理论力学-复习资料：

一、单项选择题
1.关于速度和加速度的关系，下列说法正确的是： （      ）                   

A 速度变化得越多，加速度就越大。

B 速度变化得越快，加速度就越大。

C 加速度方向保持不变时，速度方向也保持不变。

D 加速度大小不断变小时，速度大小也不断变小。

2.在地面上，将一个小球以V=20m/s初速度竖直上抛，则小球到达距抛出点10m的位置所经历的时间为(g=10m/s2) （      ）                                            

A.S
B.(2一)s
C.(2+)s
D.(2+)s

3.汽车拉着拖车在平直的公路上行驶，汽车对拖车的拉力大小为F1，拖车对汽车的拉力大小为F2 ，则 （      ）                                                 

A 加速行驶时F1> F2

B 拖车所受阻力大于汽车所受阻力时F1> F2

C 只有匀速行驶时才有F1= F2  

D 不论是加速度还是匀速运动，总有F1= F2

4.升降机里，一个小球系于弹簧下端，升降机静止时，弹簧伸长4cm ，升降机运动时，弹簧伸长2cm ，则升降机的运动状况可能是 （      ）                               

A 以l m/s2的加速度加速下降
B 以4.9 m/s2的加速度减速上升

C 以l m/s2的加速度加速上升
D 以4.9 m/s2的加速度加速下降

5.一个物体放在斜面上，关于重力的分解，下列说法中正确的（      ）   

A 重力可分解为垂直于斜面压紧斜面的力和平行于斜面使物体下滑的力

B 重力可分解为斜面对物体的支持力和沿斜面下滑的力

C 重力可分解为对斜面的压力和沿斜面下滑的力

D 重力可分解为支持力和摩擦力

6.边长为L的均质正方形平板，位于铅垂平面内并置于光滑水平面上，如图示，若给平板一微小扰动，使其从图示位置开始倾倒，平板在倾倒过程中，其质心C点的运动轨迹是（      ）
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A 半径为L/2的圆弧 
B 抛物线 

C 椭圆曲线 

D 铅锤直线

7.如下图所示，A、B、C三个物体的质量相等，有F＝1N的两个水平力作用于A、B两个物体上，A、B、C都静止，则地面对A物体，A物体对B物体、B物体对C物体的摩擦力分别：（       ）
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A 1N、2N、1N

B 1N、0、1N


C 0、1N、0

D 1N、1N、0N

8.如图所示，木块A质量1KG，木块B的质量为2KG，叠放在水平地面上，AB间最大静，摩擦力为1牛，B与地面间摩擦系数为0.1，今用水平力F作用于B，则保持AB相对静止的条件是F不超过（     ） 
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A 3牛
B 4牛
C 5牛
D 6牛

二、填空题

1.在曲线运动中，动点的加速度在副法线轴上的投影ab=          ，说明加速度总是在             面内。

2.二力平衡公理与作用反作用公理都是指大小相等、方向相反、在同一作用线上的两个力。两个公理的最大区别在于              。

动点M自坐标原点O出发，沿X轴作直线运动，其运动方程为x=－9t＋t3，(t以s计，x以cm计)，则M点在最初6秒内所经过的路程为              。
4.三铰铁两半拱分别作用大小相等、转向相反的力偶，不计自重，如图1－1所示，试确定A处反力的作用线和指向                。
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5.如右图所示，边长为a=1m的正方体，受三个集中力的作用。则将该力系向O点简化可得到： 

主矢为
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6.如下图所示的平面机构，由摇杆
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，“T字形”刚架ABCD，连杆DE和竖直滑块E组成，
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水平，刚架的CD段垂直AB段，且AB=
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杆以匀角速度
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轴逆时针定轴转动，连杆DE的质量均匀分布且大小为
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[image: image71]
根据刚体五种运动形式的定义，则“T字形”刚架ABCD的运动形式为            ，连杆DE的运动形式为            。

在图示位置瞬时，若
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杆竖直，连杆DE与刚架CD段的夹角为
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，则在该瞬时：A点的速度大小为            ，A点的加速度大小为             ，D点的速度大小为            ，连杆DE的速度瞬心到连杆DE的质心即其中点的距离为             ，连杆DE的角速度大小为             ，连杆DE的动量大小为            ，连杆DE的动能大小为            。
三、判断题

1.在自然坐标系中，如果速度v=常数，则加速a=0。（    ）

2.设一质点的质量m,其速度[image: image18.png]


与x轴的夹角为a,则其动量在x轴上的投影为mvx=mvcosaa（    ）

3.虚位移是假想的，极微小的位移，它与时间、主动力以及运动的初始条件无关。（     ）

计算题

1.如左下图所示，刚架结构由直杆AC和折杆BC组成，A处为固定端，B处为辊轴支座，C处为中间铰。所受荷载如图所示。已知F=40 kN，M= 20kN·m，q=10kN/m，a=4m 。试求A处和B处约束力。
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2.如下图所示，滚子A沿倾角为θ=
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的固定斜面作纯滚动。滚子A通过一根跨过定滑轮B的绳子与物块C相连。滚子A与定滑轮B都为均质圆盘，半径相等均为
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，滚子A、定滑轮B和物块C的质量相等均为
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，绳子的质量忽略不计。系统由静止开始运动，试求：

（1）物块C的加速度；
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（2）绳子对滚子A的张力和固定斜面对滚子A的摩擦力。
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3.机构如右下图所示，
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在一条竖直线上，长度
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的曲柄
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的一端A与套筒A用铰链连接，当曲柄
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绕固定轴
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转动时，套筒A在摇杆
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上滑动并带动摇杆
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摆动。在图示瞬时，曲柄
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 试求此瞬时：（1）摇杆
[image: image35.wmf]B

O

2

的角速度
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（2）摇杆
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的角加速度
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理论力学-答案：

单项选择：1.B  2.B  3.D  4.D  5.A  

二、填空：1.0，密切   2.二力平衡公理中二力作用于同一物体，而作用与反作用公理中作用力与反作用力作用于不同物体   3.    4.   5.－1，2，－3  ；－4，2，2   6.平移或平动， 平面运动 


[image: image39.wmf]l

w

， 
[image: image40.wmf]l

2

w

，
[image: image41.wmf]l

w

 ，
[image: image42.wmf]l

2

， 
[image: image43.wmf]2

w

， 
[image: image44.wmf]l

M

w

， 
[image: image45.wmf]2

2

3

2

l

M

w


三、判断题：1.×  2.√   3.√   

四、计算题

1、解：（1）取折杆BC为研究对象，画出受力图

列平衡方程组中的一个方程得：
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（2）取整体为研究对象，画出受力图（4分）

列出平衡方程组：
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解得： 
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3.解： 选套筒A为动点，动系与摇杆
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（1）求角速度：由动点的速度合成定理
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（2）求角加速度

再由
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作矢量图

投影有
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其中：
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因此 
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