[image: ]2025年江西省普通高中学业水平选择性考试
物理
考生注意：
1．答题前，考生务必将自己的准考证号、姓名填写在答题卡上。考生要认真核对答题卡上粘贴的条形码的“准考证号、姓名、考试科目”与考生本人准考证号、姓名是否一致。
2．回答选择题时，选出每小题答案后，用2B铅笔把答题卡上对应题目的答案标号涂黑。如需改动，用橡皮擦干净后，再选涂其它答案标号。回答非选择题时，用黑色墨水签字笔将答案写在答题卡上，写在本试卷上无效。
3．考试结束，监考员将试卷、答题卡一并收回。

一、选择题：本题共10小题，共46分。在每小题给出的四个选项中，第1~7题只有一项符合题目要求，每小题4分；第8~10题有多项符合题目要求，每小题6分，全部选对的得6分，选对但不全的得3分，有选错的得0分。
1． 超级电容器可集成到太阳能发电系统中，通过超级电容器储存和释放能量，优化功率输出，提升电网稳定性。关于超级电容器储存能量过程中所带电荷量Q和两极板间电压U的变化，下列说法正确的是（    ）	Comment by physics: A
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A．Q增大，U增大	B．Q减小，U减小
C．Q减小，U增大	D．Q增大，U减小
【详解】超级电容器储存能量时处于充电过程，电荷量Q增加。根据电容公式Q = CU，若电容C不变（由结构决定，题目未提及变化），则Q与U成正比。因此，Q增大时，U必然增大。
故选A。

2． [image: ]如图所示，Ⅰ 和 Ⅱ 分别为神舟二十号飞船的近地圆轨道、椭圆变轨轨道，Ⅲ 为天和核心舱运行圆轨道，P、Q为变轨点。不计阻力，飞船在轨道 Ⅱ 上从P点到Q点运动过程中，下列选项正确的是（    ）	Comment by physics: D
2025年江西高考2
A．速率增大，机械能增大			B．速率减小，机械能减小
C．速率增大，机械能不变			D．速率减小，机械能不变
【详解】根据题意可知，飞船在轨道 Ⅱ 上从P点到Q点运动过程中，只有万有引力做负功，则机械能不变，动能减小，即速率减小。
故选D。

3． [image: ]某变压器的原线圈匝数未知，将9 V的正弦交流电输入原线圈。改变副线圈的匝数n，测得副线圈两端的电压U与匝数n之间的关系如图所示。若该变压器为理想变压器，则原线圈的匝数最接近（    ）	Comment by physics: C
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A．110			B．160
C．210			D．310


【详解】设原线圈的匝数为n1，根据，可得

由题图可知当U = 3 V时，n = 70，代入可得
故选C。

4． [image: ]如图所示，人形机器人陪伴小孩玩接球游戏。机器人在高度为H的固定点以速率v1水平向右抛球，小孩以速率v2水平向左匀速运动，接球时手掌离地面高度为h。当小孩与机器人水平距离为l时，机器人将小球抛出。忽略空气阻力，重力加速度为g。若小孩能接到球，则v1为（    ）	Comment by physics: B
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A．l− v2		B．l− v2
C．l− v2		D．l− v2


【详解】若小孩能接到球，则有，
联立解得v1 = l− v2
故选B。

5． 托卡马克是一种磁约束核聚变装置，其中心柱上的密绕螺线管（CS线圈）可以驱动附近由电子和离子组成的磁约束等离子体旋转形成等离子体电流，如图（a）所示。当CS线圈通以如图（b）所示的电流时，产生的等离子体电流方向（俯视）为（    ）	Comment by physics: A
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A．顺时针		B．逆时针		C．先顺时针后逆时针		D．先逆时针后顺时针
【详解】由图（b）可知开始阶段流过CS线圈的电流正向减小，根据右手定则可知，CS线圈产生的磁场下端为N极，上端为S极，则穿过线圈周围某一截面的磁通量向下减小，由楞次定律可知产生的感应电场方向为顺时针方向（俯视），则产生的等离子体电流方向（俯视）为顺时针；同理在以后阶段通过CS线圈的电流反向增加时，情况与前一阶段等效，即产生的等离子体电流方向（俯视）仍为顺时针。
故选A。

