 (
第四章 机械和功 单元测试
第
四章 机械和功
)

一、单选题
1．一位同学用100牛的力，将一个重4牛的足球踢到15米远处，关于他踢足球时的做功情况正确的是
A．没有做功	B．做功1500焦
C．做功60焦	D．做了功，但条件不足，无法计算
【答案】D
【解析】
同学踢球时，球受到力，也在力的方向上通过了一段距离，但由于作用时间很短，不知道球在与脚相互作用时通过的距离，故功无法求出；球和脚分离后，因为惯性向前滚动15m，该同学没有对物体施加力的作用，没对物体做功。综上所述，整个过程中该同学对球做了功，但做功多少无法计算。故选D。
2．粗糙水平面上有一个重为500N的物体，用100N的水平推力使其在10s内匀速前进了20m， 则在此过程中
A．推力做了 2000J的功	B．推力的功率为20W
C．重力做了 500焦的功	D．摩擦力为500N
【答案】A
【分析】
根据选项中对于各个力大小、做功多少、功率的提问可知，本题考查功和功率计算，根据公式的简单变形及二力平衡进行求解。
【解析】
A．推力做功为：
W=FS=100N×20m=2000J
故A符合题意；
B．推力的功率


故B不符合题意；
C．重力在竖直方向，与位移方向垂直，故重力不做功，故C不符合题意；
D．物体做匀速直线运动，故受力平衡，即f=F=100N，故D不符合题意。
3．如图所示，在“探究动能的大小跟哪些因素有关”的实验中，下列说法正确的是（　　）

A．实验所用斜面和水平面都必须是光滑的
B．实验中只用到了转换法
C．小球质量越大，到达斜面底端的速度越大
D．木块被撞击后滑行的越远，说明小球的动能越大
【答案】D
【分析】
考查“探究动能的大小跟哪些因素有关”的实验
【解析】
A．水平面是光滑的，物体运动不会停止，故A错误；
B．实验中不仅用到了转换法，还运用了控制变量法，故B错误；
C．小球的高度越高，到达斜面底端的速度越大，故C错误；
D．木块被撞击后滑行的越远，说明木块对小球做的功越多，小球的动能越大，故D正确。
故选D。
4．如图所示，杠杆在水平位置处于平衡状态，杠杆上每格均匀等距，每个钩码都相同，下列四项操作中，会使杠杆左端下倾的是（ ） 

①在杠杆的两侧同时各减掉一个钩码；
②在杠杆的两侧钩码下同时各加挂一个相同的钩码；
③将杠杆两侧的钩码同时各向外移动一个小格；
④将杠杆两侧的钩码同时各向内移动一个小格．
A．①③	B．②④	C．②③	D．①④
【答案】B
【解析】
设杠杆上每格长度是L，每格钩码的重力是G，原来杠杆：


处于平衡状态；
①在杠杆的两侧同时各减掉一个钩码：

左侧=

右侧=
左侧＜右侧，右端下倾，不符合题意；
②在杠杆的两侧钩码下同时各加挂一个相同的钩码：

左侧=

右侧=
左侧＞右侧，左端下倾，符合题意；
③将杠杆两侧的钩码同时各向外移动一个小格：

左侧=

右侧=
左侧＜右侧，右端下倾，不符合题意；
④将杠杆两侧的钩码同时各向内移动一个小格：

左侧=

右侧=
左侧＞右侧，左端下倾，符合题意；
ACD项不符合题意、B项符合题意．
5．如图所示，在粗糙轨道的A处，它被静止释放后，运动到轨道C处。小球经过A点、B点、M点和N点的速度分别是vA、vB、vM、vN，它们的关系是（　　）

A．vA＞vB	B．vA=vB	C．vM=vN	D．vM＞vN
【答案】D
【分析】
小球从A到B的过程中，小球的重力势能转化为动能；小球在水平面上运动的过程中，克服摩擦做功，机械能会变小。
【解析】
AB．小球从A到B的过程中，小球的高度变小，重力势能变小，重力势能转化为动能，所以小球的速度变大，即
vA＜vB
故AB错误；
CD．小球在水平面上运动的过程中，克服摩擦做功，机械能会变小，重力势能不变，所以动能越来越小，速度越来越小，即
vM＞vN
故C错误、D正确。
故选D。
【点睛】
本题考查了动能和势能的转化、机械能的转化，难度不大，要掌握。
6．如图所示，斜面高为1m，长为4m，用沿斜面向上大小为75N的拉力F，将重为200N的木箱由斜面底端匀速缓慢拉到顶端，下列关于做功的判断正确的是 

