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预备工作 

目标 

本教程介绍创建 2D 媒介传输工具(MTT2D)的基本操作。学会如何创建和使用薄片

组来表示媒介（纸或电影胶片），驱动媒介的固定和移动滚子，指引媒介运动的直线和

弧形导轨。在本教程中，将创建如下所示的媒介传输模型： 

本教程包括演示 MTT2D 模型基本运动的两章和三个选做的练习。每个选做的练习

与其他选做的练习都是相互独立的。可以在完成第 2章和第 3章的模型创建后，选做任

何一个练习。在进行选做练习前无需运行仿真和绘制结果图形。 

读者 

本教程面向熟悉 RecurDyn 基本操作的用户。所有的新任务都做了仔细说明。 

预备知识 

用户首先需要学习 3D曲柄滑块机构、带螺旋桨发动机、弹性球（2D接触）教程，

或者类似教程。用户还需要具有基础的物理知识。 

Chapter 

1 
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步骤 

本教程包含以下步骤。预计完成每个步骤的时间，如下表所示。 

流程 时间（分钟） 

仿真环境设置 5 

媒介传输模型创建与分析 30 

可选练习 1 15 

可选练习 2 15 

可选练习 3 15 

总计： 80 

预计完成时间 

本教程大概需要 80分钟完成。 
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设置仿真环境 

本章将学习创建媒介传输子系统和设置仿真环境。 

 

任务目标 

学习如何创建一个媒介传输子系统。 

预计完成时间 

5 分钟 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Chapter 

2 



多 媒 体 传 输 系 统 教 程 ( M T T 2 D )  

8 

启动RecurDyn 

启动 RecurDyn，并创建一个新的模型： 

1. 双击桌面上的 RecurDyn图标。 

RecurDyn 启动，显示 Start RecurDyn 对话框。 

2. 输入新模型的名字为 MTT2D_Example。 

3. 点击 OK。 

 

 

 

创建一个新的媒介传输子系统 

所有创建和操作 MTT2D 模型的工具都在 Toolkit工具栏中 Subsystem Toolkit标签

上方的 MTT2D 工具箱。 

创建一个 MTT2D模型： 

在 Toolkit标签下的 Subsystem Toolkit组中，点击 MTT2D。 

RecurDyn 现在处于子系统编辑模式。 

设置RecurDyn用户环境 

现在，设置 RecurDyn环境，以便更为容易的操作 MTT2D 模型。 

设置 RecurDyn环境： 

       1. 设置网格大小为 5。 
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     2.  设置图标和标记大小为 5。 

 

3.  使用缩放工具或者输入 z，然后上下拖动直到网格点适合屏幕。  
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创建和分析媒介传输模型 

在本章中将创建媒介传输模型，并且研究在如下位置的负载： 

▪ 薄片滑到可移动滚子平均的负载 

▪ 薄片子段 

任务目标 

学习： 

▪ 创建薄片 

▪ 创建滚子和线性导轨 

▪ 定义滚子运动 

▪ 运行仿真和绘制结果 

预计完成时间 

30 分钟 

 

 

 

 

 

 

 

Chapter 

3 
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创建薄片 

从创建薄片开始。 

创建薄片： 

1. 在 MTT2D标签的 Sheet 组中，点击 Sheet。 

2. 设置创建方法为：Point，Point，Withdialog。 

▪ Sheet Start Point:   -10, 120, 0 

▪ Sheet End Point:    30, 120, 0 

3. 查看 Sheet对话框，并根据下方列表和对话框进行对照修改（通常不需要修改），

然后点击 OK： 

▪ Sheet Start Point:  -10,120,0 

▪ Sheet Direction Point:  30, 120, 0 

▪ Sheet Segment Number:  20 

▪ Segment Length:  10 

▪ Sheet Thickness:  0.5 

▪ Density:   SH_D  2.2e-006 

▪ Young’s Modulus:   SH_E   2250 

▪ Sheet C:   SH_C   32 

▪ Sheet Curl Radius:   SH_CR  0 

Folding Sheet, Initial Velocity,Air Resistance Coefficient和 Hold Down the Noise of Sheet 

Contact Forces不需要勾选。 

在图形窗口中薄片显示如下。 

 

4. 保存文件到名为 MTT2D_Example.rdyn的工作目录下。 
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创建滚子对 1 

滚子对 1包含在之后步骤中创建的以下滚子： 

▪ 固定的 

▪ 可移动的 

创建一个固定的滚子： 

1. 从 Roller组中 MTT2D标签下，点击 Fixed。 

2. 设置创建方法为 Point, Radius： 

▪ Roller Center Point: -10, 105, 0 

▪ Roller Radius Point: 15 (或者在 Input Window 工具栏中输入 15) 

创建的模型如下所示： 

 

 

