
.



  

클래시컬 자동제어 정오표

page 수 정 사 항 수 정 반 영

19P 그림 변경



 

실제적 출력
        →     







  실제적 출력

23p 그림 변경



  

(a) 스프링
      →        



 

(a) 스프링

24p 수식 교체 전달함수는 ＝
＝가 된다.     →     전달함수는 ＝

＝가 된다. 

26p

문제 변경

전달함수  

단   로 주어지는 제어대상과 PIL(비례 - 적분 - 미분)제어기로 구성되는 제어시스템에 대하여 각 

제어기 요소들의 효과를 설명한 것으로 옳지 않은 것은?(단, 외란과 센서잡음 등의 불확실한 외부입력 요소는 고려하지 않는 것으로 

한다.)

변경 후

전달함수  

단   로 주어지는 제어대상과 PID(비례 - 적분 - 미분)제어기로 구성되는 제어시스템에 대하여 각 

제어기 요소들의 효과를 설명한 것으로 옳지 않은 것은?(단, 외란과 센서잡음 등의 불확실한 외부입력 요소는 고려하지 않는 것으로 

한다.)

※ 정오 및 오탈자를 수정합니다. 앞으로 더욱더 좋은 양서를 만들 수 있도록 꾸준히 노력할 것을 약속드립니다. 감사합니다.
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27p

그림 변경

 
외란

  목표값  

제어신호 제어 요소

조작량

제어 대상

제어량

검출부

변경 후

 
외란

 목표값  

제어신호 제어 요소
조작량

제어 대상
제어량

검출부

38p 그림 변경











(b) 소자의 표시기호 
     →    










(b) 소자의 표시기호 
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42p 그림 변경

      →      

46p

수식 변경

1 1 0 1 1 1

↓ ↓ ↓ ↓ ↓ ↓

1×23 1×22 0×21 1×20 1×2-1 1×2-2

‖ ‖ ‖ ‖ ‖ ‖
8 ＋ 4 ＋ 0 ＋ 1 ＋ 0.5 ＋ 0.25 ＝ (3.75)10

변경 후

1 1 0 1 1 1

↓ ↓ ↓ ↓ ↓ ↓

1×23 1×22 0×21 1×20 1×2-1 1×2-2

‖ ‖ ‖ ‖ ‖ ‖
8 ＋ 4 ＋ 0 ＋ 1 ＋ 0.5 ＋ 0.25 ＝ (13.75)10
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47p

수식 변경

23.4)8

2 3 . 4

↓ ↓ ↓

2×81 ＋ 3×80 ＋ 4×8-1 = 16 ＋3 ＋ 0.5 ＝ 19.5)10

변경 후

23.4)8

2 3 . 4

↓ ↓ ↓

2×81 ＋ 3×80 ＋ 4×8-1 = 16 ＋3 ＋ 0.5 ＝ (19.5)10

47p

수식 변경

2 A E 5)16

2×163 ＋ 10×162 ＋ 14×161 ＋ 5×100

＝ 8192 ＋ 2560 ＋ 224 ＋ 5 = (10981)10

변경 후

2 A E 5)16

2×163 ＋ 10×162 ＋ 14×161 ＋ 5×160

＝ 8192 ＋ 2560 ＋ 224 ＋ 5 = (10981)10
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49p

수식 변경

변경 후

50p

수식 변경

변경 후
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50p

수식 변경

변경 후

60p
오타 수정 그림에서  가 0에 가까이 가면 의 면적은 진촉이 매우 크고 폭이 매우 좁게 된다.

변경 후 그림에서  가 0에 가까이 가면 의 면적은 진폭이 매우 크고 폭이 매우 좁게 된다.

61p 수식 변경 2. 상사 정리    ℒ


 ＝     →      2. 상사 정리   ℒ



 ＝

62p

2번. 
풀이 변경

ℒ    ℒ 





 

 



           ℒ 




 

 ℒ 




 
 

     -  

변경 후
ℒ    ℒ 






 

 



           ℒ 




 

 ℒ 




 
 

     - 
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62p
4번. 