A．克服木箱重力做的功为800J      	B．拉力F对木箱所做的功为500J
C．克服斜面对木箱摩擦力做的功为100J     	D．斜面对木箱的支持力做的功为200J
【答案】C
【分析】
（1）根据W=Gh计算木箱克服重力做功的大小；
（2）根据W总=FL做出总功，根据W额=W总-W有用得出额外功，即克服斜面对木箱摩擦力做的功为100J；
（3）根据做功的必要因素判断支持力是否做功．
【解析】
A、由题意知，木箱的重力G=200N，h=1m，则木箱克服重力做功：W有用=Gh=200N×1m=200J，故A错；
B、拉力F做的功W总=FL=75N×4m=300J，故B错；


C、克服摩擦力做功W额=W总W有用=300J200J=100J，故C正确；
D、木箱移动方向与支持力方向垂直，没有在支持力的方向上移动距离，所以斜面的支持力做功为零，故D错．
故选C．
7．甲、乙两物体质量相同，用力使物体甲以0.8米/秒的速度匀速竖直向上升高H，力做的功为W1，功率为P1。用力使物体乙以0.4米/秒的速度也匀速竖直向上升高H，力做的功为W2，功率是P2。比较功和功率的大小，正确的是（　　）
A．W1= W2   P1> P2	B．W1> W2   P1< P2
C．W1= W2   P1< P2	D．W1< W2   P1= P2
【答案】A
【分析】
根据“比较功和功率的大小”可知，本题考查功和功率的计算，先根据质量关系确定甲乙两物体的重力关系，然后再根据二力平衡的条件确定施加力的大小，然后根据W=Fs和P=Fv比较做功的多少和功率的大小进行求解。
【解析】
甲、乙两物体质量相同，由G=mg可知，甲、乙的重力相等；因为甲、乙匀速上升，所以对甲、乙施加的力等于其重力，即：
F1=F2=G
由题知，竖直向上升高的高度H相同，根据W=Fs可知
W1=W2
由题知，第一次速度较快，根据P=Fv可知：
P1＞P2
故A正确。

8．如图所示装置，杆的两端A、B离支点O的距离之比，A端接一重为GA的物体，B端连一滑轮，滑轮上挂有另一重为GB的物体。现杠杆保持平衡，若不计滑轮重力，则GA与GB之比应是（　　）

A．1∶4	B．1∶2	C．1∶1	D．2∶1
【答案】C
【解析】
由杠杆平衡条件可知


即


因


所以


由图和动滑轮的特点可知


故


故选C。

9．如图轻杆（不计杠杆重力），O为支点，物重为30N，，在竖直向上的拉力作用下始终保持平衡状态。下列说法，正确的是（　　）

A．该杠杆与镊子类型相同
B．图甲位置时，拉力大小为15N
C．图甲位置时，若仅增加物重，则拉力的变化量与物重的变化量之比为3∶1
D．如图乙保持拉力方向不变，将轻杆匀速提到虚线位置，拉力不变
【答案】D
【解析】
A．根据图示可知，动力臂大于阻力臂，因此为省力杠杆；而镊子使用时，动力臂小于阻力臂，是费力杠杆，因此它们的类型不同，故A错误；
B．已知物重为


，
则


由杠杆平衡条件可得


解得


故B错误；
C．图甲位置时，若仅增加物重，根据杠杆平衡条件可得


则


因


故


故C错误；
D．保持拉力方向不变，将轻杆匀速提到虚线位置，其力臂如图所示：
 


为动力臂，为阻力臂，阻力不变为G，因为


所以


由杠杆平衡条件可知


即


故D正确。
故选D。
10．如图所示，用40N的力F沿水平方向拉滑轮，可使重20N的物体A以0.3m/s的速度在水平面上匀速运动：物体B重10N，弹簧测力计的示数恒为10N（不计滑轮、测力计、绳子的重量，滑轮的转轴光滑）。下列说法不正确的是（　　）

