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개요 

목적 

이 튜토리얼에서는 RecurDyn/ Belt 툴킷을 이용하여 V 벨트로 이루어진 잔디 깎기 시스템에 대한 

시뮬레이션을 어떻게 실행할 것인지를 다루어보겠습니다. 이 과정에서 모델 기능에 대한 관찰과 

벨트 시스템에 대한 직관적 이해를 위해서 애니메이션과 Plot 을 생성할 것이며, 튜토리얼의 모든 

작업을 완료하면, V 벨트로 이루어진 잔디 깎기 시스템이 아래와 같이 보여집니다. 

  

RecurDyn Belt 는 다양한 형태와 구성으로 이루어진 체인과 벨트 바퀴 시스템을 이용하여 모델링 

할 수 있게 하며, 벨트 툴킷은 다음과 같은 지오메트리 엔티티로 이루어져 있습니다. 

▪ V 벨트(V-belt)  

▪ 롤러(Roller)  

▪ 플랜지(Flange) 

▪ V 풀리(V-pulley) 

Chapter 

1 
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RecurDyn 은 벨트 시스템을 구성할 때 이 엔티티(Entity)와 벨트 세그먼트 사이에서 

접촉(Contact)을 자동으로 생성할 것입니다. 또한, RecurDyn 의 다른 바디(Body)와 조인트(Joint), 

포스(Force)요소들을 벨트 시스템을 모델링 하는 데에 이용할 수 있습니다. 

 

독자 

이 튜토리얼은 RecurDyn 에서 지오메트리(Geometry), 조인트(Joint), 포스(Force)를 어떻게 

생성하는 배운 적이 있는 독자를 대상으로 하며, 모든 작업 과정에 대해서 자세히 설명되어 

있습니다. 

필요 요건 

3D Crank-Slider와 Engine with Propeller 튜토리얼 또는 이와 상응하는 레벨의 튜토리얼을 해 본 

경험이 있어야 하며, 기본적인 물리 지식이 있어야 합니다. 

과정 

이 튜토리얼은 다음과 같은 과정으로 구성되어 있으며, 각 과정을 완성하는 데 걸리는 시간은 

다음의 표와 같습니다. 

  

과정 시간(분) 

서브 시스템의 생성 5 

지오메트리 엔티티의 생성 15 

벨트와의 조합 25 

모델의 수정 15 

모델에 대한 추가적 선택 작업의 수행 25 

총 합:  85 

예상 소요 시간 

약 85 분 
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서브 시스템의 생성 

목적 

시뮬레이션의 환경 설정 및 벨트 서브 시스템에 대한 생성과 벨트 시스템의 기본 플레이트 (잔디 

깎기 데크, 모터 마운트)에 대한 지오메트리와 임포트 과정을 배워보겠습니다. 

예상 소요 시간 

5 분 

  

Chapter 

2 
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RecurDyn의 실행 

RecurDyn 실행 후 새로운 모델 생성하기:  

1. 바탕화면에서 RecurDyn 아이콘을 더블 클릭합니다.  

2. RecurDyn 이 실행되면서 Start RecurDyn 

대화상자가 나타납니다. 

3. 다음과 같이 설정합니다. 

▪ Units: MMKS 

▪ Gravity: –Z   

4. RidingMower로 파일의 이름을 지정하여 저장합니다. 

 

 

 

벨트 시스템의 생성 

이제, 잔디 깎기의 V-belt 가 있는 벨트 시스템 생성을 위해 해당 지오메트리를 갖고 있는 Parasolid 

파일을 임포트 할 것입니다. 

 

벨트 서브 시스템 생성하기:  

1. Toolkit 탭에서 Subsystem 

Toolkit 그룹의 Belt 를 선택합니다.  

모델링 작업 윈도우와 Database 

윈도우에는 오직 벨트 서브 시스템만 

보여야 합니다. 

2. File 메뉴에서 Import 를 

클릭합니다.  

3. Files of type 을 Parasolid File 

(x_t)로 설정합니다. 

4. RidingMower.x_t 을 선택합니다. 

(파일 경로: <InstalDir>/Help/Tutorial/Toolkit/Belt/RidingLawnmowerWithVBelt). 

5. Open 을 클릭하면 CAD Import Options 창이 나타납니다. Assembly Hierarchy 선택을 

해제한 후, Import 버튼을 누릅니다. 
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6. Rendering 모드를 Shade with Wire 로 설정합니다. 

