面支持力、重力、地面摩擦力，五个力，C错误；


D．对ABC整体应用牛顿第二定律，竖直方向  ，解得  

故地面对C的支持力大于，D错误。
故选A。







7．（2024·辽宁丹东·一模）“反向蹦极”是一项比蹦极更刺激的运动。如图所示，劲度系数为的弹性轻绳的上端固定在点，拉长后将下端固定在体验者的身上，人再与固定在地面上的拉力传感器相连，传感器示数为1000N。打开扣环，人从A点由静止释放，像火箭一样被“竖直发射”，经B点上升到最高位置C点，在B点时速度最大。已知长为，人与装备总质量（可视为质点）。忽略空气阻力，重力加速度取。下列说法正确的是（    ）
                             [image: @@@b0f0e3c6-de86-4ed5-a3c3-aaa22c25049d]
A．在B点时，弹性轻绳的拉力为零	    B．经过C点时，人处于超重状态



C．弹性轻绳的劲度系数为	    D．打开扣环瞬间，人在A点的加速度大小为
【答案】C

【解析】C．在B点时人的速度最大，加速度为零，处于平衡状态，有

在A点未释放时，有 

又 

联立，解得 ，故A错误；C正确；
B．在C点速度为零，有向下的加速度，人处于失重状态。故B错误；

D．打开扣环瞬间，由牛顿第二定律，可得 

解得 ，故D错误。
故选C。


8．（2024·甘肃张掖·一模）如图所示，光滑水平面上静置一质量为m的长木板B，木板上表面各处粗糙程度相同，一质量也为m的小物块A（可视为质点）从左端以速度v冲上木板。当时，小物块A历时恰好运动到木板右端与木板共速，则（　　）
                      [image: @@@11bf282b-9d8e-426e-a21e-bc91c37a5528]


A．若，A、B相对运动时间为

B．若，A、B相对静止时，A恰好停在木板B的中点


C．若，A经历到达木板右端

D．若，A从木板B右端离开时，木板速度等于v
【答案】A

【解析】AB．根据牛顿第二定律 


则A、B两物体加速度大小相等，设为，小物块A历时恰好运动到木板右端与木板共速，则




 ，解得  ，，

木板的长度  


若，A、B两物体共速时有 


解得 ，

A、B相对静止时，相对位移为  
故A停在木板B的中点左侧，故A正确，B错误；


CD．若，A从木板B右端离开时，根据动力学公式 

解得 

A从木板B右端离开时，木板速度为 ，故CD错误。
故选A。


9．（23-24高三下·海南·期中）如图所示，足够长水平传送带逆时针转动的速度大小为，一小滑块从传送带左端以初速度大小滑上传送带，小滑块与传送带之间的动摩擦因数为μ，小滑块最终又返回到左端。已知重力加速度为g，下列说法正确的是（    ）
                         [image: @@@e631a624-4426-44ee-95d4-d1e7fc2c94d8]
A．小滑块的加速度向右，大小为μg


B．若，小滑块返回到左端的时间为


C．若，小滑块返回到左端的时间为


D．若，小滑块返回到左端的时间为
【答案】D
【解析】A．小滑块相对于传送带向右滑动，滑动摩擦力向左，加速度向左，根据牛顿第二定律得



解得  ，故A错误；




B．若，小滑块的速度从先向右减速到0再返回加速到，刚好返回到左端，时间为
故B错误；



CD．若，小滑块的速度从先向右减速到0的时间 

位移为 


然后加速返回，速度加速到的时间 

位移为 


最后以速度匀速回到左端，时间为  

小滑块返回到左端的时间  

解得 ，故C错误，D正确。
故选D。





10．（2024·陕西渭南·二模）如图（a），足够高的水平长桌面上，P点左边光滑，右边粗糙，物块A在砝码B的拉动下从桌面左端开始运动，其图像如图（b）所示。已知砝码B质量为0.20，重力加速度g取10，用表示物块A的质量，表示物块A与P点右边桌面之间的动摩擦因数，则有（　　）
               [image: @@@7d3106dd-4c22-48ee-8edd-92f5f0f94906]