6． [image: ]如图所示，一泵水器通过细水管与桶装水相连。按压一次泵水器可将压强等于大气压强p0、体积为V0的空气压入水桶中。在设计泵水器时应计算出V0的临界值V0c，当V0 = V0c时，在液面最低的情况下仅按压一次泵水器恰能出水。设桶身的高度和横截面积分别为H、S，颈部高度为l，按压前桶中气体压强为p0。不考虑温度变化和漏气，忽略桶壁厚度及桶颈部、细水管和出水管的体积。已知水的密度为ρ，重力加速度为g。该临界值V0c等于（    ）	Comment by physics: B
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A．H2					B．H(H + l)
C．SH			D．SH

【详解】根据题意，设往桶内压入压强为p0、体积为V0c的空气后，桶内气体压强增大到p，根据玻意耳定律有

泵水器恰能出水满足
联立解得V0c = H(H + l)
故选B。

7． [image: ]为避免火车在水平面上过弯时因内外轨道半径不同致使轮子打滑造成危险（不考虑离心问题），把固定连接为一体的两轮设计成锥顶角θ很小的圆台形，如图所示。设铁轨间距为L，正常直线行驶时两轮与铁轨接触处的直径均为D，过弯时内外轨间中点位置到轨道圆心的距离为过弯半径R。在θ很小时，tanθ ≈ sinθ ≈ θ。若在水平轨道过弯时要求轮子不打滑且横向偏移量不超过Δx，则最小过弯半径R为（    ）	Comment by physics: C
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A．		B．		C．		D．

【详解】根据题意可知，转弯时车轮会向外偏移Δx，这样导致轮子与外铁轨接触的位置半径增大为r1，根据几何关系有

同理可知，轮子与内铁轨接触的位置半径减小为r2，则有
设一段时间内，外轨道轮子与铁轨接触的位置向前运动的距离为s1，内轨道轮子与铁轨接触的位置向前运动的距离为s2，由于两轮固定连接为一体，且轮子不打滑，则有



由于

[image: ]则有
转弯过程俯视图，如图所示

由几何关系有
联立解得R = 
故选C。
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8． 如图所示，一细金属导体棒PQ在匀强磁场中沿纸面由静止开始向右运动，磁场方向垂直纸面向里。不考虑棒中自由电子的热运动。下列选项正确的是（    ）	Comment by physics: CD
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A．电子沿棒运动时不受洛伦兹力作用
B．棒运动时，P端比Q端电势低
C．棒加速运动时，棒中电场强度变大
D．棒保持匀速运动时，电子最终相对棒静止
【详解】A．由左手定则可知，电子沿棒运动时受到水平方向的洛伦兹力作用，A错误；
B．根据右手定则可知，棒向右运动时，P端比Q端电势高，B错误；
C．PQ两端电势差U = BLv，可知棒中电场强度E = = Bv，则棒加速运动时，棒中电场强度变大，C正确；
D．棒保持匀速运动时，PQ两端电势差保持恒定，电子将集聚在导体棒下端，最终相对棒静止，D正确。
故选CD。

9． 每逢端午节，江西各地常会举办热闹非凡的赛龙舟活动。利用与某龙舟同方向匀速直线飞行的无人机跟踪拍摄，发现在某段时间内该龙舟做匀加速和匀减速交替的周期性直线运动。若以无人机为参考系，该龙舟在0.4 s时间内速度由0增加到0.6 m/s（划桨阶段），再经历0.6 s时间速度减为0（未划桨阶段），则关于这段时间内该龙舟的位置x、速度v、加速度a、动能Ek与时间t的关系，下列图像可能正确的是（    ）	Comment by physics: AB
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【详解】A．位移时间图像斜率代表速度，所以斜率先增大后减小，再增大再减小，故A正确；
B．龙舟在0.4 s时间内速度由0增加到0.6 m/s（划桨阶段），再经历0.6 s时间速度减为0，速度方向始终为正向，故B正确；
C．因为是匀加速和匀减速，所以加速度在0.4 s时间内是不变的，后0.6 s内也是不变的，故C错误；
D．根据Ek = mv2 = m(at)2可知，前0.4 s开口向上，故D错误。
故选AB。