7. 아이콘과 마커의 크기를 10 으로 변경합니다. 

 

그러면, 모델은 다음과 같이 보여집니다. 
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지오메트리 엔티티의 생성 

목적 

이 장에서는 V-벨트를 구성하는 다음과 같은 지오메트리 엔티티를 생성할 것입니다. 

▪ V 벨트 바퀴 (V-Pulley) 

▪ 롤러 (Roller) 

▪ 플랜지(Flange) 

다음 장에서는 이 장에서 생성한 V-벨트 구성요소들을 결합하여 이에 대한 시뮬레이션을 

실행해보겠습니다. 

예상 소요 시간 

15 분 

  

Chapter 

3 
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V풀리의 생성 

이제, 모터에 붙일 V 풀리를 생성해보겠습니다. 

V 벨트 바퀴 생성 하기: 

1. 기본 XY Plane에서 시작하되, 아래의 그림에서 보여지는 것처럼 모터 샤프트 바디의 밑 부분을 

보기 위하여 모델을 회전시킵니다. 

2. Belt 탭에서 Pulley 그룹의 V Pulley 를 클릭합니다. 

3. 모터 샤프트의 어깨 부분의 모서리(내부 또는 외부)에 마우스 커서를 놓습니다. 

RecurDyn 은 마우스 커서가 가리키는 지점의 중심을 자동으로 선택하게 되어, 아래의 

그림에서 보이는 것처럼 샤프트의 중심을 선택합니다. 

 

V 풀리의 크기를 정의하기 위해 V-Pulley 다이얼로그 윈도우가 나타납니다. 

 

4. 크기에 대한 정보를 보기 위해 Dimension Information 을 클릭합니다. 
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5. Close 를 클릭합니다. 

6. 오른쪽 그림과 같이 VPulley 다이얼로그 

윈도우가 보이면 값들을 입력한 후, OK 를 

클릭합니다. 

▪ Inner Radius: 63.5 

▪ Radius: 88.9 

▪ Outer Radius: 88.9 

▪ Width: 25.4 

▪ Pulley Width:  31.75 

▪ Angle: 40  

▪ Assembled Radius: 63.5 

 

이 생성 과정에서는 모터의 단층 부 중심을 선택하여 V 풀리를 생성했기 때문에, 풀리의 

중심은 모터의 축과 일치합니다. 이제, 벨트 바퀴의 모서리가 모터의 어깨에 있게 하기 위해서 

벨트 바퀴를 이동시켜 보겠습니다.  

7. Basic Object Control 을 이용하여, 벨트 바퀴를 15.875mm 만큼 –Z 방향으로 

이동시킵니다. 그러면, 벨트 바퀴의 아래 부분이 아래의 그림처럼 모터 샤프트의 끝과 나란하게 

되는 것을 볼 수 있습니다. 
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8. 두 개의 블레이드에 있는 샤프트에서도 이와 

유사한 방법으로 V-벨트 바퀴를 생성하고 

오른쪽 그림에서 보여지는 것처럼 크기에 대한 

값을 설정해줍니다. (XY 평면 기준, 위 쪽의 

샤프트에 VPulley2 생성, 아래 쪽에 

VPulley3 생성) 

▪ Inner Radius: 76.2 

▪ Radius: 88.9 

▪ Outer Radius: 88.9 

▪ Width: 19.05 

▪ Pulley Width: 25.4 

▪ Angle: 40  

▪ Assembled Radius: 76.2 

 

9. 두 개의 벨트 바퀴 모두 샤프트에서 +Z방향으로 12.7mm 만큼 이동시킵니다. 그러면, 모델은 

다음과 같이 보여집니다. 
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롤러의 생성 

인장 링크(Tensioning Link, 아래 그림의 파란색 부분)에 롤러를 생성해보겠습니다. 

 

롤러 생성 하기: 

1. Belt 탭에서 Pulley Group 의 Roller 를 클릭합니다. 

2. Point, Distance, Depth 로 생성 방법을 설정합니다. 

3. 이전에 했던 방법대로 샤프트의 어깨에 커서를 놓고, 롤러의 중심으로서, 샤프트의 중심을 

선택합니다. 그리고 나서, 스크린의 상단에 있는 Modeling Input 툴바에서 

거리(반지름)를 25.4 로, 높이(실린더의 높이)를 38.1 로 입력합니다. Basic Object 

Control을 이용하여 롤러를 +Z 방향으로 19.05 mm 이동시킵니다.  