A．，	B．，




C．，	D．，
【答案】C

【解析】由图像可知，滑块A在P点左边运动时的加速度为  

在P点右边运动时的加速度为  


由牛顿第二定律         


联立解得     
故选C。
11．（2024·江西·二模）如图所示，在足够大的水平地面上静置一木板，可视为质点的物块以v0=3m/s的速度滑上木板，最终物块恰好到达木板的右端，木板沿地面运动的距离恰好等于木板的长度。已知物块与木板间的动摩擦因数μ1=0.2，木板与地面间的动摩擦因数μ2=0.05，取重力加速度大小g=10m/s2，则木板的长度为（　　）
                        [image: @@@704cfd94-ffe5-4851-ba6c-75e20c8bf184]
A．1.0m	B．1.5m	C．2.0m	D．2.5m
【答案】B








【解析】设滑块的质量为，木板的质量为，在滑块减速和木板加速到共速的时间为，加速度为、，有 ，，

木板的位移为  



两者共速后，因，则一起减速到停止，共同减速的加速度为，有 

木板的位移为 

木板沿地面运动的距离恰好等于木板的长度，即 

最终物块恰好到达木板的右端，即滑块相对滑动的位移为板长，有  


联立各式解得  ，
故选B。

12．（23-24高三下·重庆沙坪坝·阶段练习）如图所示为餐厅暖盘车的储盘装置示意图，三根完全相同的轻质弹簧等间距竖直悬挂在水平固定圆环上，下端与托盘连接，托盘上放着6个质量均为m的盘子并处于静止状态（托盘未与暖车底部接触），已知托盘质量为，重力加速度大小为g，当某顾客快速取走最上端1号盘子的瞬间，托盘对最下端6号盘子作用力的大小为（    ）
                          [image: @@@2f1dd95f-c1c9-4d3b-aafa-8336dcb5aee3]




A．	B．	C．	D．
【答案】A
【解析】顾客快速取走1号盘子的瞬间，托盘和其他5个盘子的合力为mg，根据牛顿第二定律有


对剩余5个盘子，设托盘对最下端6号盘子的支持力大小为FN，根据牛顿第二定律有



联立可得托盘对6号盘子作用力的大小为  
故选A。
二、多选题
13．（2024·山东潍坊·三模）如图甲是风洞示意图，风洞可以人工产生可控制的气流，用以模拟飞行器或物体周围气体的流动。在某次风洞飞行表演中，质量为50kg的表演者静卧于出风口，打开气流控制开关，表演者与风力作用的正对面积不变，所受风力大小F=0.05v2（采用国际单位制），v为风速。控制v可以改变表演者的上升高度h，其v2与h的变化规律如乙图所示。g取10m/s2。表演者上升10m的运动过程中，下列说法正确的是（　　）
                           [image: @@@98262a78-5094-4f66-939c-8d1c93868d21]
A．打开开关瞬间，表演者的加速度大小为2m/s2
B．表演者一直处于超重状态
C．表演者上升5m时获得最大速度
D．表演者先做加速度逐渐增大的加速运动，再做加速度逐渐减小的减速运动
【答案】AC

【解析】A．打开开关瞬间，表演者高度为0，则有  


根据牛顿第二定律有  ，解得 ，故A正确；


B．根据图像可知，当风力与表演者的重力相等时有 ，解得 


由于 可知，重力与风力大小相等时的高度为 
可知，在高度小于5m时，风力大于重力，加速度方向向上，表演者处于超重状态，在高度大于5m时，风力小于重力，加速度方向向下，表演者处于失重状态，故B错误；
C．结合上述可知，表演者先向上做加速度减小得加速运动，表演者上升5m时，加速度为0，速度达到最大值，故C正确；
D．结合上述可知，表演者先做加速度逐渐减小的加速运动，再做加速度逐渐增大的减速运动，故D错误。
故选AC。

14．（2024·黑龙江齐齐哈尔·三模）利用智能手机的加速度传感器可测量手机自身的加速度。用手掌托着智能手机，打开加速度传感器，从静止开始迅速上下运动，得到如图所示的竖直方向加速度随时间变化的图像，该图像以竖直向上为正方向，重力加速度大小为。下列说法正确的是（    ）
                        [image: @@@e57e2992-25ad-42c7-b0af-15516ccf477b]