A．物体A受到地而的摩擦力是10N
B．滑轮移动的速度是0.15m/s
C．水平拉力F的功率是6W
D．在2s内绳子对物体A做的功为6J
【答案】D
【解析】
A．不计滑轮的摩擦和重力，以动滑轮为研究对象，则两段绳子向右的拉力与向左的拉力平衡，所以2F拉=F，则A物体对滑轮的拉力



力的作用是相互的，所以滑轮对A的拉力也为20N；弹簧测力计的示数恒为10N，因拉滑轮时，物体B始终处于静止状态，则测力计对B向右的拉力与A对B向左的摩擦力平衡，所以


力的作用是相互的，所以，物体B对A的摩擦力为10N，方向向右；物体A向左匀速运动，同时地面对物体A还有向右的摩擦力，由力的平衡条件可得


所以地面对A的摩擦力为


故A正确，不符合题意；

B．A移动的速度即绳端移动的速度为0.3m/s，所以滑轮的移动速度为


故B正确，不符合题意；
C．水平拉力F的功率为


故C正确，不符合题意；
D．绳子对物体A的拉力是20N，2s物体A移动的距离为


所以在2s内绳子对物体A做的功


故D错误，符合题意。
故选D。
11．如图甲所示， 水平地面上的一物体， 受到方向不变的水平推力F的作用，F的大小与时间t的关系和物体速度v与时间t的关系如图乙所示。下列说法中错误的是（　　）

A．在0~3s内推力F没有做功
B．该物体在3~6s内受到的力不是平衡力
C．该物体在3~6s内受到的摩擦力为6N
D．该物体在6~9s内推力F做功的功率是8W
【答案】C
【解析】
A．由图乙中v-t图象可知，在0~3s内，物体的速度为0，即物体静止，有力无距离，推力F没有做功，A正确，故A不符合题意；
B．由图乙v-t图象可知，在3~6s内物体的速度不断地增大，物体做加速运动，物体不处于平衡状态，受到的力不是平衡力，B正确，故B不符合题意；
C．由图乙v-t图象可知，在6~9s内，物体的速度不变，物体做匀速直线运动，受到平衡力的作用，水平方向上物体受到的拉力等于摩擦力，由图乙F-t图象可知，在6~9s内，物体受到的拉力为4N，则摩擦力为4N。摩擦力的大小与压力的大小、接触面的粗糙程度有关，该物体在运动的过程中，两个因素都不变，该物体在3~6s内受到的摩擦力为4N，C错误，故C符合题意；
D．由图乙v-t图象可知，该物体在6~9s内做匀速直线运动，速度为2m/s，推力F做功的功率


D正确，故D不符合题意。
故选C。



12．如图是上肢力量健身器示意图，杠杆AB可绕O点在竖直平面内转动，，配重的重力为120牛，重力为500牛的健身者通过细绳在B点施加竖直向下的拉力为F1时，杠杆在水平位置平衡，配重对地面的压力为85牛，在B点施加竖直向下的拉力为F2时，杠杆仍在水平位置平衡，配重对地面的压力为60牛。已知，杠杆AB和细绳的质量及所有摩擦均忽略不计，下列说法正确的是（　　）

A．配重对地面的压力为50牛时，健身者在B点施加竖直向下的拉力为160牛
B．配重对地面的压力为90牛时，健身者在B点施加竖直向下的拉力为120牛
C．健身者在B点施加400牛竖直向下的拉力时，配重对地面的压力为35牛
D．配重刚好被匀速拉起时，健身者在B点施加竖直向下的拉力为540牛
【答案】C
【解析】
当配重在地面上保持静止状态时，它受到的绳子的拉力为


