
快速解题模板

快速解题模板一 力 物体平衡

  一、
 

重点题型

1.
 

静态平衡:物体处于静止或匀速直线运动状态.
2.

 

动态平衡:使物体的状态发生缓慢地变化,物体

在这一变化过程中始终处于一系列的平衡状态,这种平

衡称为动态平衡.此类问题的特征是“缓慢”“慢慢”运动.
3.

 

三力平衡模型:三力作用下的平衡问题.
4.

 

多力平衡模型:三力以上的力作用下的平衡问题.
二、

 

常规解题方法

1.
 

合成法、分解法:物体受三个力作用而平衡,两
力的合力与第三个力等大反向,即合成法.也可以将物

体所受的其中一个力看作合力,其两个分力分别与物

体受到的另两个力等大反向,即分解法.
2.

 

正交分解法:物体受到三个或三个以上力的作

用而平衡,选坐标轴时应使尽量多的力与坐标轴重合,

将物体所受的力分解到相互垂直的两坐标轴上,每组

力都满足平衡条件.
3.

 

解析法:如果物体受到多个力的作用,可进行正

交分解,利用解析法,建立平衡方程,找函数关系,根据

自变量的变化确定因变量的变化.还可由数学知识求

极值或者根据物理临界条件求极值.
4.

 

图解法:物体受三个力平衡,当一个力恒定、另
一个力的方向恒定时可用此法.由三角形中边长的变

化知力的大小的变化,还可判断出极值.图解法在动态

平衡问题中比较常用.

受力

分析

化“动”为“静”
→

画不同状态

下的平衡图

“静”中求“动”
→

确定力

的变化

5.
 

构造辅助圆法(特殊解题方法):圆周角定理在

动态平衡问题中的应用.
6.

 

隔离法、整体法:当分析相互作用的两个或两个

以上物体的受力情况及分析外力对系统的作用时,宜
用整体法;而在分析系统内各物体(或一个物体各部

分)间的相互作用时常用隔离法.
7.

 

相似三角形法:物体受三个力平衡,一个力恒

定、另外两个力的方向同时变化,当所作“力的矢量三

角形”与空间的某个“几何三角形”总相似时用此法.
三、

 

典例方法突破

【解题方法突破1】合成法与分解法

例1 [2023年浙江6月卷]如图所示,水平面上

固定两排平行的半圆柱体,重为G 的光滑圆柱体静置

其上,a、b为相切点,∠aOb=90°,半径Ob与重力的夹

角为37°.取sin37°=0.6,cos37°=0.8,则圆柱体受到

的支持力Fa、Fb 大小分别为 (  )

A.
 

Fa=0.6G,Fb=0.4G
B.

 

Fa=0.4G,Fb=0.6G
C.

 

Fa=0.8G,Fb=0.6G
D.

 

Fa=0.6G,Fb=0.8G
答案 D
解析 对光滑圆柱体受力分析,其受重力和半圆

柱体的支持力作用,由于处于静止状态,所受合外力为

零,任两个力的合力与第三个力大小相等,方向相反,

根据平行四边形定则,如图所示,由几何关系得
 

Fa=

Gsin37°=0.6G,Fb=Gcos37°=0.8G,选项D正确.

方法总结 对于受到三个力的平衡问题,一般是

对研究对象受力分析,画出所受各力的矢量图,利用合

成法或分解法,借助平行四边形定则,得出三力矢量三

角形,利用数学知识得出未知力的大小.
【解题方法突破2】整体法与隔离法

例2 [浙江真题]如图所示,一轻质晒衣架静置

于水平地面上,水平横杆与四根相同的斜杆垂直,两斜

杆夹角θ=60°,一重为G 的物体悬挂在横杆中点,则每

根斜杆受到地面的 (  )

A.
 

作用力为
 3
3G B.

 

作用力为
 3
6G
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C.
 

摩擦力为
 3
4G D.

 

摩擦力为
 3
8G

答案 B
解析 设每根斜杆的弹力大小为F,

以水平横杆和重物为整体,竖直方向根据

受力平衡可得4Fcos30°=G,解得F=
 3
6G.以其中一斜杆为研究对象,其受力

如图所示,可知每根斜杆受到地面的作用力应与F 平

衡,即大小为
 3
6G,每根斜杆受到地面的摩擦力大小

f=Fsin30°=
 3
12G

,B正确,A、C、D错误.