 

4. 유사한 방법으로, 진한 녹색의 아이들러 샤프트에도 롤러를 생성합니다. 동일한 생성 방법을 

이용하되, 여기서는 거리(반지름)을 63.5 로, 높이는 38.1 로 설정합니다. Object Control 을 

이용하여 롤러를 +Z 방향으로 19.05 mm 이동시킵니다. 
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V 벨트 세그먼트의 생성 

V 벨트 세그먼트 생성하기: 

1. Belt 탭에서 Belt Group 의 V Belt 를 클릭합니다. 

2. XY 로 작업 평면을 설정한 후, 모델의 구성요소와 떨어져 있는 지점을 아무 곳이나 

선택합니다.  

3. Properties 다이얼로그 윈도우를 열어서 오른 쪽 그림과 같이 V-벨트에 대해서 값을 

입력합니다.  

▪ Height: 10 

▪ Belt Thickness: 10 

▪ Width: 12.7 

▪ Angle:40 

▪ Segment Length: 30 

▪ Cord Distance: -4 

▪ Left Connecting Position: -14 

▪ Right Connecting Position: 14 
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4. 입력된 값은 적당히 성긴 벨트를 생성합니다. 좀 더 정밀하게 하기 위해서는 세그먼트의 

Length 를 짧게 하고 Connection Position 을 조정합니다. 또한, 세그먼트의 개수가 증가시키면 

매끄럽고 정확한 결과를 얻을 수 있지만, 해석 시간은 증가됩니다.  
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Belt와의 결합 

목적 

이 장에서는 벨트를 생성하여 이전 장에서 생성한 지오메트리 엔티티들과 결합한 후, 이 서브 

시스템에 대한 시뮬레이션을 실행해보겠습니다. 

예상 소요 시간 

25 분 

  

Chapter 

4 
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벨트의 경로 정의 

벨트의 경로 정의하기: 

1. XY 로 작업 평면을 변경하고 Rendering 

모드를 Wireframe 으로 설정합니다.  

 

2. 툴킷바의 Belt 를 클릭한 후, Assembly 

그룹에 있는 Assembly 를 클릭합니다. 

 

3. 모터의 풀리를 시작 지점으로 하여, 시계 반대 

방향으로 벨트의 경로를 따라 각각의 롤러를 

클릭합니다. 

 

4. 오른쪽 그림과 같이 파란색 선이 풀리와 

롤러의 정확한 위치에 연결되었는지 

확인합니다. 

 

5. 모든 롤러를 선택한 후에, 풀리의 시작 지점을 

다시 선택하되, 루프를 완성하기 위해 풀리 허브의 반대 편에 파란색 선이 오도록 한 후, 

마우스 왼쪽 클릭을 합니다. 그러면, 오른 쪽 그림과 같이 다이얼로그 윈도우가 나타납니다. 

 

6. Number of belts를 93 대신 94 로 변경하여 시뮬레이션이 

시작될 때 벨트가 약간 느슨하게 되도록 합니다.  

 

7. OK 를 클릭하면 RecurDyn 에 각각의 벨트 세그먼트가 서브 

시스템 모델 대한 바디로 추가됩니다. 이제, 모델은 다음과 같이 

보여집니다. 
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축에 풀리 고정시키기 

이제, 축에다 풀리를 고정시켜 보겠습니다. 

 

풀리 고정 시키기: 

1. Professional 탭에서 Joint 그룹의 Fixed 를 클릭하여 아래 표와 같이 Fixed 조인트를 

생성합니다. 생성방법은 Body, Body, Point 를 사용합니다. 회색 큰 롤러를 제외하고 세 개의 

벨트 바퀴에 Fixed 조인트를 각각 생성합니다.  

 

 Body 1 (base) Body 2 (action) Ponit 

FixedJoint1 Motor_Shaft VPulley1 0, 0, -60.325 

FixedJoint2 Blade2 VPulley2 VPulley2.CM 

FixedJoint3 Blade1 VPulley3 VPulley3.CM 

FixedJoint4 Idler_Shaft Roller2 Roller2.CM 

 

 

이제, 초록색의 작은 롤러가 모터로부터 벨트가 맞물리고 풀어지도록 중심축인 파란색 Arm 에 

의해서 잔디 깎기 데크의 마운팅 주위를 자유롭게 회전하도록 해보겠습니다. 
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Revolute 조인트의 생성 

이제, 각 샤프트와 기본 플레이트 사이에 Revolute 조인트를 생성해보겠습니다. 또한, 이전 

과정에서 언급했던 초록색롤러와 파란색 Arm 사이에 핀 조인트를 생성해보겠습니다.  

