[bookmark: _GoBack][image: ]第四章 机械和功 单元测试（能力提升）
一、单选题
1．一名中学生跳绳时平均每分钟跳120次，那么跳绳2分钟克服重力做的功大约是这名同学爬几层楼克服重力做的功（　　）
A．1层	B．2层	C．4层	D．8层
【答案】C
【解析】
中学生跳绳时每次跳离地面的距离约为4厘米，则一次跳绳克服重力做的功约为
W1＝Gh1＝G×0.04m
平均每分钟跳120次，那么跳绳2分钟跳240次，克服重力做的总功
W＝240 Gh1＝240×G×0.04m
设这名同学要做这么多功需要爬楼的高度约为h，则有
Gh＝240×G×0.04m
h＝9.6m
每层楼的高度约为3米，二层楼的高度约为3米，则4层楼的楼高约为9米，8层楼的楼高约为27米，即跳绳2分钟克服重力做的功大约是这名同学爬4层楼克服重力做的功，故C符合题意，ABD不符合题意。
故选C。
2．一根轻质杠杆，在左右两端分别挂上200N和300N的重物时，杠杆恰好平衡。若将两边物重同时增加50N，则杠杆（　　）
A．左端下沉	B．右端下沉	C．仍然平衡	D．无法确定
【答案】A
【解析】
根据杠杆平衡的条件可得：因为200N小于300N，所以左边的力臂大于右边的力臂，那么当两端都增加50N时，杠杆不再平衡，因为右边的力臂与50N的乘积小于左边力臂与50N的乘积，左边的力和力臂乘积大，所以左端下沉。
故选A 。
3．如图所示，粗糙的斜面上，木块在沿斜面向上的拉力作用下，匀速向上移动了一段距离，对此有下列几种说法：
[image: figure]
①木块所受的重力做了功
②木块所受的拉力做了功
③木块所受的支持力做了功
④木块所受的摩擦力做了功，其中说法正确的是（　　）
A．①②④	B．①②③	C．①②	D．②③④
【答案】A
【解析】
①重力方向竖直向下，物体在竖直方向上有距离，则重力做负功；②拉力斜向上，物体斜向上运动，则拉力做了功；③木块所受支持力垂直于斜面，与运动方向垂直，则支持力不做功；④摩擦力沿斜面向下，与物体运动方向相反，做负功。
故选A。
4．如图所示，粗细均匀的直尺AB，将中点O支起来，在B端放一支蜡烛，在AO的中点C放两支与B端完全相同的蜡烛，此时直尺AB恰好在水平位置平衡，如果将三支蜡烛同时点燃，且它们的燃烧速度相同，那么在蜡烛的燃烧过程中，直尺AB将（　　）
[image: figure]
A．A端将逐渐上升
B．始终保持平衡
C．B端将逐渐上升
D．不能保持平衡，待两边蜡烛燃烧完了以后，才能恢复平衡
【答案】B
【解析】
设一只蜡烛的质量为m，直尺长度为L，因为


2m×L＝m×L
所以直尺在水平位置平衡；因为三支蜡烛同时点燃，并且燃烧速度相同，所以三支蜡烛因燃烧减少的质量m′相同，因为


2（m−m′）×L＝（m−m′）×L
所以在燃烧过程中直尺仍能平衡。
故选B。
5．有一根重200N的木料AB，水平放在地面上，一个人用50N的力，就能抬起木料的A端，关于这根木料（　　）
A．重心一定在木料中点
B．重心离A近
C．要抬起B端至少用250N的力
D．要抬起B端至少用150N的力
【答案】D
【解析】
AB．设其重心在O点，水平放在地面上，抬起A端时，以B端为支点，则动力的力臂为LAB，重力的力臂为LOB，由杠杆平衡条件知道
FA×LAB=G×LOB
所以


即重心不在木料中点，重心离B端近，故AB错误；
CD．抬起B端时，以A端为支点，此时重力的力臂为


动力的力臂为LAB，由杠杆平衡条件知道
FB×LAB=G×LOA
所以


故C错误，D正确。
故选D。
6．如图，轻质杠杆OA中点通过细线悬挂一个重力为60N的物体，在A端施加一竖直向上的力F，杠杆在水平位置平衡，下列有关说法正确的是（　　）
[image: figure]
A．使杠杆逆时针转动的力是物体的重力
B．此杠杆为费力杠杆
C．杠杆处于水平位置平衡时拉力F的大小为30N
D．保持F的方向竖直向上不变，将杠杆从A位置匀速提升到B位置的过程中，力F将增大
【答案】C
【解析】
A．由图知，使杠杆逆时针转动的力是物体对杠杆的拉力，故A错误；
BC．杠杆在A位置（如下图）
[image: figure]
LOA=2LOC
拉力


