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1. 그림에서 ①에 알맞은 신호 이름은?

① 조작량 ② 제어량

③ 기준입력 ④ 동작신호

2. 다음 그림 중 ①에 알맞은 신호는?

① 기준입력  ② 동작신호

③ 조작량  ④ 제어량

3. 제어요소가 제어대상에 주는 양은?

① 동작신호 ② 조작량

③ 제어량 ④ 궤환량

4. 목표값이 미리 정해진 시간적 변화를 하는 경우 제어량을 

그것에 추종하기 위한 제어는?

① 프로그래밍제어         ② 정치제어    

③ 추종제어                ④ 비율제어

5. 다음 중 제어량을 어떤 일정한 목표값으로 유지 하는 것을 

목적으로 하는 제어법은?

① 추종제어 ② 비율제어

③ 프로그램제어 ④ 정치제어

6. 자동제어의 추치제어 종에 속하지 않는 것은?

① 프로세스제어 ② 추종제어

③ 비율제어 ④ 프로그램제어

7. 일정 입력에 대해 잔류 편차가 있는 제어계는?

① 비례 제어계

② 적분 제어계

③ 비례 적분 제어계

④ 비례 적분 미분 제어계

8. 폐루프 시스템에서 응답의 잔류 편차 또는 정상상태오차를 

제거하기 위한 제어 기법은?

① 비례 제어 ② 적분 제어

③ 미분 제어 ④ on-off 제어

9. 다음 회로에서 입력 전압    에 대한 출력 전압    
의 전달함수  는?

① 
② 

③ 
④ 
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10. 그림과 같은 스프링 시스템을 전기적 시스템으로 변환했

을 때 이에 대응하는 회로는?

            

① ② 

     

③ ④ 

      

11. 그림과 같은 블록선도에서 등가 전달함수는?

①. ＋G＋GGG
GG

②  G＋GGG
GG

③ G＋GGG
GG

④ G＋GGG
GG

12. 블록선도의 전달함수가     과 같이 되기 위한 조

건은?

①  
 

②  
③  

 

④  

13. 신호흐름선도에서 전달함수 Rs C s  는?

① cgbcdgabcde
② cfbcdgabcde

③ cfbcdgabcde
④ cfbcdgabcde
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14. 그림의 신호흐름선도에서 전달함수   
는?

① 
② 

③ 
④ 

15. 그림의 신호 흐름 선도에서 y₂/y₁은?

① aba
        ② ababa

③ aba
         ④ ababa

16. 그림의 블록선도와 같이 표현되는 제어시스템에서 A＝ B＝일 때, 블록선도의 출력 C는 약 얼마인가?

① 0.22 ② 0.33

③ 1.22 ④ 3.1

17. 이득이 인 연산증폭기 회로에서 출력전압 를 나타

내는 식은?(단, 는 입력 신호이다.)

①    ②   
③     ④    

18. 다음 회로에서 출력 전압 V₀는? (단, V₁, V₂, V₃는 입

력 신호전압이다.)

① V RR′ V VV   ② V RR′ V VV
③ V RR′ V VV    ④ V  RR′ V VV

19. 자동 제어계의 과도 응답의 설명으로 틀린 것은?

① 지연시간은 최종값의 50%에 도달하는 시간이다.

② 정정시간은 응답의 최종값의 허용범위가 ±5%내에 안정되

기까지 요하는 시간이다.

③ 백분율 오버슈트=(최대오버슈트/최종목표값)×100

④ 상승시간은 최종값의 10%에서 100%까지 도달하는데 요하는 

시간이다.

20. 과도응답이 소멸되는 정도를 나타내는 감쇠비는?

① 최대오버슈트제 오버슈트
② 제 오버슈트최대오버슈트

  

③ 최대목표값제 오버슈트
④ 최대목표값최대오버슈트

21. 전달함수가 Rs C s  s  s  
인 제어시스템의 과도 

응답 특성은?

① 무제동 ② 부족제동

③ 임계제동 ④ 과제동

22. 차계 과도응답에 대한 특성 방정식의 근은 

,    ±  이다. 감쇠비 가      사이에 존재할 때 나타나는 현상은?

① 과제동 ② 무제동

③ 부족제동 ④ 임계제동
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23. 다음 회로망에서 입력전압을    , 출력전압을   
라 할 때,    

에 대한 고유주파수 과 제동비 의 값

은? (단,    Ω ,    H ,    F 이고, 모든 

초기 전하는 이다.)

①       ②      
③       ④      
답 : 1

24. 단위 궤환제어계의 개루프 전달함수가

     
일 때, 가 ∞로부터 ∞까지 변하는 

경우 특성방정식의 근에 대한 설명으로 틀린 것은?

① ∞에 대하여 근은 모두 실근이다.

②   에 대하여 2개의 근은 모두 음의 실근이다.

③ 에 대하여   ,  의 근은 의 극점과 일

치한다.

④  ∞에 대하여 2개의 근은 음의 실수부 중근이다.

25. 어떤 자동제어 계통의 극이 S평면에 그림과 같이 주어지

는 경우 이 시스템의 시간영역에서 동작 상태는?

① 진동하지 않는다. ② 감폭 진동한다.

③ 점점 더 크게 진동한다. ④ 지속 진동한다.

26. 전달함수가      
인 2차 제어시스템의 감

쇠 진동 주파수( )는 몇 [rad/sec]인가?

① 3 ② 4

③ 5 ④ 6

27. 단위 피드백제어계의 개루프 전달함수가 

Gs ss 
일 때 계단입력에 대한 정상 편차는?