方法总结 处理平衡问题的基本思路

【解题方法突破3】解析法(数学方法处理物体平衡

问题)

例3 [浙江真题]如图所示,学校门口水平地面

上有一质量为m 的石墩,石墩与水平地面间的动摩擦

因数为μ,工作人员用轻绳按图示方式匀速移动石墩

时,两平行轻绳与水平面间的夹角均为θ,则下列说法

正确的是 (  )

A.
 

轻绳的合拉力大小为μmg
cosθ

B.
 

轻绳的合拉力大小为 μmg
cosθ+μsinθ

C.
 

减小夹角θ,轻绳的合拉力一定减小

D.
 

轻绳的合拉力最小时,地面对石墩的摩擦力也

最小

答案 B
解析  对 石 墩 受 力 分 析,由 平 衡 条 件 可 知

Tcosθ=f,f=μN,Tsinθ+N=mg,联立解得T=

μmg
cosθ+μsinθ

,故 A 错 误,B 正 确;拉 力 大 小 T=

    

μmg
cosθ+μsinθ

= μmg
 
1+μ2sin(θ+φ)

,其中tanφ=
1
μ
,可

知当θ+φ=90°时,拉力有最小值,即减小夹角θ,轻绳

的合拉力不一定减小,故C错误;摩擦力大小f=

Tcosθ= μmgcosθ
cosθ+μsinθ

= μmg
1+μtanθ

,可知增大夹角θ,

摩擦力一直减小,当θ趋近于90°时,摩擦力最小,故轻

绳的合拉力最小时,地面对石墩的摩擦力不是最小,故

D错误.
方法总结 数学中求极值的方法很多,物理极值

问题中常用的方法有三角函数极值法、二次函数极值

法、一元二次方程的判别式法、用不等式的性质求极值

法等.
【考查方向突破1】受力分析、相互作用力与平衡力

综合

例4 [2025年浙江1月卷]中国运动员以121公

斤的成绩获得2024年世界举重锦标赛抓举金牌,举起杠

铃稳定时的状态如图所示.重力加速度g取10
 

m/s2,下
列说法正确的是 (  )

A.
 

双臂夹角越大受力越小

B.
 

杠铃对每只手臂作用力大小

为605
 

N
C.

 

杠铃对手臂的压力和手臂对

杠铃的支持力是一对平衡力

D.
 

在加速举起杠铃过程中,地
面对人的支持力大于人与杠铃总重力

答案 D
解析 对杠铃受力分析可得,双臂所受杠铃作用

力为竖直方向的压力G
2

和水平方向的摩擦力的合力,

合力的方向沿手臂方向,夹角越大摩擦力越大,所以双

臂夹角越大受力越大,故A、B错误;杠铃对手臂的压力

和手臂对杠铃的支持力是一对相互作用力,C错误;加
速举起杠铃,人和杠铃构成的相互作用系统加速度向

上,系统处于超重状态,因此地面对人的支持力大于人

与杠铃的总重力,D正确.
易错警示 双臂所受合力大小等于杠铃重力,在

夹角增大过程中保持不变,但每只手臂的作用力增大.
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快速解题模板二 力与直线运动

  一、
 

重点题型

1.
 

匀变速直线运动的规律、图像及应用.
2.

 

动力学中的两类基本问题:(1)
 

已知受力求运

动;(2)
 

已知运动求受力.
3.

 

常见运动学图像和动力学图像:x t图像、

v t图像、a t图像、F t图像、F a图像等.
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4.
 

连接体、传送带、板块问题、极值问题.
二、

 

常规解题方法

1.
 

匀变速直线运动问题常用的六种解题方法:

2.
 

运动牛顿定律解题方法:

三、
 

典例方法突破

【解题方法突破4】图像法

例1 [浙江真题]甲、乙两物体零时刻开始从同

一地点向同一方向做直线运动,位移-时间图像如图

所示,则在0~t1时间内 (  )

A.
 

甲的速度总比乙大

B.
 

甲、乙位移相同

C.
 

甲经过的路程比乙小

D.
 

