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1 ．图 (a) 所示的医用智能机器人在巡视中沿医院走廊做直线运动，图 (b)
是该机器人在某段时间内的位移—时间图像 ( 后 10 s 的图线为曲线，其余为
直线 ) 。以下说法正确的是 ( 　　 )
A ．机器人在 0 ～ 30 s 内的位移大小为 7 m
B ． 10 ～ 30 s 内，机器人的平均速度大小为 0.35 m/s
C ． 0 ～ 10 s 内，机器人做加速直线运动
D ．机器人在 5 s 末的速度与 15 s 末的速度相同

典型例题

B



2 ．杭州亚运会跳水项目男子 3 米跳板决赛中国选手王宗源以 542.30 分的
成绩获得冠军．如图所示是运动员参加 10 米台跳水比赛的 v － t 图像， t
＝ 0 时运动员起跳离开跳台，将运动员视为质点，图中 0 ～ t2 为直线，

不计空气阻力，重力加速度为 g ，则运动员 ( 　　 )
A ．在 t2 ～ t3 时间内的速度变化越来越快

B ．离开跳板后在 t3 时刻到达最大高度

C ．在 t2 时刻刚好进入水中

D ．离跳台最大高度为 gt1
2

典型例题

C



3 ． ( 多选 ) 挥杆套马是我国蒙古族传统体育项目，烈马从骑手身边奔驰
而过时，骑手持 6 m 长的套马杆，由静止开始催马追赶，二者的 v － t
图像如图所示，则 ( 　　 )
A ． 0 ～ 4 s 内骑手靠近烈马
B ． 6 s 时刻骑手刚好追上烈马
C ．骑手在 9 s 时刻挥杆，能套到烈马
D ． 8 ～ 9 s 内烈马加速度大于 0 ～ 6 s 内骑手的加速度

典型例题

CD



非常规图像问题

函数关系 表达式 图像示例 斜率和纵截距

 

 

 

对于非常规运动图像，可由运动学公式推导出两个物理量间的函数
关系，来分析图像的斜率、截距、面积的含义。
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非常规图像问题

两类图像与所围面积的意义。

 

 

图像

图像

公式依据
：

面积意义：速度平方变化量的一半

公式依据：

面积意义：运动时间 t
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4 ． ( 多选 ) 一辆汽车从 ETC 高速口进入时开始计时，加速进入
高速路主道的过程可看成匀加速直线运动，其平均速度随时间 t
变化关系如图所示 . 已知这段距离为 1 km ， t0 是进入高速路主

道的时刻，下面说法正确的是 ( 　　 )
A ．汽车的加速度为 0.1 m/s2

B ． t ＝ 10 s 时的速度为 8 m/s
C ． 0 ～ 20 s 内的位移是 160 m
D ． t0 ＝ 100 s

典型例题

BC



5 ．汽车中的 ABS 系统在汽车制动时，能防止车轮抱死，可以减小刹
车距离，增强刹车效果。实验小组通过实验，研究有 ABS 系统和无
ABS 系统两种情况下的匀减速制动距离，测试的初速度均为 60 
km/h 。根据图的图线及数据，可以推断出两种情况下汽车刹车的加
速度大小之比 a 有∶ a 无等于 ( 　　 )
A ． 4 3∶
B ． 3 4  ∶
C ． 3 2∶
D ． 2 3∶

典型例题

A



6 ．狞猫是夜行性动物，喜欢独居，擅长爬树，跳跃能力极强，能
捉降落或起飞时的鸟类。某只狞猫在捕食树上的鸟时，先慢慢趴低
身体，使身体贴近地面，然后突然蹬地向上加速，重心上升后离地
向上运动，狞猫在离开地面前，其加速度 a 与重心上升高度 h 的关
系如图所示，忽略空气阻力，重力加速度 g取 10 m/s2 ，则狞猫离
地后速度大小约为 ( 　　 )
A ． 2 m/s
B ． 5 m/s
C ． 6 m/s
D ． 8 m/s

典型例题

D



图像间的相互转化

解决图像转换类问题的一般流程：



7 ．某驾校学员在教练的指导下沿直线路段练习驾驶技术，汽车的位置
x 与时间 t 的关系如图所示，则汽车行驶速度 v 与时间 t 的关系图像可能
正确的是 ( 　　 )

典型例题

A



8 ．某智能物流系统中，质量为 20 kg 的分拣机器人沿水平直线轨道运动
，受到的合力沿轨道方向，合力 F 随时间 t 的变化如图所示，则下列图
像可能正确的是 ( 　　 )

典型例题

A



小结

1 ．掌握 s-t 、 v-t 、 a-t 图像的意义，会分析其截
距、斜率、“面积”等意义；

3 ．掌握运动学图像间的相互转化。

2 ．会用函数思想分析 a-s 、 v-t 、 v2-s等非常规
图像来确定物体运动情况，解决物体运动问题；
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