풀이 변경

  

  



  


            


ℒ      

ℒ





  

 



             

   -   

→

  

  



   


         


ℒ      

ℒ





 

 



             

   -  

63p

6번. 
문제 변경

   


 




 



변경 후    


 




 



68p

1. 초기값 
수식 변경

lim
→
  lim

→
       →     lim

→
  lim

→∞
  

예제 05.
문제 변경 예제05. lim

→
 3 를 초기값 정리를 이용하여 구하시오.     →     예제05.  lim

→
 3 를 초기값 정리를 이용하여 구하시오.

예제 06.
풀이 변경 lim

→

  

 
 lim

→

  

  
       →       lim

→

  

 
 lim

→
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90p

예제 02. 
문제 변경

 
  

변경 후

 
  



92p

예제 02. 
문제 변경

 






 

  
 

변경 후  






 

    

95p
예제 09. 
문제 변경

+



-




-

       →      

+



-




-
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96p

예제 10. 
풀이 변경 




 

×         

변경 후 



 

×     
  

  
 

96p
예제 11.

그림 변경  

 






1
 1

    →      
 

 






1


1

97p

예제 11.
풀이 변경




      

      
   

  




      

      

변경 후
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97p

예제 12.
풀이 교체 


 ×  

 
 

 

변경 후

∆    
      

     




 ×  

 
 

 

98p

예제 13.
그림 변경









-


  →    









-



예제 13.
풀이 변경

시작점 R, n, d      시작점 R, n, d

  

 
   


       

 
   



           →   
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102p

1) 본문 수정
그러므로 원식은

       에서         

변경 후
그러므로 원식은

       에서         

102p 2) 문제 수정              →              

103p
예제 01.
풀이 변경

   


 
 


 



   
  



 



    
    



       →          


 
 


 



   
  



 



   
   





104p

예제 02.
문제 수정

예제02. 다음 상태방정식과 출력방정식으로 주어진 시스템의 전달함수를 구하시오.

변경 후 예제02. 다음 상태방정식과 출력방정식으로 주어진 시스템의   를 구하시오.
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104p
예제 02.
풀이 수정
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변경 후

   

        

       











  


  
   



 









 


  
   



  









  


 
 



 



  
   



 



   
   





   
  
  


×


  
  



    

 

  
  





         





 
 

 
 

 


 







105p

예제 03.
문제 수정




 
 




  


  
   



 







        →        











  


  
   



  

111p 본문 수정 ·감쇠계수(damping factor)   


     →      ·감쇠계수(damping factor)    ×
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127p

수식 수정

제어 시스템의 단위 계단 응답 는 를 라플라스 역변환함으로써 구해진다.

  ℒ 
 




   

 
  

 










 

   


  





변경 후

제어 시스템의 단위 계단 응답 는 를 라플라스 역변환함으로써 구해진다.

  ℒ 
 




  

 
  

 










 

   


  





130p 그림 수정

최대
오버슈트

 
 

1.0

0 

 

 

 

 


  →  

최대
오버슈트

 
 

1.0

0 
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133p 수식 수정

라플라스 최종치 정리 라플라스 최종치 정리

lim
→∞
  ∞  lim

→∞
             →       lim

→∞
  ∞  lim

→ 


단, 는 수렴해야 한다. 단, 는 수렴해야 한다.

135p
예제 01.
풀이 수정

                


                


                ㆍ
  


×            →                 ㆍ

  


× 

                                     

136p 수식 변경

              (1) 단위 임펄스 함수           (1) 단위 임펄스 함수 

                  
    ≠  

          →            
    ≠  

                ℒㆍ                ℒㆍ    

137p 정답 수정

  lim
∞

   lim
→
    lim

→
 


    lim
 → 
  
 · 


 lim

 → 



 lim
 → 





    


변경 후

  lim
∞

   lim
→
    lim

→
 


    lim
 → 
  
 · 


 lim

 → 



 lim
 → 
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139p

예제 03.
풀이 수정

단위 계단 함수를 입력으로 할 때의 정상 상태 오차는 다음과 같다. 