由图知动滑轮上有2段绳子承担物重，因此杠杆A点受到的拉力

根据杠杆的平衡条件得到


即


因为


 所以


则


即


当压力为85N时


当压力为60N时


因为


 所以


解得


A．当配重对地面的压力为50N时，B点向下的拉力为


故A错误；
B．当配重对地面的压力为90N时，B点向下的拉力为


故B错误；
C．健身者在B点施加400N竖直向下的拉力时，根据


可得


 解得


故C正确；
D．配重刚好被拉起，即它对地面的压力为0，根据


可得


因为人的最大拉力等于体重500N，因此配重不可能匀速拉起，故D错误。
故选C。
二、填空题
13．如图所示，一物体在水平向右的拉力F1作用下以3m/s的速度在水平地面上匀速运动了10m，拉力F1所做的功为W1；若该物体在水平向右的拉力F2作用下以2m/s的速度在同一水平地面上匀速运动了10m，拉力所做的功为W2，则F1______F2，W1______W2（选填“大于”、“小于”或“等于”）

【答案】等于    等于    
【解析】
[1]由题可知，同一物体先后以不同的速度在同一水平地面上匀速运动，则物体对水平地面的压力不变，接触面的粗糙程度不变，因此两次物体受到的滑动摩擦力不变；物体在水平地面上匀速运动，根据二力平衡条件可知，水平拉力F和滑动摩擦力f是一对平衡力，大小相等，即
F1=F2=f
[2]物体运动的距离都为10m，且F1=F2，由W=Fs可知W1=W2。
14．如图是玩弹弓的情景。经验表明，橡皮筋拉得越长，同样的“子弹”射得越远，这说明橡皮筋的弹性势能与______________有关（选填“橡皮筋的长度”或者“橡皮筋被拉的长度”）；若橡皮筋被拉的长度相同，而所用“子弹”的质量不同，则质量大的“子弹”射出的距离较小，原因是质量大的“子弹”射出时的_______小，质量大的“子弹”离开橡皮筋瞬间动能________质量小的“子弹”离开橡皮筋瞬间动能。（选填“大于”、“等于”或者“小于”）

【答案】橡皮筋被拉的长度    速度    等于    
【解析】
[1]同样的“子弹”射得越远说明了橡皮筋的弹性势能越大，这时橡皮筋拉得较长，这说明了橡皮筋的弹性势能与橡皮筋被拉的长度有关。
[2][3]橡皮筋被拉的长度相同，那么橡皮筋转化为子弹的动能相同，质量大的“子弹”射出时的速度较小；由上述可知，转化的动能相同，质量大的“子弹”离开橡皮筋瞬间动能等于质量小的“子弹”离开橡皮筋瞬间动能。
15．如图所示，小球由静止开始沿着粗糙的路面从a点向d点自由运动，其中b和d两点在同一水平高度，小球从a到c加速下滑，______转化为动能；小球在b和d时______相等（填“重力势能”或“动能”）



以上内容仅为本文档的试下载部分，为可阅读页数的一半内容。如要下载或阅读全文，请访问：https://d.book118.com/556144114035010034

oleObject2.bin

oleObject45.bin

image53.wmf
12

2:3

:

FF

=


oleObject46.bin

image54.png
meE





image55.wmf
N

FGF

=-


oleObject47.bin

image56.wmf
AB

FOAFOB

×=×


oleObject48.bin

image57.wmf
N

2

B

GFGOAFOB

´-+´=´

éù

ëû

动

（

）


oleObject49.bin

image6.wmf
33

GLGL

´=


oleObject50.bin

image58.wmf
2

AOBO

=


oleObject51.bin

image59.wmf
N

221

B

GFGF

´-+´=´

éù

ëû

动

（

）


oleObject52.bin

image60.wmf
N

42

B

FGFG

´-

=

+

动

（

）


oleObject53.bin

image61.wmf
1

4120N-85N2

FG

=

´+

动

（

）


oleObject54.bin

image62.wmf
2

4120N-60N2

FG

=

´+

动

（

）


oleObject3.bin

oleObject55.bin

image63.wmf
12

2:3

:

FF

＝


oleObject56.bin

image64.wmf
1

2

4120N-85N2

4120N-60N2

2

3

G

F

FG

´+

=

´

=

+

动

动

（

）

（

）


oleObject57.bin

image65.wmf
30N

G

=

动


oleObject58.bin

image66.wmf
N

424120N-50N230N=340N

B

FGFG

´-

=

´´

=

++

动

（

）

（

）


oleObject59.bin

image67.wmf
N

424120N-90N230N=180N

B

FGFG

´-

=

´´

=

++

动

（

）

（

）


image7.wmf
224

GLGL

´=


oleObject60.bin

oleObject61.bin

image68.wmf
N

400N4120N230N

F

=´-+´

（

）


oleObject62.bin

image69.wmf
N

35N

F

=


oleObject63.bin

oleObject64.bin

image70.wmf
4120N-0N230N=540N>500N

B

F

´+´

=

（

）


oleObject65.bin

image71.png




oleObject4.bin

image72.png




image73.png




image74.png




image8.wmf
339

GLGL

´=


oleObject5.bin

image9.wmf
428

GLGL

´=


oleObject6.bin

image10.wmf
248

GLGL

´=


oleObject7.bin

oleObject8.bin

oleObject9.bin

image11.wmf
33

GLGL

´=


oleObject10.bin

image12.png




image13.png




image14.png




image15.wmf
-


oleObject11.bin

oleObject12.bin

image16.wmf
:1:2

OAOB

＝


oleObject13.bin

image17.png




image18.wmf
A

GOAFOB

×=×


oleObject14.bin

image19.wmf
A

GOA

F

OB

×

=


oleObject15.bin

oleObject16.bin

image20.wmf
1

2

A

FG

=


image1.png




oleObject17.bin

image21.wmf
1

2

B

FG

=


oleObject18.bin

image22.wmf
1:1

A

B

G

G

=


oleObject19.bin

image23.wmf
:1:2

OAAB

=


oleObject20.bin

image24.png




image25.wmf
30N

G

=


oleObject21.bin

image2.wmf
2000

200

10

J

＝

＝

W

s

P

W

t

=


image26.wmf
:1:2

OAAB

＝


oleObject22.bin

image27.wmf
:1:3

OAOB

＝


oleObject23.bin

image28.wmf
FOBGOA

××

＝


oleObject24.bin

image29.wmf
1

30N=10N

3

GOAOA

FG

OBOB

×

==×=´


oleObject25.bin

image30.wmf
FFOBGGOA

+D×=+D×

（

）

（

）


oleObject26.bin

oleObject1.bin

image31.wmf
FOBFOBGOAGOA

×+D×=×+D×


oleObject27.bin

oleObject28.bin

image32.wmf
1:3

FOA

GOB

D

==

D


oleObject29.bin

image33.png




image34.wmf
OB

¢


oleObject30.bin

image35.wmf
OA

¢


oleObject31.bin

image3.png




image36.wmf
OAAOBB

¢¢

△

∽

△


oleObject32.bin

image37.wmf
::1:3

OAOBOAOB

¢¢

＝

＝


oleObject33.bin

image38.wmf
FOBGOA

¢×¢×¢

＝


oleObject34.bin

image39.wmf
1

30N10N

3

GOA

F

OB

¢

×

¢==´=

¢


oleObject35.bin

image40.png




image41.wmf
1

40N20N

2

1

=

2

F

F

=´=

拉


image4.png




oleObject36.bin

image42.png




image43.wmf
10N

AB

fF

==

对

示


oleObject37.bin

image44.wmf
BA

Fff

=+

对

拉

地


oleObject38.bin

image45.wmf
20N10N=10N

BA

fFf

==

对

地

拉

�

�


oleObject39.bin

image46.wmf
1

=0.3m/s=0.15m/s

2

v

´

绳


oleObject40.bin

image5.wmf
2332

GLGL

´=´


image47.wmf
40N0.15m/s=

=

6W

WFs

PFv

tt

´

===


oleObject41.bin

image48.wmf
0.3m/s2s=0.6m

AA

svt

==´


oleObject42.bin

image49.wmf
20N0.6m=12J

A

WFs

==´

拉


oleObject43.bin

image50.png




image51.wmf
4N2m/s=8W

WFs

PFv

tt

====´


oleObject44.bin

image52.wmf
3

ABBO

=