10． [image: ]如图所示，足够长的传送带与水平面的夹角为θ，速率恒为v0，宽为d的MNQP区域存在与传送带平面垂直向上的匀强磁场，磁感应强度大小为B。边长为l（l < ）、质量为m、电阻为R的正方形线框efgh置于传送带上，进入磁场前与传送带保持相对静止，线框ef边刚离开磁场区域时的速率恰为v0。若线框ef或gh边受到安培力，则其安培力大于2mgsinθ。线框受到的最大静摩擦力等于滑动摩擦力，动摩擦因数μ = tanθ，ef边始终平行于MN，重力加速度为g。下列选项正确的是（    ）	Comment by physics: AD
2025年江西高考10
A．线框速率的最小值为
B．线框穿过磁场区域产生的焦耳热为2mgdsinθ
C．线框穿过磁场区域的时间为
D．ef边从进入到离开磁场区域的时间内，传送带移动距离为
【详解】A．在ef边进入磁场而gh边未进入磁场的过程中，线框受到沿传送带平面向上的安培力BIL和沿传送带平面向下的重力分力mgsinθ。若线框相对传送带滑动，则滑动摩擦力为μmgcosθ，而μ = tanθ，故μmgcosθ = mgsinθ

已知线框受到的安培力

即

因此线框将相对传送带向上滑动，滑动摩擦力方向沿传送带平面向下。线框在沿传送带平面的安培力、重力分力、摩擦力作用下做减速运动。在gh边进入磁场到ef边离开磁场的过程中，因线框速度小于传送带速度，故其所受滑动摩擦力方向沿传送带平面向下。又因线框不受安培力，所以其在沿传送带平面的滑动摩擦力和重力分力作用下做匀加速直线运动。综上分析可知，当gh边刚进入磁场时，线框有最小速度vmin。设线框加速度为a，根据牛顿第二定律有

ef边离开磁场时速度恰好为v0，则有
联立解得vmin = ，故A正确；
B．在ef边进入磁场到gh边进入磁场的过程中，由动能定理有



则该过程产生的焦耳热
在ef边离开磁场到gh边离开磁场的过程中，线框产生的焦耳热也为Q。因此，线框穿过磁场区域产生的焦耳热为4mgdsinθ，故B错误；

C．设ef边进入磁场到gh边进入磁场的时间为t1，根据闭合电路欧姆定律得

根据动量定理有

设gh边进入磁场到ef边离开磁场的时间为t1，有
因为ef边离开磁场到gh边离开磁场所用时间也为t1，所以线框穿过磁场区域的总时间t = 2t1 + t2
联立解得t = ，故C错误；
D．ef边从进入到离开磁场区域的时间tʹ = t1 + t2
该段时间内传送带移动的距离s = v0tʹ = ，故D正确。
故选AD。
二、非选择题：本题共5小题，共54分。
11． （8分？）某小组利用气垫导轨、两个光电门、滑块、遮光片等，组成具有一定倾角的导轨装置，研究机械能守恒定律。重力加速度g取9.80 m/s2。	Comment by physics: （1）1，适当向右移动光电门1
（2）1.01，3.98
（3）守恒
根据图（b）可知其斜率约为k = m/s2 = 19.6 m/s2 = 2g。
故在误差范围内Δv2 = 2gHL成立，说明下滑过程中滑块的动能增加量等于重力势能的减少量，即机械能守恒。
2025年江西高考11
[image: ]
（1）实验前，应合理安装实验器材。图（a）中光电门____的位置安装不合理，应如何调整_____：
[image: ]
（2）实验时，导轨倾斜角的正弦值sinθ = 0.0613，光电门1、2相距L。将宽度d = 4.82 mm的遮光片固定于滑块上，从导轨最左端静止释放滑块，分别记录遮光片通过光电门1、2的时间Δt1和Δt2。移动光电门2的位置改变L，重复实验，所测数据见下表。
	L/cm
	10.00
	15.00
	20.00
	25.00
	30.00
	
