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동 역 학
2018년도 국가공무원 5급(기술) 공개경쟁채용 제2차시험

응시번호 : 성명 :

제 1 문. 그림과 같이 로봇 팔 가 지면과 수평을 이루면서 끝점 가 방향으로

1m/s의 등속 운동을 하고 있다. 이 로봇이 그림과 같은 자세를 이루는 순간에

대해 다음 물음에 답하시오. (총 10점)
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1) 로봇 팔 의 각속도()와 로봇 팔 의 각속도()를 [rad/s]로

구하시오. (4점)

2) 로봇 팔 의 각가속도()와 로봇 팔 의 각가속도()를 [rad/s
2]으로

구하시오. (6점)

제 2 문. 그림의 로켓이 무동력 상태로 지면과 수직인 평면 내에서 비행하고 있다.

로켓을 추적하는 레이더도 동일 평면 내에 있다.   °일 때, 레이더가

측정한 로켓의 비행 상태는  ＝10,000 m,  ＝100m/s,  ＝0.01 rad/s이다.

이 위치에서 로켓의 가속도는 수직 아래 방향으로 9.81 m/s2이다. 로켓의

현재 위치에서 다음 물음에 답하시오. (총 10점)

지면

레이더

로켓





1) 로켓의 속력 [m/s]를 구하시오. (3점)

2) 로켓의 가속도 [m/s2]와 [rad/s2]를 구하시오. (4점)

3) 로켓의 현재 위치로부터 0.15초 동안 이동한 변위의 크기[m]를 구하시오. (3점)
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제 3 문. 그림과 같이 가늘고 단면이 균일한 막대 의 점은 매끄러운 수직봉 를

따라 자유롭게 미끄러지는 칼라 에 부착되어 있고 점은 매끄러운 표면

위에 놓여있다. 막대는 수직에 가까운( °) 정지 상태로부터 중력의

영향으로 점이 오른쪽으로 미끄러지기 시작하여 평면에서 회전운동()을

한다. 다음 물음에 답하시오. (단, 운동을 하는 동안 막대의 점은 수평면과

항상 접촉을 유지한다) (총 15점)
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1) 막대의 길이를 , 질량을  , 중력가속도를  , 칼라와 막대사이의 각도를 ,

각속도를  , 각가속도를 라고 할 때, 막대의 무게 중심 가속도 (, )를

주어진 변수를 이용하여 구하시오. (2점)

2) 다음 <조건>을 이용하여 [rad/s], [rad/s2],  및 점에 작용하는 반력의

크기[N]와 방향을 각각 구하시오. (13점)

<조 건>
○ ＝1m ○  ＝10 kg ○  ＝60 °

○  ＝9.81 m/s2 ○ 칼라의 질량은 무시

제 4 문. 그림과 같이 질량이 이고 현가장치의 스프링 상수가 인 차량이 길이가

이고 높이가 인 턱에 진입하고 있다. 턱의 형상이 다음 식과 같이 주어질 때,

물음에 답하시오. (단, 차량의 수평 방향 주행 속도는 로 일정하다)

(총 15점)
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1) 턱을 통과하는 동안에 차량에 발생하는 방향의 진동 변위()를 시간()의

함수로 구하시오. (단,   일 때 차량이 턱에 진입하며, 차량의 감쇠는 무시한다)

(12점)

2) 차량이 턱에 진입한 직후의 방향 가속도를 구하시오. (3점)
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