因为拉力
F＜G
所以此杠杆为省力杠杆，故B错误，C正确；
D．如下图所示
[image: figure]
杠杆在B位置，OA′为动力臂，OC′为阻力臂，阻力不变为G，因为
△OC′D∽△OA′B
所以
OC′∶OA′=OD∶OB=1∶2
因为杠杆平衡，所以
F′LOA′=GLOC′


由此可知，当杠杆从A位置匀速提到B位置的过程中，力F的大小不变，故D错误。
故选C。
7．如图所示的装置，滑轮自重20N，其下端挂重280N的物体C，杠杆可绕轴O无摩擦地转动，绳和杠杆的重力不计，杠杆上刻度均匀。要使杠杆在图示水平位置平衡，在杠杆的A点所加的竖直向上的力F应是（　　）
[image: figure]
A．150N	B．200N	C．300N	D．400N
【答案】B
【解析】
因滑轮自重20N，提升物体需要的拉力


由于力的作用是相互的，所以杠杆左端受到的拉力
F′＝F拉＝150N
因
OA∶OB＝3∶4
由杠杆的平衡条件得
F′×OB＝F×OA
即


故选B。
8．如图所示，将同一物体分别沿光滑的斜面AB、AC以相同的速度从底部匀速拉到顶点A，已知AB>AC，施加的力分别为F1、F2，拉力做的功为W1、W2，拉力做功的功率分别为P1、P2，则它们的关系正确的是（　　）
[image: figure]



A．，，



B．，，



C．，，



D．，，
【答案】D
【解析】
拉力F1、F2分别将同一物体分别沿光滑的斜面AB、AC以相同的速度从底部匀速拉到顶点A，拉力F1、F2做的功均等于物体重力做的功，即


依题意得
AB>AC

由得


由于



由得，拉力F1、F2作用在物体上的时间大小关系为



由得


故ABC错误，D正确。
故选D。
9．一名游客蹦极时下落过程的v-t图像（忽略空气阻力）如图所示。已知t1时刻，弹性绳处于自然伸直状态；t3时刻，游客达到最低点。则下列说法正确的是（　　）
[image: figure]
A．在0~t3时间段内，人的动能一直在增大
B．在 t1~t3时间段内，弹性绳弹性势能逐渐增大
C．在t2~t3时间段内，重力不做功
D．在t2时，弹性绳弹性势能最大
【答案】B
【解析】
A．由题意可知，在t2时游客的速度达到最大值，t2~t3时间段内，游客向下运动速度变小，所以动能变小，故A错误；
B．在 t1~t3时间段内，弹性绳的伸长量变大，则弹性绳的弹性势能变大，故B正确；
C．在 t2~t3时间段内，游客是向下运动的，在重力的方向上通过了距离，所以重力做了功，故C错误；
D．在t3时，游客的速度为0，此时游客到达最低点，此时弹性绳的伸长量是最大的，弹性势能最大，故D错误。
故选B。
10．用力沿水平方向拉水平桌面上的木块，拉力大小随时间变化的图像如图甲所示，物块速度随时间变化的图像如图乙所示。下列有关拉力做功及其功率的分析正确的是（　　）
[image: figure]

A．10~30s内拉力做功为32J
B．50s内拉力做功为80J 
C．10~30s内拉力的功率逐渐变大
D．30~40s内拉力的功率逐渐变大
【答案】C
【解析】
A．结合图甲、乙两图知，0~10s，水平拉力由0增大到4N，木块处于静止状态；10~30s，水平拉力由4N增大到12N，木块做加速运动，不知道木块运动的距离，由W=Fs可知，无法确定做功的多少，故A错误；
B．50s内，由图甲可知拉力在变化，不知道物体运动的距离，由功的公式W=Fs可知，无法计算拉力做的功，故B错误；
C．10~30s内，由图甲可知，拉力逐渐增大，木块的速度逐渐增大，根据

 
知，拉力的功率逐渐变大，故C正确；
D．30~40s，水平拉力保持为4N不变，木块做匀速直线运动，根据

 
知，拉力的功率保持不变，故D错误；
故选C。


二、填空题
11．人体中有许多杠杆，甚至踮一下人体脚尖都是人体杠杆在起作用，如图所示，人以______为支点，通过小腿肌肉用力（F）踮起脚尖。按杠杆分类，这是一个______杠杆。若人的体重为600N，当踮起脚尖时，假使体重落在杠杆中点，则人双脚站立踮起时，两腿肌肉各用力______N。
[image: figure]

【答案】脚尖（或O）    省力    150N    
【解析】
[1][2]由图知道，支点在脚尖处，人本身的重力是阻力，肌肉用力F是动力，所以动力臂是阻力臂的两倍，根据杠杆平衡条件，动力是阻力的一半，这是一个省力杠杆。
[3]如果双脚着地，每只脚上承担一半的重力，即300N，即肌肉用力为300N的一半为150N。
12．如图所示是某简易杠杆的示意图， 已知AOB水平，OA=OB，物体重力G为10N，拉力F的方向如图所示。该杠杆是___________杠杆，F=________ N。
[image: figure]
【答案】费力    20    
【解析】
[1]依题意得