 

회전 조인트 생성하기: 

1. Professional 탭에서 Joint 그룹의 Revolute 를 클릭하여 다음의 표를 참고하여 Revolute 

조인트를 생성합니다. 

2. Body, Body, Point 생성 방법을 사용하고, 각 샤프트의 둥근 모서리를 선택하여 각 샤프트의 

중심선에 대해 회전하는 핀 조인트를 생성합니다. 

 

 Body 1 (base) Body 2 (action) 

RevJoint1 MotherBody Motor_Shaft 

RevJoint2 Mower_Deck Blade2 

RevJoint3 Mower_Deck Blade1 

RevJoint4 Mower_Deck Tensioner 

RevJoint5 Tensioner Roller1 

RevJoint6 Mower_Deck Idler_Shaft 
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그라운드에 모터 마운트와 잔디 깎기 데크를 연결하기 

모터 마운트 플레이트는 마더 바디인 그라운드에 직접적으로 고정될 것입니다. 반면에, 노란색 잔디 

깎기 데크는 다양한 위치에 맞출 수 있도록 하기 위해 움직임을 자유롭게 할 필요가 있습니다. 

이제, 플레이트의 중심축을 따라 회전 조인트를 생성함으로 인해 어떤 영향이 미치는 지 

시뮬레이션을 실행해보겠습니다.  그럼, 반원의 길쭉하게 솟은 부분을 조인트 생성을 간단하게 하기 

위한 축으로 삼아 작업해보도록 하겠습니다. 

 

그라운드에 베이스 플레이트 연결하기: 

1. Motor_Mount plate 의 원하는 지점에 Fixed 조인트를 생성합니다. 

2. Point, Direction 생성 방법을 이용하여 잔디 깎기 데크에 대한 Revolute 조인트를 

생성합니다. 먼저, 길쭉하게 솟은 부분의 반원 모서리를 선택하고 나서, 방향을 선택하기 위해 

길쭉하게 솟은 부분을 선택합니다. 
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3. 이제 조인트의 모션을 정의하여 가장 간단한 상태로 시뮬레이션을 실행해보겠습니다. 이는 

Revolute 조인트를 Fixed 조인트처럼 가정하여 시뮬레이션을 설정한 것이지만, 이 부분은 

나중에 수정할 것입니다. 

▪ 회전 조인트에서 오른 쪽 마우스 버튼을 클릭하여 Properties 를 선택합니다. 

▪ Include Motion 을 선택한 후 이 시뮬레이션에는 모션이 없기에 0 으로 함수 식을 정의합니다. 

모터 샤프트에 모션 적용하기 

이제, 모터 마운트 플레이트와 모터 샤프트 사이의 RevJoint1 의 모션을 수정하여 모터의 속도를 

1800 rpm 으로 높여보겠습니다. 

 

작동 중인 모터 설정하기: 

1. Database 윈도우의 RevJoint1 에서 오른 쪽 

마우스 버튼을 클릭한 후 Property 를 

클릭합니다. 

2. Include Motion 을 클릭한 후 Motion 을 

클릭합니다.  

3. Type을 Velocity (time)으로 설정합니다. 

4. 오른쪽 그림과 같이 모션에 대한 수식을 다음의 

수식으로 설정합니다. 

-188.4*STEP(TIME, 0, 0, 1, 1) 
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5. OK 를 클릭합니다.  

이로써, 모터 속도가 1 초일 때 0 에서 188.4 rad/s 까지 높아지도록 설정되었습니다. 
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텐셔너 링크에 포스 적용하기 

이제, 중심축과 롤러 사이의 2/3 지점에 위치한 구멍에 포스를 생성해보겠습니다. 이 포스는 벨트를 

맞물리게 하고 블레이드를 움직이게 할 것이며, 이 포스는 이 모델에는 포함되어 있지 않은 

케이블/레버/스프링 시스템에서 보통 나타납니다. 이 포스 값은 벨트의 장력을 결정하며, 벨트와 

모터 샤프트 사이의 미끄럼에 중요한 영향을 미칩니다. 또한, 이 포스 값은 Design Study 에서 

파라미터를 다양하게 하여 제일 적절한 값을 찾을 수 있게 합니다. 

 

포스 생성 하기: 

1. Professional 탭에 Force Group 의 Axial을 클릭합니다. Body, Body, Point, Point 

생성 방법을 이용하여 축 포스를 생성합니다. 