创建可移动滚子： 

1. 在 MTT2D标签的 Roller组中，点击 Movable。 

2. 设置创建方法为 FixedRollerGroup, Direction, Radius。 

3. 点击刚创建的 Fixed Roller Group，两个点的位置显示如下： 

▪ FixedRollerGroup :  FixedRollerGroup1 

▪ Roller Direction Point :   0, 1, 0 

▪ Roller Radius Point : 15 (或者在 Input Window 工具栏中输入 15) 

在建模窗口中，固定滚子和薄片显示如下。 
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4. 如果需要，可以查看可移动滚子的特性，结果应与下面的列表和右侧的对话框匹配。

（小贴士：左键选中创建的 Moveable Roller，然后点击右键，选择 Properties） 

▪ Base Body:  MotherBody 

▪ Roller Direction:  0, 30, 0 

▪ Roller Radius:  15 

▪ Roller Mass:  7.5e-004 

▪ Roller Inertia (1zz):  1.3e-002 

Nip Spring, Match Center 

Marker Position with Graphic, 和
Update Geometry Information 

Automatically 全部勾选。 

 

创建滚子对 2 

在本节中，将使用 Roller Pair工具，在一次操作中创建一个固定滚子和一个可移动

滚子。 

创建滚子对： 

1. 在 MTT2D标签的 Roller组中，点击 Pair。 

2. 设置创建方法为 Point, Radius, Direction, Radius： 

▪ Center Point : -45, 90, 0 

▪ Radius Point: 15 (或者在 Input Window 工具栏中输入 15) 

▪ Direction Point: -70, 110, 0 (或者将方向向量-0.781, 0.625, 0输入到 Input Window 工

具栏中) 
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小贴士: 使用 RecurDyn窗口右下角的坐标读取器(Global  X:-70 Y:110  Z:0  )来确定光标的位置。 

 

▪ Radius Point:  15 (或者在 Input Window 工具栏中输入 15) 

 

 

创建的模型如右图所示。 

3. 将文件再次保存到一个工作目录下。 
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创建两条直线导轨 

现在，将创建两条直线导轨：一根从左到右定义，另一根从右到左定义。 

创建直线导轨： 

1. 在开始之前，为了能更好地显示模型，使模型适应屏幕然后缩小大概 10%。 

2. 在 MTT2D标签的 Guide组中，点击 Linear。 

3. 设置创建方法为 Point, Point。 

4. 点击如下所示的点创建两个导轨。注意每条导轨都贴合到薄片的法线方向。通常水

平导轨被定义为从左到右贴合到朝上方向。 

▪ Linear guide 1: 

▪ Start Point:  -5, 110, 0 

▪ End Point:  205, 110, 0 

▪ Linear guide 2: 

▪ Start Point:   -15, 125, 0 

▪ End Point:   -30, 125, 0  

 

创建的模型显示如下。 

 

 
 
 

注意：导轨定义为从左到右；贴合到

薄片的上面。 

注意：导轨定义为从右到左；贴合到

薄片的下面。 
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创建一条弧形导轨 

创建一条弧形导轨： 

1. 在 MTT2D标签的 Guide组中，点击 Arc。 

1. 设置创建方法为 Point, Point, Direction, Angle： 

▪ Center Point: -30,  95, 0  

▪ Radius Point: -30, 125, 0 

▪ Direction Point:  -1, 0, 0 (或者 radius 

point左侧的任一点) 

▪ Angle Point:-60, 105, 0 (或者在 Input 

Window 工具栏中输入 70) 

小贴士: 使用 RecurDyn窗口右下角的坐标读取器(Global  X:-60 Y:105  Z:0  )来确定光标的位置。 

 

创建模型如右上图显示。 

2. 将文件再次保存到一个工作目录下。 

 

定义滚子运动 

在本节中，通过在每个固定滚子中添加一

个运动输入来设置两个固定滚子组的运动。运

动将被施加到右图所示的两个旋转副中。 

定义滚子运动： 

1. 打开第一个滚子组 FixedRollerGroup1的 

Properties 对话框。 

2. 勾选 Include Motion 选项。 

3. 点击 Motion按钮。 

4. 点击 EL，查看表达式列表。 

5. 点击 Create。 
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6. 如右侧对话框中所示，在

Expression 区域内输入运动表达式： 

▪ 2*TIME 

7. 在三个对话框中，分别点击 OK 以

完成定义。 

8. 在第二个固定滚子组

FixedRollerGroup2中，重复上述过

程 ，除此之外，还可以通过从

Expression List中选取之前创建的运

动表达式轻松完成创建。 

 

当完成这些步骤后，模型显示如下。 

 

运行动力学仿真 

运行动力学仿真： 

1. 在 Analysis标签的 Simulation Type组中，点击 Dynamic/Kinematic。 

2. 在 Dynamic Analysis 对话框中，设置如下： 

▪ End time: 5 

▪ Number of steps: 100 

▪ Plot Multiplier Step Factor: 5   

▪ 勾选 Hide RecurDyn during Simulation.   