A．手机有可能离开过手掌	B．时刻手机运动到最高点


C．时刻手机开始减速上升	D．时刻手机速度可能为0
【答案】ACD

【解析】A．根据题图可知，手机的加速度在内的某段时间等于重力加速度，则可知手机与手掌之间没有力的作用，因此手机在该段时间内可能离开过手掌，故A正确；



B．根据可知，图像与时间轴围成的面积表示速度的变化量，而根据题图可知在时刻手机的速度为正，即可知手机还未达到最高点，故B错误；


C．由题图可知，时刻后手机的加速度变为负方向，而速度依旧为正方向，则可知时刻手机开始减速上升，故C正确；


D．当时间内图像与时间轴围成的面积等于时间内图像与时间轴围成的面积时，则表示正向速度变化量等于负向速度变化量，即手机速度减为0，故D正确。
故选ACD。
15．（2024·河南·二模）一足够长的粗糙倾斜传送带以恒定的速率逆时针转动，某时刻在传送带上适当的位置放上具有一定初速度v0的小物块，如图所示，取沿传送带向下的方向为正方向，则下列描述小物块在传送带上运动的v-t图像中可能正确是（　　）
[image: @@@7302570d-fa3d-4d78-8ad0-a6d7d6a1c6f5]
A．[image: @@@47d37fc1-4f75-4c94-8e19-4454d0549557]B．[image: @@@4a0af2c6-4637-47bb-bdaa-39e6876c22bc]C．[image: @@@6adf80bc-d033-44ec-812e-73669738c785]D．[image: @@@5d9e0afc-397a-4a84-b906-3d06501ed640]
【答案】ABD


【解析】A．当小物块的初速度沿斜面向下，且小于传送带的速度时，对小物块受力分析，由牛顿第二定律可得，即


可知小物块将沿传送带向下做匀加速直线运动，当小物块达到传送带速度时，若满足可知二者将共速，小物块随传送带一起做匀速直线运动，若满足

小物块继续加速下滑，其加速度大小为，故A正确；

B．当小物块的初速度沿斜面向下，且大于传送带的速度时，若满足

则小物块一直做匀加速直线运动，加速度大小为


若满足，则小物块应沿传送带向下做匀减速直线运动，其加速度大小为，二者共速后小物块随传送带一起做匀速直线运动，故B正确；

CD．当小物块的初速度沿斜面向上时，牛顿第二定律可得小物块的加速度大小为


可知小物块沿传送带向上做匀减速直线运动，减到零后反向匀加速，其加速度仍为a3，与传送带共速时，若满足，则小物块继续做匀加速直线运动，加速度大小为

若满足，则小物块随传送带一起做匀速直线运动，故C错误，D正确。
故选ABD。
16．（2024·湖南怀化·二模）如图甲所示，劲度系数k=500N/m的轻弹簧，一端固定在倾角为θ=37°的带有挡板的光滑斜面体的底端，另一端和质量为mA的小物块A相连，质量为mB的物块B紧靠A一起静止，现用水平推力使斜面体以加速度a向左匀加速运动，稳定后弹簧的形变量大小为x。在不同推力作用下、稳定时形变量大小x随加速度a的变化如图乙所示。弹簧始终在弹性限度内，不计空气阻力，取重力加速度g=10m/s2，sin37°=0.6，cos37°=0.8，下列说法正确的是（    ）
          [image: @@@f97d24c8-884e-4283-ae43-463b434e7526]
A．a0=7.5m/s2
B．mA=3kg
C．若a=a0，稳定时A、B间弹力大小为0
D．若a=a0，稳定时A对斜面的压力大小为12.5N
【答案】ACD

【解析】A．由图结合题意可知时弹簧处于原长状态，对AB整体，根据牛顿第二定律


，解得 ，故A正确；


B．当时，对AB整体分析有 


当时，图中另一纵截距的意义为 


联立解得 ，，故B错误；


C．当时，对B，根据牛顿第二定律

解得，故C正确；


D．当时，物块A、B恰要分离，对A有 
由牛顿第三定律知A对斜面的压力大小为12.5N，故D正确。
故选ACD。



17．（2024·内蒙古呼和浩特·二模）如图甲所示，粗糙的水平地面上有一块长木板P，小滑块Q放置于长木板上的最右端。现将一个水平向右的力F作用在长木板的右端，让长木板从静止开始运动，一段时间后撤去力F的作用。滑块、长木板的速度图像如图乙所示，已知物块与长木板的质量相等，滑块Q始终没有从长木板P上滑下。滑块Q与长木板P之间的动摩擦因数为，长木板P与地面之间的动摩擦因数为，重力加速度。则下列说法正确的是（　　）
    [image: @@@9570e6aa-03c3-41d3-8ee5-2fbe3098022c]