由图得，阻力臂为OA，动力臂，动力臂小于阻力臂，因此该杠杆是费力杠杆。
[2]由杠杆平衡条件得，动力



13．如图所示，O为杠杆AC的支点，杠杆重力不计，在B处挂一小球，重为100N，，A、C分别是杠杆的两个端点，为使杠杆在水平位置平衡，需要施加的最小力的作用点应该在___________点，力的大小为___________N。若将物体提升20cm，则动力做的功是___________J。
[image: figure]
【答案】C    50    20    
【解析】

[1][2]根据杠杆平衡条件可知，动力臂越大则需要的动力越小，则需要施加的最小力的作用点应该在C点，且方向竖直向上，此时


则



[3]若将物体提升20cm，由于，则力的作用端上升距离为40cm，动力做的功是


14．如图所示，用大小为F的拉力，通过一个动滑轮，拉着重为300N的物体，使物体在竖直方向以1m/s的速度向上做匀速直线运动，其中动滑轮重100N，则拉力F做功的功率为______W。（不计绳重和滑轮转轴处的摩擦）
[image: figure]

【答案】350
【解析】
由图可知：由于物体在竖直方向向上做匀速直线运动，则两股绳子的拉力大小F1、F2都等于物体的重力G，滑轮受竖直向下的重力、两股绳子的拉力和竖直向上的拉力作用，根据受力平衡可知



由于物体在竖直方向以1m/s的速度向上做匀速直线运动，则拉力F的作用点移动的速度 


根据


可得拉力F做功的功率


15．小丽同学用水平力F拉动如图所示装置，使重100N的A物体4s内在水平地面上匀速运动了80cm，物体B重50N（物体B与A始终接触），此过程中地面受到的摩擦力为10N，弹簧测力计的示数为8N
。若不计轮重、弹簧测力计重、绳重和绳与滑轮间摩擦，则物体A受到B施加的摩擦力______（选填“水平向左”、“水平向右”或“为零”），水平拉力F的功率为______W。
[image: figure]
【答案】水平向右    3.6W    
【解析】
[1]B处于静止状态，在水平方向上受到向右的弹簧测力计的拉力、水平向左的A对B的摩擦力的作用，由于物体间力的作用是相互的，物体A受到B施加的摩擦力8N，方向水平向右。
[2]物体A受到向左的拉力等于地面的摩擦力f地加上B的摩擦力fB，已知fB=8N，所以




则


物体移动的速度


图中滑轮为动滑轮，但动力作用在轴上，滑轮移动的速度


拉力F端移动速度


拉力F的功率


16．小亮利用轻质木条和透明塑料桶等器材制作了如图所示的测量密度的秤。只要把一定体积的待测液体倒入小桶中，就能通过移动秤砣的位置，从木条上的刻度读出液体的密度值。
（1）该秤的刻度是___________的（均匀/不均匀）。
（2）若木条上A、B、C中有一点是零刻度，应该是点___________。
[image: figure]
【答案】A    均匀    下    
【解析】


（1）［1］根据杠杆的平衡条件,可得,力与力臂成反比，所以该秤的刻度是均匀的。

（2）［2］对于杠杆来说，A点对应的质量为零，由密度公式可知，若体积一定，A点的密度为零。
17．王波同学帮父母搬书，每捆书籍的质量都为5kg，共有30捆，王波想尽快将它们搬上10m高处的新家，如图是王波可以提供的用于搬运物体的功率与被搬运物体质量之间的关系图像，为了尽快地将这批书籍搬上新家，他每次应搬__捆书，完成一次搬运对书做的功为________J，若他每趟下楼平均最短时间为20s，则他最快完成全部搬运任务并回到楼下所用总时_______s。（g取10N/kg）。
[image: figure]
【答案】3    1500    500    
【解析】
[1]由图像知道，当搬运质量为15kg物体时，人用于搬运物体的功率（输出）最大，其值为50W，此时做功最快，每捆书籍的质量是5kg，故他每次应搬3捆。
[2]每次搬运的书籍的重力
G=mg=15kg×10N/kg=150N
重力做的功
W=Gh=150N×10m=1500J
18．在探究“汽车的速度”的实验中，甲、乙两辆相同的汽车在同一水平地面上做直线运动的s-t图像如图所示。由图可知，甲车的动能________（大于/等于/小于）乙车的动能；经过相同的时间，甲、乙两车牵引力做的功之比为________。（空气阻力忽略不计）
[image: figure]
在自由下落过程中，物体运动速度会越来越快，一个物体由A点自由下落，相继经过B、C两点，已知AB＝BC。如图所示，物体在AB段重力做功W1，做功功率P1，在BC段重力做功W2，做功功率P2。则W1___________W2，P1___________P2。（大于/等于/小于）
[image: figure]

【答案】小于    1∶4    等于    小于    
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