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2017년 국회직 9급 기계설계 가책형 해설
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1. 【정답】 ⓹
⓹ 상당응력은 파악할 수 없다.

2. 【정답】 ⓹
⓹ 웜(worm)은 나사모양의 기어이므로 이의 형상이 인벌류트 곡선이 될 수 없다.

3. 【정답】 ⓷
⓷ 마찰차는 확실한 속도비를 얻을 수 없다.

4. 【정답】 ⓸

 




5. 【정답】 ⓶




×


×  ×

×

 mm

6. 【정답】 ⓹

 ××


, kgf

7. 【정답】 ⓶

 
kgf⋅m

 


 kgf⋅m

인장응력기준 : 








×

××
 mm

전단응력기준 : 








×

××
 mm

큰 값이 기준이므로 최소  mm이상이다.
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8. 【정답】 ⓵
바흐(Bach)의 축 공식은 축길이 m에 대한 비틀림각이  이내로 설계하는 것이다.

9. 【정답】 ⓵

 ×

 kgf⋅mm

  ×

×
××



 
××





kgf mm

10. 【정답】 ⓷

 

××
 ms

11. 【정답】 ⓸
구동축과 종동축 사이의 거리가 두 풀리 직경의 합의 가 되려면 두 풀리가 직접접촉으로 
맞닿아 있어야한다. 벨트전동은 간접접촉에 의한 전동이다. 

12. 【정답】 ⓷
톱니나사이다.

13. 【정답】 ⓶
플렉시블 커플링이다.

14. 【정답】 ⓶





×


×


,   N  kN

15. 【정답】 ⓹

 ×


×

××


 kgfmm⋅ms 
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16. 【정답】 ⓷

축의 비틀림 최대전단응력 :  


×
×





성크 키의 전단응력 :  ×

×












,    mm

17. 【정답】 ⓵

 ×

 kgf⋅mm

××

 ×



 kgf

18. 【정답】 ⓸

×


×  

 

 이므로 개의 칼라가 필요하다.

19. 【정답】 ⓷


 


 ,  ×××××  kgf

  ××  W≒kW

20. 【정답】 ⓵

제동토크  N⋅mm이므로 마찰력 


 N, 

 N

⋅⋅  ⋅

 N