2. Tensioner body 와 Mower_Deck 을 

선택합니다.  

3. 첫 번째 포인트를 위해 스프링이 붙어있는 텐셔너의 

구멍을 선택합니다. 다음 과정에서 잔디 깎기 데크의 

위치를 변경해야 하므로 두 번째 포인트를 위해 

그곳의 아무 지점이나 선택합니다.  

4. 새롭게 생성된 축 포스의 Properties 다이얼로그 

윈도우를 열어서 Connector 페이지를 클릭한 후, 

Action Marker의 Origin 을 오른 쪽 그림과 같이 

(–400, 200, -85.725)로 설정합니다. 이는 

기계적 이점을 최대화하여 포스 탄젠트가 텐셔너의 

모션에 대한 초기 방향이 되도록 해줍니다. 

일반적으로, 모우어가 작동될 때, 아무런 토크도 브레이드에 전해지지 않기 때문에 먼저 벨트가 

미끄러지면서 모터가 속도를 냅니다. 그리고 나서, 블레이드는 텐셔너 링크의 포스가 적용되어 

작동됩니다. 

5. 이제, 이것을 모터가 속도를 낼 때(시뮬레이션의 0.5 초에서)의 포스가 0 에서 225 N (~50 

lb)로 되도록 값을 설정하여 시뮬레이션으로 실행해 보겠습니다.  
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6. Properties 다이얼로그 윈도우에서 Axial 

페이지를 클릭합니다.  

7. 오른 쪽 그림에서 보이는 것처럼 다음의 함수 

식을 설정합니다. 

-225*STEP(TIME, 0.5, 0, 1, 1) 
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시뮬레이션의 실행 

이제 첫 번째 시뮬레이션을 실행하기 위한 준비를 해보겠습니다. 

 

시뮬레이션 실행 하기:  

1. Analysis 탭의 Simulation Type 그룹 에서 

Dynamic/Kinematic 을 선택합니다. 

2. End Time 을 1.25 로, Step 을 200 으로 오른 

쪽 그림과 같이 설정합니다. 이것은 모터가 전체 

속도를 내기에 충분한 시간입니다. 

3. Simulate 를 클릭합니다. 

시뮬레이션이 실행되는데 약 10 분 미만 정도 

소요됩니다. 

 

 

 

결과 보기 

결과 보기: 

시뮬레이션의 결과를 애니메이션으로 실행해 보기 위해서 Analysis 탭에 Animation Control 

group 에 있는 Play 버튼을 클릭합니다. 
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▪ 시뮬레이션의 결과를 보면, 이 잔디 깎기에 중요한 설계 결함을 발견할 수 있는데, 플랜지가 

텐셔너 롤러에 없기 때문에 벨트는 텐셔너 롤러에 붙어 있을 수가 없다는 것을 알 수 있습니다. 

그럼, 다음 장에서 적절한 플랜지를 갖도록 이 롤러를 수정해 보겠습니다.  
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모델의 수정 

목적 

이 장에서는 텐셔너 롤러에 플랜지를 추가하여 모델을 수정하고 시뮬레이션을 다시 

실행해보겠습니다. 또한, 그 결과를 Plot 으로 그려보겠습니다. 

예상 소요 시간 

15 분 

  

Chapter 

5 
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롤러에 플랜지 추가하기 

이제, 플랜지를 추가하기 위해서 롤러에 공간을 만들 것입니다. 그래서 이를 위해, 롤러의 

넓이(높이)를 줄인 후 플랜지를 생성해보겠습니다. 그리고 나서, 플랜지의 크기를 조정한 후, 롤러에 

플랜지를 고정시켜보겠습니다. 

 

롤러에 플랜지 추가하기: 

1. 초록색의 작은 롤러에서 오른쪽 마우스 버튼을 

클릭한 후, Properties 를 클릭합니다.  

Properties 다이얼로그 윈도우에서 

Characteristic 페이지를 클릭하여 오른 쪽 그림과 

같이 롤러의 Width 를 25.4 로 변경합니다. 

2. Belt 탭에서 Pulley 그룹의 Flange 를 클릭합니다. 

3. 롤러의 윗 면을 클릭합니다. 롤러의 아랫 면에도 

위의 과정을 반복합니다. 

4. 플랜지의 기본 사이즈는 여기에 추가하기에는 너무 

크기 때문에 크기를 조정하겠습니다. 

