
전  기 [전공B] (7면 중 2 면)

◦문제지 전체 면수가 맞는지 확인하시오.

◦모든 문항에는 배점이 표시되어 있습니다.

1. 다음은 학교 안전에 대해 두 교사가 나눈 대화이다. 괄호 안의 

㉠, ㉡에 해당하는 내용을 순서대로 쓰시오. [2점]

2. 그림 (가)는 연산 증폭기를 이용한 응용 회로이고, 그림 (나)는 

회로에 입력되는 신호  이다.   파형의 양의 최대 전압

에서 음의 최대 전압까지의 최대 변동값(peak-to-peak value) 

VPP [V]와,   [s]일 때 [V]의 값을 구하여 순서대로 

쓰시오. (단, 제너다이오드의 순방향 전압 강하는 0.7 [V]이고, 

VZ과 VZ는 역방향 항복 전압이며, 커패시터 전압의 초깃값은 

0이고 연산 증폭기는 이상적으로 동작한다.) [2점]

(가)

(나)
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전  기 [전공B] (7면 중 3 면)

3. 다음 (가)는 실기 지도에 대한 교사 간의 대화이고, (나)는 키드와 

레이버디(D. Kidd & G. Leighbody)의 4단계 실기 지도 모형이다. 

<작성 방법>에 따라 서술하시오. [4점]

(가) 교사들의 대화

(나) 4단계 실기 지도 모형

1단계 2단계 3단계 4단계

준비 ( ㉡ ) ( ㉢ ) 평가

<작성 방법>

◦밑줄 친 ㉠에 해당하는 교수․학습 방법을 쓸 것.

◦괄호 안의 ㉡ 단계에 해당하는 교사의 활동을 1가지 서술할 것.

◦괄호 안의 ㉢에 해당하는 명칭을 쓰고, ㉢ 단계에 해당하는 

학생 활동을 1가지 서술할 것.

4. 다음은 킬패트릭(W. Kilpatrick)의 프로젝트법을 적용한 교수․학습 

계획서의 일부이다. <작성 방법>에 따라 서술하시오. [4점]

교수ㆍ학습 계획

1. 주제 : 디지털 논리 회로 설계

2. 대상 : ○○공업고등학교 3학년 학생

3. 수업 목표

◦작품 제작을 통해 창의력과 문제 해결력을 키운다.

◦디지털 논리 회로 설계를 통해 실기 능력을 향상한다.

4. 프로젝트 과제 유형

◦개별 프로젝트 및 집단 프로젝트

5. ㉠프로젝트법의 교수ㆍ학습 과정

단계 교사 활동 학생 활동

목적의 

설정

∙수업 목표 및 수업 

과정 소개

∙학습 목표 확인

∙학습 주제 선택

󰀻
( ㉡ )

∙자료 수집 방법 제공

∙작성 방법 안내

∙과제 수행 ( ㉡ )

수립

󰀻

실행

∙창의적인 학습 환경 

조성

∙학생 활동 독려

∙작품 제작

∙발표 자료 제작

󰀻
평가 ∙평가 실시

∙자기 평가 실시

∙( ㉢ ) 실시

<작성 방법>

◦밑줄 친 ㉠의 교수․학습법으로 과제를 수행할 때, 개별 

프로젝트에 없는 집단 프로젝트만의 장점과 단점을 각각 

1가지씩 순서대로 서술할 것.

◦괄호 안의 ㉡에 해당하는 명칭을 쓸 것.

◦괄호 안의 ㉢에 해당하는 평가 방법을 1가지 쓸 것. (단, 집단 

프로젝트 구성원들이 집단 활동에 기여한 정도를 서로 평가할 

수 있는 방법을 제시할 것.)
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5. 그림 (가)는 전압원과 전류원이 포함된 회로이고, 그림 (나)는 

(가)의 점선으로 표시된 영역을 노튼 등가 회로로 변환하고 A와 

B 단자에 부하 저항 RL을 연결한 회로이다. RL에 흐르는 전류 

IL  A이 되도록 하는  값을 제시된 <해석 절차>에 따라 

구하여 순서대로 서술하시오. [4점] 

(가)

(나)

<해석 절차>

[단계 1] 그림 (가)에서 전류원을 개방하고 A와 B 단자를 단락

한 후 A와 B 사이에 흐르는 전류 IN A을 구하고, 

전압원을 단락하고 A와 B 단자를 단락한 후 A와 B 

사이에 흐르는 전류 IN A를 구한다.

[단계 2] 노튼 등가 저항 RN Ω을 구한다.

[단계 3] [단계 1]과 [단계 2]의 결과를 이용하여, 그림 (나)의 

부하 저항 RL  Ω일 때, RL에 흐르는 전류 

IL  A이 되도록 하는  값을 구한다.

6. 그림은 독립 전원과 종속 전원이 포함된 회로이다. 저항 

RB  Ω에서 소비되는 전력이 최대가 되도록 하는 값과, 

이때의 전력 PMW을 제시된 <해석 절차>에 따라 구하여 순서

대로 서술하시오. (단,   이고, A와 B는 슈퍼 노드(super node)

이다.) [4점]

<해석 절차>

[단계 1] 전압VB [V]를 가 포함된 식으로 구한다.

[단계 2] [단계 1]의 결과를 이용하여 저항 RB  Ω의 전력

PB W를 가 포함된 식으로 구한다.