甲、乙均做加速运动

答案 B
解析 因x t图像的斜率表示速度,可知在0~

t1 时间内,开始时甲的速度大于乙,后来乙的速度大于

甲,选项A错误;由图像可知在0~t1 时间内甲、乙位

移相同,选项B正确;甲、乙均向同方向做直线运动,则
甲、乙的路程相同,选项C错误;由斜率表示速度可知,

甲做匀速运动,乙做加速运动,选项D错误.
方法规律归纳 x t图像表示物体位置随时间变

化的规律,不是物体运动的轨迹.

x t
图像

  

物理意义
表示物体位置随时间变化的规律,不是物体运动的

轨迹

(续表)

识图

五要素

点 两线交点表示两物体相遇

线
①、②、③表示物体做匀速直线运动;④表示物

体静止;⑤、⑥表示物体做匀变速直线运动

斜
(切线、割线)直线斜率表示物体(瞬时、平
均)速度;上倾为正,下斜为负;陡缓表示大小

截 在纵轴上的截距表示t=0时的位移

面 图线与t轴所围图形面积无意义

  【考查方向突破2】重难题型:动力学中的两类基本

问题

例2 [浙江真题]物流公司通过滑轨把货物直接

装运到卡车中.如图所示,倾斜滑轨与水平面成24°角,

长度l1=4
 

m,水平滑轨长度可调,两滑轨间平滑连接.
若货物从倾斜滑轨顶端由静止开始下滑,其与滑轨间

的动摩擦因数均为μ=
2
9
,货物可视为质点(取

cos24°=0.9,sin24°=0.4,重力加速度大小g=
10

 

m/s2).

(1)
 

求货物在倾斜滑轨上滑行时加速度a1 的

大小.
(2)

 

求货物在倾斜滑轨末端时速度v的大小.
(3)

 

若货物滑离水平滑轨末端时的速度不超过
 

2
 

m/s,求水平滑轨的最短长度l2.
答案 (1)

 

2
 

m/s2 (2)
 

4
 

m/s (3)
 

2.7
 

m
解析 (1)

 

根据牛顿第二定律可得mgsin24°-

μmgcos24°=ma1,

代入数据解得a1=2
 

m/s2.
(2)

 

根据运动学公式2a1l1=v2,
解得v=4

 

m/s.
(3)

 

根据牛顿第二定律有μmg=ma2,

以及运动学公式-2a2l2=v2max-v2,
代入数据联立解得l2=2.7

 

m.
方法规律归纳 解决动力学两类基本问题的

思路:
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  【考查方向突破3】常见的动力学图像的问题

例3 [浙江真题]如图甲所示,有一质量m=

200
 

kg的物件在电机的牵引下从地面竖直向上经加

速、匀速、匀减速运动至指定位置.当物件加速运动到

总位移的1
4

时开始计时,测得电机的牵引力随时间变

化的F t图线如图乙所示,t=34
 

s末速度减为0时恰

好到达指定位置.若不计绳索的质量和空气阻力,g 取

10N/kg,求物件:

甲    乙

(1)
 

做匀减速运动的加速度大小和方向;
(2)

 

匀速运动的速度大小;
(3)

 

总位移的大小.
答案 (1)

 

0.125
 

m/s2,竖直向下 (2)
 

1
 

m/s 
(3)

 

40
 

m
解析 (1)

 

由图乙可知0~26
 

s内物体匀速运动,

26~34
 

s物体减速运动,在减速运动过程根据牛顿第二

定律有mg-FT=ma.根据图乙得此时FT=1
 

975
 

N,则

有a=g-
FT

m=0.125
 

m/s2,方向竖直向下.

(2)
 

结 合 图 乙 根 据 运 动 学 公 式 有v=at2=
0.125×(34-26)m/s=1

 

m/s.

  (3)
 

根据图乙可知匀速上升的位移h1=vt1=1×
26

 

m=26
 

m.

匀减速上升的位移h2=
v
2t2=

1
2×8

 

m=4
 

m.