5. 플랜지에서 오른 쪽 마우스 버튼을 클릭한 후 Properties 를 선택한 후, Characteristic 

페이지로 가서 플랜지의 Depth (Width)를 6.35 로 변경합니다. 

 

6. Fixed 조인트를 사용하여 롤러바디에 플랜지를 연결합니다. 
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벨트의 수정 

플랜지가 제대로 움직이도록 하기 위해서는 두 개의 플랜지가 접촉하는 것이 가능해야 하므로 벨트 

어셈블리를 수정해보겠습니다. 

 

벨트 어셈블리 수정하기: 

1. Database 윈도우 하단의 BeltAssembly1 에서 

오른 쪽 마우스 버튼을 클릭한 후 Properties를 

클릭합니다.  

2. 롤러에 플랜지를 추가했기 때문에 Contact 을 

위해서 추가한 바디 정보를 살펴봐야 

하므로 Navigation 또는 List 버튼을 클릭하여 

오른 쪽 그림과 같이 바디를 추가합니다. 

3. OK 를 클릭합니다.  

 

 

블레이드의 조인트에 마찰 추가하기 

모터가 돌아가기 시작하는 순간부터 블레이드가 자유롭게 움직인다는 것을 이전 시뮬레이션을 통해 

알 수 있었습니다. 그러나, 이것은 실제적이지 않습니다. 실제 잔디 깍기에서는 포스가 적용될 

때까지 해당 위치에서 블레이드를 유지하는 브레이크가 있을 것입니다. 이에 대해서는 스코프를 

통해 확인해보겠습니다. 

그리고, 이 모델에서는 마찰이 제외되어 있으나, 텐셔너에 포스가 적용된 효과를 보기 위해서 

블레이드의 모션에 저항을 주는 마찰이 있어야 하므로 이를 추가해보겠습니다. 
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마찰 추가하기: 

1. 블레이드와 잔디 깎기 데크 사이에 있는 회전 조인트(RevJoint2 와 RevJoint3)에 해당하는 

Properties 다이얼로그 윈도우를 엽니다. 

기본적으로 마찰에 대한 효과적인 모멘트 Arm 의 

값은 매우 높습니다.  

2. Include Friction 을 체크한 후 Sliding 을 

체크합니다 

 

 

 

 

3. Sliding 버튼을 클릭하여 오른 쪽 그림과 같이 값을 

설정합니다.  

▪ Inner Radius Factor: 20  

▪ Outer Radius Factor: 40  

4. Close 버튼을 클릭한 후 OK 버튼을 클릭합니다. 

5. 이제 시뮬레이션을 다시 실행해보겠습니다. 

▪ 이전과 같은 설정으로 설정을 유지한 채 시뮬레이션을 

다시 실행합니다. (End Time: 1.25, Step: 200)  

 

애니메이션을 실행했을 때 벨트가 적절하게 움직이는 것이 보일 것입니다. 이는 플랜지가 텐셔너의 

롤러가 이동해도 벨트가 유지될 수 있도록 해주기 때문에 가능한 것입니다. 

 

결과 보기 

이제 시뮬레이션의 결과를 확인해 보겠습니다. 



R I D I N G  L A W N M O W E R  W I T H  V - B E L T  T U T O R I A L  ( B E L T )  

 

32 

 

 

시뮬레이션의 결과 보기: 

1. 모터의 속도와 블레이드의 속도에 대한 데이터의 

그래프를 보기 위해 Plot 윈도우를 엽니다.  

2. RevJoint1(모터의 속도)와 

RevJoint2(블레이드의 속도)에 대한 값을 

Plot 으로 그립니다. 

3. Plot 윈도우를 두 개의 Pane으로 나누기 위해서 

Home 탭에 View Group 의 Show Left 

Windows 를 클릭합니다. 

4. Axial 포스와 벨트 장력에 대한 Plot 을 하단에 

위치한 Pane 에 추가하기 위해서 하단의 Pane을 

클릭하여 활성화시킵니다. 

5. Axial1 의 FM_Trans_Axial 과 VBelt2 의 

Tension 을 더블 클릭하여 Plot 으로 그립니다.  

