
계산기 사용가능 여부 가능

자동제어 1 3

자동제어

2014년 시행 5급(기술) 공채 제2차시험

응시번호 : 성명 :

제 1 문. 아래 그림은 스프링 k, 댐퍼(damper) d, 질량 m으로 구성된 자동차 현가 시스템

(suspension system)의 단순화 모델이다. 다음 물음에 답하시오. (단, 입력은

r이고 출력은 y이며, m ＝ 3, d ＝ 2, k ＝ 1이다) (총 10점)
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1) 입력과 출력과의 관계를 표현하는 전달 함수 를 구하시오. (5점)

2) 전달 함수 를 표준형 2차 시스템으로 근사화할 수 있는지 여부를 판단하고,

그 근거를 설명하시오. (5점)

제 2 문. 아래 그림과 같은 폐루프 시스템(closed loop system)에 대하여 다음 물음에

답하시오. (총 10점)
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1) 비례제어기  를 사용하고 단위 계단 입력   


을 인가할

경우, 출력 를 구하시오. (단, K > 0이다) (5점)

2) 폐루프 시스템 복소극점(complex pole)의 감쇠비(damping ratio)  ＝ 0.5,

고유 주파수(natural undamped frequency)  ＝ 2 [rad/sec]가 되도록 진상

보상기(lead compensator) 를 설계하시오. (단, 이 때 보상기의 영점(zero)은

 ＝ －1이 되도록 설계한다) (5점)
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제 3 문. 아래 그림의 상태 되먹임(state feedback) 제어기를 이용한 폐루프 시스템

(closed loop system)에 대하여 다음 물음에 답하시오. (총 10점)
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1) 기준 입력 r이 단위 계단 입력일 때, 출력 정상상태 오차가 0, 폐루프 시스템의

감쇠비(damping ratio)  


, 고유 주파수(natural undamped frequency)

 [rad/sec]이 되도록 되먹임 이득(feedback gain) 과  값을 구하시오.

(5점)

2) 상태 되먹임 제어기는 아래와 같은 직렬 제어기를 통하여 구현할 수 있다. 이에

해당하는 제어기의 전달함수 를 구하고, 이 제어기의 구조를 PID 제어기

및 진상－지상(lead-lag) 제어기와 연관하여 설명하시오. (5점)
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

제 4 문. 아래 그림의 시스템에서 의 라플라스 역변환은   


이다.

여기서 입력 와 출력 는 전압 신호이며     이다.

  

위 시스템의 폐루프(closed loop) 제어를 위해서 아래와 같은 입출력관계를

갖는 이상적인 연산증폭기를 사용한다.
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최종적으로 아래의 폐루프 시스템이 완성되었을 때, 다음 물음에 답하시오.

(총 10점)
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1) 


 일 때, 입력 에서 출력 로의 전달 함수를 구하시오. (5점)

2) 저항값 은 고정이고 는 가변저항이다. 가변 저항값 를 조정하여 감쇠비

(damping ratio) 를


이하로 조절하기 위한 저항값 의 범위를 구하시오.

(5점)
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제 5 문. 아래와 같은 상태 공간 모델이 주어졌을 때, 다음 물음에 답하시오. (총 10점)
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여기서,
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1) 개루프(open loop) 전달함수  


를 구하시오. (2점)

2) 개루프 시스템의 가제어성(controllability)과 가관측성(observability)을 각각

판별하시오. (4점)

3) 개루프 전달함수 의 극영점 소거(pole-zero cancellation) 발생 조건을

제시하시오. (2점)

4) 상태 되먹임(state feedback)  x를 사용하여 제어를 수행할 때, 폐루프

시스템의 극점을 －1과 －2에 두기 위한 제어이득 벡터 를 구하시오. (2점)

안전행정부 시험출제과장