	60.00
	65.00
	70.00

	Δt1/ms
	9.982
	9.883
	10.019
	10.068
	10.049
	
	10.073
	10.066
	10.170

	Δt2/ms
	8.016
	7.578
	7.032
	6.583
	6.583
	…
	4.938
	4.787
	4.677


滑块经过光电门1、2的速度分别为v1和v2。当L = 65.00 cm时，v2 =_____，滑块通过两光电门下降的高度HL =_____cm。（结果保留2位小数）
（3）处理上表数据，并绘制Δv2–HL关系曲线（其中Δv2 = v22 – v12），如图（b）所示。根据图（b）中的信息，分析滑块在下滑过程中机械能是否守恒：_____，并给出理由：________。
【解析】
（1）光电门1安装不合理；
由图可知，光电门1靠近释放点，滑块到光电门1的距离较短，速度较小，导致滑块通过光电门1的速度测量误差较大。

（2）当L = 65.00 cm时，由表格可知通过光电门2的时间为

故通过光电门2的速度

根据几何关系可得滑块通过两光电门下降的高度
（3）守恒；
根据图（b）可知其斜率约为k = m/s2 = 19.6 m/s2 = 2g。
故在误差范围内Δv2 = 2gHL成立，说明下滑过程中滑块的动能增加量等于重力势能的减少量，即机械能守恒。

12． （7分？）热敏电阻的阻值随温度的变化而改变，通过建立温度与热敏电阻两端电压的关系，可制作一简易的温度传感器，进而实现温度测量。如图（a）所示，RT为热敏电阻，R0为匹配电阻，电源电动势为E（内阻不计），数字电压表V（内阻视为无穷大）用于测量热敏电阻两端的电压Uout。	Comment by physics: （1）E
（2）乙
（4）38.0，70.2，匹配电阻R0的阻值不太合适或选用二次多项式进行数据拟合不够精确
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（1）由图（a）可得Uout的表达式为_____。
（2）已知某热敏电阻从20℃升温到100℃时，其阻值从10 kΩ单调减小到0.5 kΩ。为了合理配置R0的阻值，用电阻箱R1代替该热敏电阻RT进行实验。经数据处理得到不同R0值对应的Uout–R1关系图线，如图（b）所示，分析可知应选图线_____对应的R0作为匹配电阻，可使Uout在更宽范围内对R1变化的响应更灵敏。
（3）选定匹配电阻R0后，按图（a）连接电路，改变热敏电阻的温度T，测量其两端的电压Uout，并尝试用二次多项式进行数据拟合，得到温度T（℃）与Uout（V）的关系。
（4）用已标定的温度传感器进行实验，记录数据，如下表所示，其中T为测量温度，Tb为标准温度，ΔT = T – Tb。表中绝对误差最大和最小的测量温度值T分别为_____℃和_____℃。除涉及元器件的精度和稳定性之外，分析该温度传感器测量误差的主要来源：_____。
	T（℃）
	29.6
	34.0
	38.0
	42.2
	47.0
	51.6
	55.0
	66.1
	70.2

	Tb（℃）
	31.4
	36.4
	40.5
	44.5
	48.7
	52.5
	55.8
	65.7
	70.0

	ΔT（℃）
	− 1.8
	− 2.4
	− 2.5
	− 2.3
	− 1.7
	− 0.9
	− 0.8
	0.4
	0.2


【解析】（1）由闭合电路的欧姆定律可得电路中电流I = 
可得Uout = IRT = E
（2）由图（b）可知，图线乙在相同的R1变化区间，Uout变化范围更大，即图线乙对应的R0作为匹配电阻，可使Uout在更宽范围内对R1变化的响应更灵敏。
（4）结合表格数据分析，可知测量的绝对误差最大和最小对应的测量温度分别为38.0℃和70.2℃。
误差的主要来源除去涉及元器件的精度和稳定性之外，可能是匹配电阻R0的阻值不太合适或选用二次多项式进行数据拟合不够精确。