加速上升的位移为总位移的1
4
,则匀速上升和匀

减速上升的位移为总位移的3
4
,则有h1+h2=

3
4h
,所

以总位移h=40
 

m.
方法规律归纳 常见运动与动力学图像:

常见图像 v t图像、a t图像、F t图像、F a图像

三种类型

(1)
 

已知物体受到的力随时间变化的图线,求解

物体的运动情况

(2)
 

已知物体的速度、加速度随时间变化的图线,
求解物体的受力情况

(3)
 

由已知条件确定某物理量的变化图像

解题策略

(1)
 

问题实质是力与运动的关系,要注意区分是

哪一种动力学图像

(2)
 

应用物理规律列出与图像对应的函数方程

式,进而明确“图像与公式”“图像与物体”间的关

系,以便对有关物理问题作出准确判断

破题关键

(1)
 

分清图像的类别:即分清横、纵坐标所代表的

物理量,明确其物理意义,掌握物理图像所反映的

物理过程,会分析临界点

(2)
 

注意图线中的一些特殊点所表示的物理意

义:图线与横、纵坐标的交点,图线的转折点,两图

线的交点等

(3)
 

明确能从图像中获得哪些信息:把图像与具

体的题意、情境结合起来,再结合斜率、特殊点、面
积等的物理意义,确定从图像中反馈出来的有用

信息,这些信息往往是解题的突破口或关键点
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快速解题模板三 力与曲线运动

  一、
 

重点题型

1.
 

曲线运动、运动的合成与分解.如平抛运动水平

方向上:匀速直线运动;竖直方向上:自由落体运动.
2.

 

平抛(类平抛)运动的规律:

分析思路 基本规律

“化曲为直”
思想———运动

的合成与分解

水平方向 vx=v0,x=v0t

竖直方向 vy=gt,y=
1
2gt

2

(续表)

分析思路 基本规律

合速度

大小 v=
 
v2x+v2y=

 
v02+(gt)2

方向 与水平方向夹角θ的正切值tanθ=
vy

vx
=gtv0

合位移

大小 s=
 
x2+y2

方向
与水平方向夹角α的正切值tanα=y

x=
gt
2v0

注意:tanθ=2tanα,但θ≠2α

轨迹方程 y=g
2v20

x2

  3.
 

圆周运动的运动学分析:描述圆周运动的物理
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量及各物理量之间的关系.
4.

 

水平面内圆周运动的动力学分析:分析物体的

受力情况,找出所有的力沿半径方向指向圆心的合力,

此合力即为向心力,根据牛顿第二定律建立方程.

运动

模型

向心力的来

源示意图

运动

模型

向心力的来

源示意图

飞机水

平转弯

火车

转弯

圆锥摆
飞车

走壁

汽车在

水平路

面转弯

水平

转台

(光滑)

  5.
 

竖直面内圆周运动的动力学分析:分析物体的

受力情况,找出所有的力沿半径方向指向圆心的合力,

特别要注意不要漏了重力,得到的合力即为向心力,根
据牛顿第二定律建立方程.

模型 轻“绳” 轻“杆”

情境

图示

弹力

特征

弹力可能向下,也可能

等于零

弹力可能向下,可能向上,
也可能等于零

受力

示意图

力学

方程 mg+FT=m
v2
r mg±FN=m

v2
r

临界

特征

FT=0,即mg=m
v2
r
,

得v= gr

v=0,即Fn=0,
此时FN=mg

模型

关键

(1)绳只能对小球施加

向下的力

(2)小球通过最高点的

速度至少为 gr

(1)“杆”对小球的作用力

可以是拉力,也可以是支

持力

(2)小球通过最高点的速

度最小可以为0

  二、
 

常规解题方法

1.
 

“化曲为直”思想———运动的合成与分解:分运

动法解题.

2.
 

运用速度矢量图.

3.
 

运用平抛运动的两个推论.(1)做平抛(或类平

抛)运动的物体在任一时刻,设其速度方向与水平方向

的夹角为θ,位移与水平方向的夹角为α,则tan
 

θ=
2tanα.(2)做平抛(或类平抛)运动的物体任一时刻的瞬

时速度的反向延长线一定通过此时水平位移的中点.

4.
 

传动问题,抓住角速度或线速度的关系.(1)皮

带传动,皮带与两轮之间无相对滑动时,两轮边缘线速

度大小相等;(2)
 

齿轮传动,两齿轮边缘接触,接触点无

打滑现象时,两齿轮边缘线速度大小相等;(3)
 

同轴转

动,两轮固定在同一转轴上转动时,两轮转动的角速度

大小相等.

5.
 

正交法处理圆周运动的问题.沿半径方向和切

线方向建立直角坐标系,沿半径方向建立圆周运动方

程,沿切线方向建立牛顿第二定律方程.
三、

 

典例方法突破

【考查方向突破4】重点题型:平抛(类平抛)运动的

规律

例1 [浙江真题]如图所示,钢球从斜槽轨道末端

以v0的速度水平飞出,经过时间t落在斜靠的挡板AB
中点.若钢球以2v0的速度水平飞出,则 (  )

A.
 