A．

B．

C．时，木板P停止运动

D．滑块Q在长木板P上滑行的相对位移为
【答案】AD


【解析】AB．根据图像可知，滑块Q加速阶段的加速度大小为 


根据牛顿第二定律可得 ，解得 


根据图像可知，撤去力F到P、Q共速前过程，木板P做减速运动的加速度大小为


根据牛顿第二定律可得 ，解得 ，故A正确，B错误；





C．由图像可知，共速后，由于，则滑块Q相对于木板P向前运动，以P为对象，根据牛顿第二定律可得 ，解得P的加速度大小为

则共速到木板P停下所用时间为 

木板P停止运动的时刻为，故C错误；

D．根据图像的面积表示位移可知，共速前，滑块Q相对P向左运动的位移为



共速后滑块Q的加速度大小仍为 

则共速后到两者都停下，滑块Q相对P向右运动的位移为

则滑块Q在长木板P上滑行的相对位移为 
故D正确。
故选AD。
三、解答题
18．（2024·福建宁德·三模）人类从事滑雪活动已有数千年历史，滑雪爱好者可在雪场上轻松、愉快地滑行，饱享滑雪运动的乐趣。一名滑雪爱好者以1m/s的初速度沿山坡匀加速直线滑下，山坡的倾角为30°。若人与滑板的总质量为60kg，受到的总阻力为60N，重力加速度g取10m/s2，求：
（1）滑雪者加速度的大小；
（2）3s内滑雪者下滑位移的大小；
（3）3s末人与滑板总重力的瞬时功率。
                               [image: @@@bae4cc5a-3804-4ad0-885a-b2df1b9214b2]

【答案】（1）；（2）21m；（3）3900W

【解析】（1）由牛顿第二定律 

解得滑雪者加速度的大小为  



（2）由运动学公式 其中，
解得3s内滑雪者下滑位移的大小为  x=21m

（3）由运动学公式  

重力的瞬时功率  
联立解得，3s末人与滑板总重力的瞬时功率为  P=3900W

19．（22-23高一上·四川内江·期末）一足够长的木板P静置于粗糙水平面上，木板的质量M=4kg，质量m=1kg的小滑块Q（可视为质点）从木板的左端以初速度滑上木板，与此同时在木板右端作用水平向右的恒定拉力F，如图甲所示，设滑块滑上木板为t=0时刻，经过t1=2s撤去拉力F，两物体一起做匀减速直线运动，再经过t2=4s两物体停止运动，画出的两物体运动的v-t图像如图乙所示。（最大静摩擦力等于滑动摩擦力，重力加速度g=10m/s2）求：
（1）0~2s内滑块Q和木板P的加速度？
（2）滑块Q运动的总位移？
（3）拉力F的大小？
[image: @@@65ef9382-c4b2-4ac3-adbc-2e04f2ab6246]  
【答案】（1）-4m/s2；2m/s2；（2）24m；（3）9N
【解析】（1）根据图像斜率代表加速度可知，0~2s内滑块Q和木板P的加速度


 ，

（2）根据图像面积代表位移可知 

（3）对Q分析0-2s阶段  

对P分析   


在共同减速阶段地面的摩擦力  ，

解得  













20．（2024·广西桂林·三模）如图所示水平导轨和分别与水平传送带左侧和右侧理想连接，竖直圆形轨道与相切于。已知传送带长，且沿顺时针方向以恒定速率匀速转动，滑块C以速度滑上传送带时，恰好停在点。滑块C与传送带及之间的动摩擦因数均为，装置其余部分均可视为光滑，滑块大小不计，重力加速度取。（结果可带根号）
（1）求C以速度2.0m/s刚滑上传送带时的加速度大小；


（2）求、的距离；




（3）圆轨道半径，若要使C滑过点但不脱离圆轨道，求C滑上传送带时速度的范围。
            [image: @@@57b1a30d-c7c4-42d0-b229-6250084c6441]


【答案】(1)；(2)2.25m；(3) 

【解析】(1)由牛顿第二定律可知 

得 


(2)设滑上传送带后一直加速，则根据运动学公式可知 

解得    



所以在传送带上一定先加速后匀速，滑上的速度


又因为恰好停在点，则有 

解得  

(3)要使不脱离轨道，最多恰能到达圆心等高处，则得



段为 

解得 





滑块到点速度超过时最终可滑过后，此时滑块在传送带上一直减速，则 



[bookmark: _GoBack]的初速度范围是 
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