    

  

 
 


 

변경 후

단위 계단 함수를 입력으로 할 때의 정상 상태 오차는 다음과 같다. 

    

  

 
 


 

140p 3) 풀이 변경

  lim
→

  lim
→




    lim
→
 





lim
→




   lim
→
  


 



→

  lim
→

  lim
→




    lim
→






   lim
→
 


 



142p
문제 01.
풀이 수정

 


   

    

  


 

  lim
→
  


 



    

→

 


   

    

   


 

  lim
→
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145p
본문 수정 여기서, 를 포물선 오차 상수 또는 가속도 오차 상수라 하며 다음과 같이 된다.

교체 후 여기서, 를 포물선 오차 상수 또는 가속도 오차 상수라 하며 다음과 같이 된다.

146p

문제 교체   
   

  
          →              

   

  
 

풀이 교체

  lim
→
   lim

→

   

  
 

  




 

  →

  lim
→
   lim

→
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147p

표 수정

편차
형

      기준입력

0
(적분기 
1개이상)

 0 0 


∞ ∞   

1
(적분기 
2개이상)

∞  0 0 


∞   

2
(적분기 
3개이상)

∞ ∞  0 0 


  




[표 10-2] 제어계의 정상 상태 편차 

교체 후

편차
형

      기준입력

0
(적분기 
1개이상)

 0 0 


∞ ∞   

1
(적분기 
2개이상)

∞  0 0 


∞   

2
(적분기 
3개이상)

∞ ∞  0 0 


  




[표 10-2] 제어계의 정상 상태 편차 

154p
출력
풀이 교체

            [지상]

         
→

            [지상]
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154p

본문 수정
여기서 전달함수 에서 를 로 치환하여 를 주파수 전달함수(frequency transfer function)라 하고 이 주파수 

전달함수의 절대값 는 주파수 응답의 이득과 편각 은 다음과 같은 관계가 있다.

교체 후
여기서 전달함수 에서 를 로 치환하여 를 주파수 전달함수(frequency transfer function)라 하고 이 주파수 

전달함수의 절대값 는 주파수 응답의 이득과 편각 ∠은 다음과 같은 관계가 있다.

155p 풀이 교체

   ·   
 ·

 
×

       


 



            


 

    에서   

    


  


 
    


 



    

  


(지상)
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교체 후

   ·   
 ·


×

       


 



            


 

    에서   

    


  


 
   


 



    

  


(지상)

  


   




156p 그림 교체



  ∞



  




            →             



  ∞
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156p
(2) 미분요소

수정
                               →                    

                                  →                      + 

156p
(3) 적분요소
그림 수정

  ∞



허축

실축

          →                  

  ∞



허축

실축
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157p
(5) 1차 지연요소

교체

  


  


  


 
 

       
   
 

 
 


 
 


실수부 = 
 


     허수부 = 
 


       

    
 



  
   

 

 


  


  

  



허축

실축
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교체 후

  


  


 
 

       
  
 

 
 


 
 


실수부 = 
 


     허수부 = 
 


       

    
 



  
 



 
 


 


  


  

  



허축

실축



  ∞



  

클래시컬 자동제어 정오표

160p 수식 교체

이득       

  

위상   ∠  ∠

 








 →

이득       

   

위상   ∠  ∠

 










462p
(4) 1차 지연요소

변경

  


  
    

 


이득       


    

    

위상      ∠ 
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변경 후

  


  
    

 


이득       


    

위상      ∠ 
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162P

그림 수정

0

-20

-40

0.01 0.1 1 10 100


[dB]

0̊

-30̊

-60̊

-90̊

∠

 
   



  

[그림 11-4]  


의 보드 선도

변경 후

0

-20

-40

0.01 0.1 1 10 100


[dB]

0̊

-30̊

-60̊

-90̊

∠

 
   



  

[그림 11-4]  


의 보드 선도

187p 본문 수정 주점 : 전달함수의 분모가 0인 근 (-4, -5)        →        극점 : 전달함수의 분모가 0인 근 (-4, -5)    