13． （10分？，回忆版）一透明的开口球壳形容器，一半浸入水中，一半暴露于空气中，球壳内液面与球壳外液面平齐，截面图如图所示。现有一束激光从球壳上方斜向下与水面呈45°角射向球心，发现水面下的光线与水面呈60°角。	Comment by physics: （1）
（2）45°
2025年江西高考1345°
60°

（1）求水的折射率；
（2）若激光从水面下射向该球壳，当光线恰好不能从液面上方的半球壳射出时，求此时光线与水面的夹角。
【解析】（1）由几何关系可知，入射角
i = 90° − 45° = 45°				（1分）
折射角
r = 90° − 60° = 30°				（1分）
根据折射定律有
n = 						（2分）
代入数据解得
n = 						（1分）
（2）当光线恰好不能从液面上方的半球壳射出时，恰好发生全反射，根据全反射临界角公式有
sinC = 					（2分）
根据几何关系有
θ = 90° − C					（2分）
联立并代入数据解得，此时光线与水面的夹角
θ = 45°							（1分）


14． [image: ]（11分？）如图所示，在竖直平面内一轻质弹力绳的一端固定于P点，另一端经光滑孔钉Q连接质量为m的小球A，该球穿过与水平直杆OM（足够长）成30°角的直杆ON，两杆平滑连接。点P、Q和O在同一竖直线上，PQ间距为弹力绳原长。将小球A拉至与Q等高的位置由静止释放。当小球A首次运动到斜杆底端O点后，在水平方向与穿在直杆OM且静止于O点、质量为3m的小球B发生弹性碰撞。小球A、B与杆间的动摩擦因数均为μ = ，且最大静摩擦力等于滑动摩擦力。弹力绳始终在弹性限度内且满足胡克定律，劲度系数为k，其弹性势能Ep与伸长量x的关系为Ep = kx2。已知重力加速度为g，OQ间距为。	Comment by physics: （1）f = mg
（2）s = 
2025年江西高考14
（1）求小球A下滑过程中滑动摩擦力的大小；
（2）若从碰撞后开始计时，小球A第一次上滑过程中离O点的距离x与时间t关系为x = A0sin（t）（A0为常数），求小球A第一次速度为零时，小球B与O点的距离。

[image: ]【解析】（1）如图所示，以O点为坐标原点，沿倾斜直杆ON向上为x轴正方向建立坐标系。任意选取小球A下滑过程中的某一位置O1，设此时弹力绳的伸长量为l，小球A受到的滑动摩擦力为f，小球A对倾斜直杆的压力为FN，小球A所受弹力绳的拉力为F，弹力绳与倾斜直杆的夹角为α，孔钉Q到倾斜直杆的距离为h1。设