이 Plot 에서 포스가 텐셔너에 적용될 때 벨트 

장력이 증가하고 잔디 깎기의 블레이드가 속도를 

내기 시작함을 볼 수 있으며, 블레이드가 속도를 

많이 내지 않았더라도 명확하게 제대로 작동되고 

있음을 알 수 있습니다. 블레이드의 안정적인 속도를 보기 위해서는 시뮬레이션의 시간을 더 

길게 하여 실행하거나 벨트가 미끄러짐을 멈추도록 텐셔너의 포스 값, 마찰 계수 또는 모멘트 

Arm 의 값을 증가시킵니다. 
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모델링 작업 창으로 돌아가기 위해서 File 메뉴에서 Close 를 선택합니다. 

 

 

이제, 잔디 깎기 블레이드 드라이브 트레인에 대한 모델링 작업이 끝났습니다. 이제, 다음 장에서는 

모델에 대한 선택적 작업 과정을 진행하도록 하겠습니다. 
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모델에 대한 선택적 작업의 수행 

목적 

이 장에서는 잔디 깎기 데크에 진동 모션을 추가하여 모델을 수정해보겠습니다. 추가한 벨트 

세그먼트에 슬립 센서를 생성하고 출력 데이터를 설정하여 그 결과를 Plot 으로 그려보겠습니다. 

예상 소요 시간 

25 분  

Chapter 

6 
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슬립 센서의 생성 

벨트와 모터의 V 풀리 사이의 미끄럼을 측정하기 위해서 센서를 생성해보겠습니다. 

 

 센서 생성 하기:  

1. Belt 탭의 Sensor 그룹에서 Sensor 를 클릭한 후 Slip Sensor 를 클릭합니다. 

2. RollerBody, Point, Distance 방식으로 생성합니다. 

3. 다음의 정보를 입력합니다. 

▪ RollerBody - 모터의 V 풀리를 선택합니다. 

▪ Point (센서의 위치) - 벨트 바퀴 중심과 같은 방향(Z 방향)에 있는 지점을 클릭한 후 

풀리로부터 벨트의 반대 편(160, 0, -60.325)을 선택합니다. 

▪ Distance (반지름) - 100 으로 설정합니다. 

4. 이제, 센서 아이콘이 보여집니다. 이제, 감지 기능을 활용하기 위해 센서의 설정을 

수정해보겠습니다. 

▪ 센서 아이콘에서 오른쪽 마우스 버튼을 클릭한 

후 Properties 를 선택합니다.  

▪ Properties 다이얼로그 윈도우에서 Sensed 

Entity 의 텍스트 박스 옆에 있는 E 를 클릭하고 

벨트의 아무 부분이나 선택합니다. 

▪ Sensed Entity 의 텍스트 박스에 

BeltAssembly1 가 오른 쪽 그림과 같이 

나타납니다. 

▪ OK 를 클릭합니다. 

 

5. 시뮬레이션을 2.5 초로 하여 실행해 보겠습니다. 2.5 초로 시뮬레이션을 실행하는 것은 

시스템이 안정적으로 작동하도록 하기 위한 것으로 시뮬레이션의 실행 시간을 기다릴 수 있는 

충분한 시간이 있다면 시뮬레이션이 완료될 때까지 기다리기 바랍니다. (다음 부분의 작업을 

진행하려면 이 부분에서 진행된 시뮬레이션의 결과가 필요하기 때문에 시뮬레이션의 실행이 

종료될 때까지 기다리는 것이 좋습니다.) 

6. 선택 사항으로 Step 을 300 으로 설정하여 2.5 초 동안 시뮬레이션을 실행합니다. 다음 

Plot 은 그 시뮬레이션의 결과입니다.  
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7. SlipSensor1 의 Value 를 상단 Pane에 그린 후, RevJoint1 과 RevJoint2 의 

Vel_Relative 를 하단 Pane에 그립니다. 

▪ 상단의 Plot 은 0.85 초에서 일어난 드라이브 풀리의 최대 미끄러짐 값을 보여주며 하단의 

Plot 은 블레이드의 속도가 시뮬레이션 시간이 길어지면서 벨트의 속도에 가까워지고 있음을 

보여줍니다. 
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추가한 세그먼트에 대한 출력데이터의 설정 

RecurDyn 에서 데이터를 설정하기 위해 여러 벨트 세그먼트의 장력을 추적해보겠습니다. 

 

장력 추적하기: 

1. Database 윈도우의 BeltAssembly1 에서 오른쪽 

마우스 버튼을 클릭한 후 Properties를 선택합니다.  

2. Output 페이지로 가서 출력 데이터를 보기 원하는 벨트 

세그먼트의 옆에 있는 박스를 체크합니다. 

이 튜토리얼에서는 다음의 3 개 세그먼트만 

살펴보겠습니다. 