下落时间仍t   B.
 

下落时间为2t

C.
 

下落时间为2t D.
 

落在挡板底端B 点

答案 C
解析 钢球以v0 飞出后落在长为2L 的AB 挡板

中点,假设挡板与水平地面的夹角为θ,钢球做平抛运

动,分解位移得Lcosθ=v0t,Lsinθ=
1
2gt

2,解得v0=

gL
2

·cos
2θ

sinθ.若钢球恰好落在B 点,则2Lcosθ=
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v1t1,2Lsinθ=
1
2gt

2
1,解得v1= 2· gL

2
·cos

2θ
sinθ=

2v0.又因为2v0>v1,所以钢球以2v0 抛出,落在地面

上B 点右侧,落地时间与落在B 点时间相同.综合上

述分析可知落地时间t1= 2· 2Lsinθ
g = 2t,故C

正确,A、B、D错误.
方法归纳 和斜面相关的平抛运动解题技巧:

模型 解题方法 方法应用

分解速度,构
建速度矢量三

角形

水平方向:vx=v0 
竖直方向:vy=gt

方向:tanθ=
vx

vy

分解位移,构
建位移矢量三

角形

水平方向:x=v0t 

竖直方向:y=
1
2gt

2

方向:tanθ=y
x

分解速度,构
建速度矢量三

角形

水平方向:vx=v0 
竖直方向:vy=gt

方向:tanθ=
vy

vx

求时间时分解

速度
tanθ=

vy

v0

求最远距离时

分解初速度和

重力加速度

v0x=v0sinθ
ax=gcosθ
v0x=0时离斜面最

远,H=
v20sin2θ
2gcosθ

  【考查方向突破5】重点题型:圆周运动的动力学

分析

例2 [浙江真题]如图所示,竖直平面内由倾角

α=60°的斜面轨道AB、半径均为R 的半圆形细圆管轨

道BCDE 和圆周细圆管轨道EFG 构成的游戏装置固

定于地面,B、E 两处轨道平滑连接,轨道所在平面与竖

直墙面垂直.轨道出口处G 和圆心O2 的连线,以及

O2、E、O1和B 四点连成的直线与水平线间的夹角均

为θ=30°,G 点与竖直墙面的距离d= 3R.现将质量

为m 的小球从斜面的某高度h处静止释放.小球只有

与竖直墙面间的碰撞可视为弹性碰撞,不计小球大小

和所受阻力.
(1)

 

若释放处高度h=h0,当小球第一次运动到圆

管最低点C 时,求速度大小vC 及在此过程中所受合力

的冲量的大小和方向.
(2)

 

求小球在圆管内与圆心O1 点等高的D 点所

受弹力大小FN 与h的关系式.
(3)

 

若小球释放后能从原路返回到出发点,高度h
应该满足什么条件?

答案 (1)
 

vC= 2gh0,I=m 2gh0,水平向左

(2)
 

FN=2mg
h
R-1  (h≥R) (3) 

h≤52R
或h=92R

解析 (1)
 

由机械能守恒定律得mgh0=
1
2mv2C,

解得vC= 2gh0.

由动量定理I=Δp 可知,I=mvC=m 2gh0,方
向水平向左.

(2)
 

由机械能守恒定律得mg(h-R)=
1
2mv

2
D,

由牛顿第二定律得FN=
mv2D
R
,

解得FN=2mg
h
R-1  ,满足的条件h≥R.

(3)
 

第1种情况:不滑离轨道原路返回,条件是

h≤52R.

第2种情况:与墙面垂直碰撞后原路返回,在进入

G 之前是平抛运动,vxt=vx
vy

g=d
,

其中vx=vGsinθ,vy=vGcosθ,且d=3R,

则vGsinθ
vGcosθ

g =d,得vG=2 gR.

由机械能守恒定律得mg h-52R  =12mv2G,h

满足的条件为h=92R.

方法总结 解决圆周运动动力学问题:(1)
 

要进行

受力分析,明确向心力的来源,确定圆心以及半径.

(2)
 

列出正确的动力学方程F=mv2
r=mrω

2=mωv=

mr4π
2

T2.
结合v=ωr、T=2πω=

2πr
v

等基本公式进行求解.
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