[단계 3] [단계 2]의 결과를 이용하여, 저항 RB Ω에서 소비

되는 전력이 최대가 되기 위한 값과, 이때의 전력 

PM W을 구한다.
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7. 그림은 km당 선로 정수 r  Ω, L  mH, C  F

이고, 선로의 길이 km, 전원 각주파수   rads인 중거리 

송전 선로의 1상에 대한 T형 등가 모델을 포함한 회로이다. 1상에 

대한 송전단 전류 Is A와 1상의 송전 손실 PkW을 제시된 <해석 

절차>에 따라 구하여 순서대로 서술하시오. (단, Ec kV이고, 

부하 전류 Ir jA이다.) [4점]

<해석 절차>

[단계 1] 임피던스 Z RjXΩ를 구한다.

[단계 2] 어드미턴스 Y jBm를 구한다.

[단계 3] [단계 1]과 [단계 2]의 결과를 이용하여 1상에 대한 

송전단 전류 Is A와 1상의 송전 손실 P kW을 구한다. 

8. 그림 (가)는 어떤 선형 시스템의 신호 흐름 선도이고, 그림 (나)는 

(가)에 대한 상태 궤환 제어 시스템(state feedback control system)의 

신호 흐름 선도이며, (다)는 (나)를 상태 방정식으로 표현한 것이다. 

상태 궤환 제어 시스템의 제동비(damping ratio)   , 고유 

주파수(natural frequency) n  rads로 되기 위한 과   

값을 제시된 <해석 절차>에 따라 구하여 순서대로 서술하시오.

[4점]

(가)

(나)

x  Ax() 



 


 

 




 






(다)

<해석 절차>

[단계 1] (나)의 상태 궤환 제어 시스템에 대한 (다)의 행렬 A를 

구한다.

[단계 2] [단계 1]의 결과를 이용하여 행렬 A의 특성 방정식을 

구한다.

[단계 3] [단계 2]의 결과를 이용하여 주어진 상태 궤환 제어 

시스템의 제동비   , 고유 주파수 n  rads가 

되기 위한 과   값을 구한다.

∙



전  기 [전공B] (7면 중 6 면)

9. 그림과 같이  Am의 면전류가   을 지나고 평면과 

평행한 무한 평면에 균일하게 흐르고 있고, π A의 선전류가 

  을 지나고 축과 나란한 무한 도선에 균일하게 흐르고 

있다. 점 P  에서 무한 면전류에 의한 자계 H과 무한 

선전류에 의한 자계 H의 합성 자계가 H H   [A/m]로 

되기 위한  [m]값과, 이때의  값을 제시된 <해석 절차>에 따라 

구하여 순서대로 서술하시오. (단,      m이고, 직각 좌표계

에서 , , 축의 단위 벡터는  , 
 , 

 이다.) [4점]

<해석 절차>

[단계 1] 점 P에서 무한 면전류에 의한 자계 H
[A/m]을 구한다.

[단계 2] 점 P에서 무한 선전류에 의한 자계 H[A/m]를 가 

포함된 식으로 구한다.

[단계 3] [단계 1]과 [단계 2]의 결과를 이용하여, 점 P에서 합성 

자계가 H
 H

   [A/m]로 되기 위한  [m]값과 

 값을 구한다.

10. 극, Hz, kW의 정격을 갖는 3상 권선형 유도 전동기가 

정지했을 때 회전자 1상의 전압 E
  V이고, 최대 토크로 

운전할 때 회전자 1상의 전압 E′ V이다. 전동기가 최대 토크로 

운전할 때의 회전자 속도 Nrpm과 최대 토크 TmN·m을 제시된 

<해석 절차>에 따라 구하여 순서대로 서술하시오. (단, 전동기의 

모든 전기적 및 기계적 손실은 무시한다.) [4점]

<해석 절차>

[단계 1] 회전 자계의 동기 속도 Nsrpm를 구한다.

[단계 2] 최대 토크로 운전할 때의 슬립 s를 구한다.

[단계 3] [단계 1]과 [단계 2]의 결과를 이용하여, 최대 토크로 

운전할 때의 회전자 속도 Nrpm과 최대 토크 

TmN·m을 구한다. (단, 계산식의 는 그대로 둔다.)
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11. 그림과 같이 원통 좌표계에서 축 상에 무한히 긴 동축선로가 

놓여 있다. 반지름이   m인 내부 도체에 균일한 전류 

I  A이   방향으로 흐르며 반지름이   m인 외부 

도체에 균일한 전류 I  A이  방향으로 흐르고 있다. 

내부 도체 안쪽에서의 자계 H
Am, 두 도체 사이에서의 자계 

HAm, 외부 도체 바깥에서의 자계 HAm를 구하고, 자계의 

크기가 


Am로 되는 두 반지름의 차  m를 제시된 <해석 

절차>에 따라 구하여 순서대로 서술하시오. (단, 도체의 표피 효과, 

외부 도체의 두께는 무시하며, 원통 좌표계에서 , , 축의 

단위 벡터는 , 
, 

이고, 계산식의 는 그대로 둔다.) [4점]

<해석 절차>

[단계 1] 내부 도체 안쪽(    ≤ )에서의 자계 H
Am과 

두 도체 사이(    )에서의 자계 HAm를 각각 

가 포함된 식으로 구한다.

[단계 2] 외부 도체 바깥(  )에서의 자계 HAm를 구한다.

[단계 3] [단계 1]과 [단계 2]의 결과를 이용하여 자계의 크기가 




Am로 되는 두 반지름의 차 m를 구한다.

<수고하셨습니다.>