▪ VBelt2, VBelt32, and VBelt62 

 

3. 세그먼트를 위한 출력 데이터를 OK 를 눌러서 저장한 후 시뮬레이션을 실행합니다. (End 

Time: 2.5, Step: 300) 

이제, 세 개의 링크에 대한 데이터를 갖게 되었으므로 애니메이션에서 그 링크를 확실히 보기 

위해서 시각적으로 표시할 필요가 있는데 이를 위해 Render Each 모드를 사용하겠습니다. 

4.  툴바에서 Render Each 를 클릭합니다. 

5. Database 윈도우에서 첫 번째 링크(VBelt2)를 클릭하여 전체 벨트 어셈블리에 대해서 

Wireframe 을 설정한 후, Shift 키를 누른 채로 마지막 링크 (VBelt95)를 클릭합니다. 

6. 이제 94 개의 모든 링크를 선택한 후 그것들 중에 

하나의 링크를 선택하여 오른 쪽 마우스 버튼을 

클릭합니다. 그리고 나서, Properties를 선택한 후, 

Graphic Properties 페이지로 가서 Each 

Rendering 을 오른 쪽 그림에서 보이는 것처럼 

Wireframe 으로 설정합니다.  

7. OK 를 클릭하여 Properties 다이얼로그 윈도우를 

닫습니다. 

8. Database 윈도우에서 VBelt2, VBelt32, 

VBelt62 에 대해 각각 오른쪽 마우스 버튼을 

클릭하여 나타난 메뉴에서 Shade 를 클릭합니다.  

9. 잔디 깎기 데크를 제외한 모든 다른 바디에 대해서도 Shade 를 적용합니다. 

10. 블레이드를 더 잘 보이게 하기 위해서 잔디 깎기 데크를 Wireframe 으로 설정합니다. 
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결과 보기 

이제, 선택된 세 개의 세그먼트에 대한 벨트의 장력과 벨트 바퀴의 속도, 텐셔너 포스를 Plot 으로 

그려보고, 애니메이션을 로드 하여 살펴보겠습니다. 이 요소들을 보기 위한 가장 효과적인 방법은 

Plot 윈도우를 분할하여 세그먼트의 장력을 Plot 으로 그리고 애니메이션을 Plot 윈도우에 로드하는 

것입니다. 그러면, 그 세그먼트에 대한 장력의 변화를 쉽게 볼 있습니다.  

결과 보기: 

1.  Plot 윈도우를 엽니다. 

2. Plot 창을 4 개로 나누기 위해서 툴바에서 Show All 

Windows 를 클릭합니다. 

3.  왼쪽 상단의 Pane을 클릭하여 활성화시킵니다. 

4. 툴바에서 Load Animation 을 클릭하여 애니메이션을 

로드 시킵니다. 

5. 경고가 나타나면 해당 Plot 에 어떠한 데이터가 없는 

경우, Yes 를 클릭합니다.  

6. 애니메이션의 보기 모드와 렌더링 모드를 적절하게 

수정합니다.  

7. 쪽 하단의 Pane을 클릭하여 활성화시킨 후 세 개의 

벨트 세그먼트에 대한 Tension 을 Plot 으로 그립니다.  

8. 오른쪽 상단의 Pane 을 클릭하여 활성화시킨 후 

RevJoint1(모터)와 RevJoint2(블레이드 2)에 대한 

Vel1_Relative 을 Plot 으로 그립니다.  

9. 오른쪽 하단의 Pane 을 클릭하여 활성화시킨 후 

Axial1 에 대한 FM_Trans_Axial (텐셔너의 포스)을 

Plot 으로 그립니다.  

그려진 Plot 은 다음 그림과 같이 보여집니다.  
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잔디 깎기 데크에 진동 설정하기 

잔디 깎기 데크에 진동 설정하기: 

1. 그라운드와 잔디 깎기 데크를 연결한 Revolute 

조인트의 모션을 수정합니다.  

2. 25D*sin(PI*TIME)으로 수식을 입력하여 2 초에서 

사인곡선 형태로 변하며, 25 도의 진폭을 가지는 

모션을 정의합니다. 

3. 진동의 영향을 살펴보기 위해 2 초 동안 시뮬레이션을 

실행합니다. 

4. 잔디 깎기의 진동으로 인해 벨트의 장력과 벨트 텐셔너의 위치가 어떻게 변하는지 확인합니다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Thanks for participating in this tutorial! 
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