①  ② 
③  ④ 

28. 개루프 전달함수가 다음과 같은 계에서 단위속도 입력에 

대한 정상 편차는?

GS  SSS 
① 0.2 ② 0.25

③ 0.33 ④ 0.5  

29. 블록선도의 제어시스템은 단위 램프 입력에 대한 정상상

태 오차(정상편차)가 0.01이다. 이 제어시스템의 제어요소인   의 는?

   ,  
 

① 0.1  ② 1

③ 10 ④ 100

30. 그림과 같은 피드백제어 시스템에서 입력이 단위계단함수

일 때 정상상태 오차상수인 위치상수()는?

①   lim→ 
②   lim→
③   lim→∞
④   lim→∞
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31. 그림과 같은 제어계에서 단위 계단 입력 D가 인가 될 때 

외란 D에 의한 정상편차는 얼마인가?

① 20 ② 21

③ 1/10 ④ 1/21

32. 그림과 같은 블록선도로 표시되는 계는 무슨 형인가?

① 0 형 ② 1 형

③ 2 형 ④ 3 형

33. 그림과 같은 폐루프 전달 함수   에서 에 대한 감

도 는?

① GHGH
② GHGH

③ GHGH
④ GHGH

34. Gs s
인 요소에서 ω＝2인 정현파를 주었을 때 

|G(jω)|와 ∠G(jω)를 구하면?

① 4, 53° ② 4, -53°

③ -4, 53° ④ -4, -53°

35. 제어시스템의 주파수 전달함수가 Gj ＝ j 이고, 주파

수가 ＝radsec일 때 이 제어시스템의 이득 dB은?

① 20 ② 10

③ -10 ④ -20

36. 주파수 전달함수가   인 제어시스템에서 

  rads 일 때의 이득(dB)과 위상각 은 각각 얼마

인가?

① 20dB,  ② 40dB, 
③ -20dB,  ④ -40dB, 

37. Gj jjK
의 나이퀴스트 선도를 도시한 것은? 

(단, ＞이다.)

① ②

③ ④

38. 그림과 같은 궤적을 갖는 계의 주파수 전달함수는?

①   
②   

③     
④     
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39. 그림과 같은 보드선도의 이득선도를 갖는 제어시스템의 

전달함수는?

①  
②  
③  
④  

40. 특성방정식이        으로 주어지는 제어

시스템이 안정하기 위한 의 범위는?

①   ②   
③   ④    

41. 특성 방정식이 ＋＋＋＋＝으로 주어진 

제어시스템이 안정하기 위한 조건은?

① 0＜K＜2 ② 0＜K＜5

③ 0＜K＜6 ④ 0＜K＜10

42. 그림의 제어시스템이 안정하기 위한 K의 범위는?

① 0 < K < 3 ② 0 < K < 4

③ 0 < K < 5 ④ 0 < K < 6

43. 단위부궤환 제어시스템의 전향경로 전달함수가

       
일 때, 이 시스템이 안정하기 위한 

의 범위는?

①  <  ②  <  < 0

③ 0 <  < 20 ④  < 

44. GsHs sss 
인 계의 이득 여유는?

① -20[dB] ② -10[dB]

③ 1[dB]  ④ 10[dB]

45. GsHs ss K
인 계의 이득여유가 40[dB]이

면, 이때의 K의 값은?

① -50 ② 1/50

③ -20 ④ 1/40

46.  
에서 근궤적의 수는?

① 1 ② 2

③ 3 ④ 4

47.          
에서 점근선의 교차점을 구

하면?

① -1 ② 0

③ 1 ④ 2

48. 개루프 전달함수 Gs H s 로부터 근궤적을 작성할 때 

실수축에서의 점근선의 교차점은?

GsHs sss s Ks s 
① 2 ② 5

③ -4 ④ -6

49. 특성방정식  ＋ ＋＋=0에서 허수축과 교차하는 

점 는?

①  =±j ②  =±j
③  =±j ④  =±j

50. 전달함수가        
인 ≥ 의 근

궤적에서 분지점은?

① -0.93 ② -5.74 

③ -1.25 ④ -9.5
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51. 다음과 같은 미분방정식으로 표현되는 제어시스템의 시스

템 행렬 A는?

           
① 
   ② 

  
③ 
   ④ 

  

52. 
 

    의 미분방정

식을 상태방정식  로 표현할 때 옳은 것

은?

① A 
       B  

② A 
      B  

③ A 
       B  

④ A 
       B  

53.    의 변환을  라고 했을 때    의 초기값   
는?

① lim→   ② lim→∞ 
③ lim→   ④ lim→∞ 

54.           
의 역변환은?

①  ② 
③  ④ 

55. 다음 논리회로의 출력 Y는?

① A ② B

③ A＋B ④ AㆍB

56. 그림의 논리회로와 등가인 논리식은?

①  ··· ②  ··
③  ·· ④   ·

57. 다음 논리회로의 출력은?

① YABAB ② YABAB
③ YABAB ④ YAB 

58. 그림과 같은 논리회로의 출력 는?

①  ②  
③   ④ 

59. ABCABCABCABCABCABC의 논리식을 간

략화 하면?

① A＋AC ② A＋C
③ AAB ④ AAC

60. 적분시간 4[sec], 비례감도가 4인 비례적분 동작을 하는 

제어요소에 동작신호     를 주었을 때, 이 제어 요소의 

조작량은? (단, 조작량의 초기 값은 0이다.)

①   ②  
③   ④  