对小球A进行受力分析，可知，，

由几何关系可得
联立解得f = mg

（2）设小球A下滑到斜杆底端O点时的速度为vA，小球由静止释放运动到O点的过程中，由动能定理可得

可得


由小球A、B发生弹性碰撞后瞬间的速度分别为vAʹ、vBʹ，由动量守恒定律和能量守恒定律有，


解得，



由，可知小球A上滑过程做简谐运动，小球A第一次速度为零时，距离达到最大值，则有

解得

小球B碰撞后开始在直杆OM上做匀减速运动，加速度为μg，设小球B速度减为0所经历的时间为tB，则


因，则小球A在碰撞后第一次速度为零时，小球B与O点的距离为s，则有
联立解得s = 

15． （18分？）精密条纹相机通过将时域信号转换成空间信息可实现超短激光脉冲持续时间的测量，其简化原理如图所示。某个待测激光脉冲的持续时间为Δt，经过狭缝和聚焦透镜入射至真空条纹管的光电阴极中心。由于光电效应，产生与输入激光脉冲持续时间相同的电子脉冲。电子脉冲先后经加速和偏转等过程打到荧光屏上。阳极与光电阴极间的加速电压为U1，距离为d1。偏转极板间距和长度分别为d2和L2，其左端与阳极的距离为L1，右端与荧光屏的距离为L3。光电效应产生电子的初速度忽略不计，电子不会打到偏转极板上。电子质量为m，电荷量为e，不考虑电场力和相对论效应，以及电子之间相互作用。所有元件的中心在同一条直线上，并以荧光屏中心O为原点、竖直方向为y轴建立坐标系。（普朗克常量h = 6.63×10−34 J·s，光速c = 3×108 m/s）	Comment by physics: （1）多碱
（2）
（3）①(U0 + kΔt)+ (4d1 + 2L1 + L2) 
②Δy = Δt
2025年江西高考15
[image: ]
（1）现有多碱、Au和CsI三种常用的光电阴极材料，它们的逸出功分别约为1.1 eV、4.5 eV、6.2 eV。若要使波长范围为200 ~ 900 nm的入射激光都能打出光电子，请通过定量分析确定应选用哪种光电阴极材料。（1 eV = 1.6×10−19 J）
（2）当偏转极板间电压U为常数时，求电子打在荧光屏上的位置。
（3）真实情况下，偏转极板间电压U与时间t的关系为U = U0 + kt（U0和k为大于零的常数），其零时刻与激光脉冲刚入射至光电阴极的时刻相同。
①求最后进入偏转极板间的电子离开偏转极板时y方向速度的大小：
②若L2小且L2 ≪ L3，此时可忽略不同时刻电子在偏转极板间y方向位移的差别，求电子脉冲在荧光屏上的空间宽度Δy与激光脉冲持续时间Δt的关系。

【解析】（1）根据题意，设入射激光波长为λ，则对应的光子能量为
可得波长范围为200 ~ 900 nm的入射激光的能量范围为1.38 eV ~ 6.2 eV
要使入射激光都能打出光电子，则所有入射激光的能量应大于光电阴极材料的逸出功，所以应选择多碱光电阴极材料。



（2）电子在光电阴极与阳极之间做匀加速直线运动，设电子在此过程中的加速度大小为a1，运动时间为t1，离开阳极时的速度大小为v1，则有，，

电子在离开阳极到偏转极板左端的过程中做匀速直线运动，设运动时间为t2，则




当偏转电压U为常数时，电子在偏转极板内水平方向做匀速直线运动，在竖直y方向做匀加速直线运动。设y方向的加速度大小为a2，在偏转极板内运动时间为t3，离开偏转极板时y方向速度为vy，偏转位移为y1，则，，，


设电子离开偏转极板至打到荧光屏上的时间为t4，在此时间内电子在y方向的位移为y2，则，

设电子离荧光屏中心的距离为y，则
联立解得y = 
（3）当偏转极板间电压U = U0 + kt时，电子在偏转极板内y方向做加速度线性增加的变加速直线运动。

①在t1 + t2 + Δt时刻，最后的电子进入偏转极板间，此时极板间的电压为U0 + k(t1 + t2 + Δt)，设电子在偏转极板内运动时y方向的加速度为a3，离开偏转极板时y方向的速度为vy2，则
则a3–t图像如图所示
[image: ]

由上述分析，结合图像可得
联立小问2分析可得vy2 = (U0 + kΔt)+ (4d1 + 2L1 + L2) 

②在t1 + t2时刻，最前面的电子进入偏转极板间，此时极板间的电压为U0 + k(t1 + t2)。同理可得，该电子离开偏转极板时y方向的速度vy1，则有

设电子脉冲打在荧光屏上的空间宽度为Δy，电子从离开偏转极板至打到荧光屏上的时间为t4，则L3 = v1t4，
联立解得Δy = Δt 
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