3. 点击 Simulate。 

4. 通过将光标放置到屏幕底部任务栏中的 RecurDyn 图标上，查看仿真状态。 

仿真在一分钟内完成。 
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5. 在 Analysis标签的 Animation Controls组中，点击 Play。 

 

绘制结果 

绘制输出数据： 

1. 在 Analysis标签的 Plot组中，点击 Plot Result。 

2. 在右侧的 Database 窗口中， 展开 Movable RollerMovableRollerGroup1和

MovableRollerGroup2。 

3. 双击每一部分的 MeanSlip_SHT，并调整标签和坐标轴，得到如下的绘图。当薄片的

前缘与第二个滚子组的可移动滚子相接时，可以看到大量的对齐滑动。 

 

 

4. 在 Home标签的 Page组中，点击 Add。 

5. 在 Database 窗口，展开 SheetBodySheetBody1。 

6. 双击 Fx_Tangential和 Fy_Normal。 

7. 展开 SheetBody2，然后双击 Fy_Normal。 

8. 调整标签和坐标轴，以获得如下绘图。 
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9. 关闭绘图窗口。 

RecurDyn 返回到建模窗口。 

10. 保存 RecurDyn 模型文件。 

现在可以结束对本教程的学习，也可以继续学习之后的可选练习。每个可选练习之

间是相互独立的。 
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可选练习1–添加速度和距离传感器 

任务目标 

在本练习中，将定义两个传感器： 

▪ 测量薄片 x 方向速度的速度传感器 

▪ 测量薄片与弧形导轨上定点间最小距离的距离传感器 

运行仿真，并绘制传感器结果。 

预计完成时间 

本教程大概需要 15分钟完成。 

 
 
 
 
 
 

 
  

Chapter 

4 
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设置模型 

打开在之前练习中创建的模型，然后另存为一个新的名字。 

设置模型： 

1. 打开按本教程前两章创建的模型 MTT2D_Example.rdyn。 

2. 从 File菜单，选择 Save As。然后保存为叫 MTT2D_Example_Sensor.rdyn的新模型文

件。 

创建速度传感器 

下一步，将使用速度传感器，测量薄片在 x 方向的速度。 

创建速度传感器： 

1. 在 MTT2D标签的 Sensor组中，点击 Sensor。然后点击 Speed Sensor。 

2. 设置创建方法为: Point, Direction, Distance。 

3. 然后输入以下信息： 

▪ Center Point::   -25, 120, 0  

▪ Direction Point (+X):  1, 0, 0 (或者在 Input Window 工具栏中输入 1,0,0) 

▪ Distance Point:  15 (或者在 Input Window 工具栏中输入 15) 

创建一个距离传感器 

将使用距离传感器，测量薄片和弧形导轨上选择的一点之间的最近距离。 

创建一个距离传感器： 

1. 在 MTT2D标签的 Sensor组中，点击 Sensor。然后点击 Distance Sensor。 

2. 设置创建方法为: Point, Direction, Distance。 

3. 然后输入以下信息:  

▪ Center Point::   -51.2, 116.2, 0 (沿着弧线，与竖直方向呈 45度)。 

▪ Direction Point : 在 Input Window工具栏中输入 1, -1, 0来定义一个沿 45度方向位

于圆弧导轨中心的距离传感器。 

▪ Distance Point: 在 Input Window工具栏中输入 15。 
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当完成上述步骤后，模型应显示如下： 

运行动力学仿真 

运行动力学仿真： 

1. 在 Analysis标签的 Simulation Type组中，点击 Dynamic/Kinematic。 

2. 设置如下参数： 

▪ End time: 5  

▪ Number of Steps: 100 

▪ Plot Multiplier Step Factor: 5 

▪ 勾选 Hide RecurDyn during Simulation 

3. 点击 Simulate。 

4. 通过将光标放到屏幕底部任务栏上的 RecurDyn 图标上，来查看仿真的状态。 

仿真将在一分钟之内完成。 

5. 按下 Analysis 标签的 Animation Controls 组中的 Play按钮，来播放动画，并验证传

感器的添加不会影响模型的表现。 

绘制结果图形 

绘制传感器的输出数据图形： 

1. 在 Analysis标签的 Plot组中，点击 Plot。 

2. 在右侧的 Database 窗口中，展开 SensorSpeedSensor1。 

3. 双击 Value，来绘制薄片的速度曲线。 

注意，薄片在 1.5到 1.85秒之间出现了停止和反向运动。通过查看整个动画，发现

薄片的前沿和第二个移动滚子之间的相互作用是导致该现象的原因。 
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4. 在 Home标签的 Page组中，点击 Add。(创建一个新的绘图页面。) 

5. 在 Database 窗口下，展开 DistanceSensor1。 

6. 双击 Value，来绘制距离曲线。 

7. 调整标签与坐标轴，获得以下绘图。 

 

注意薄片到弧形导轨的距离在其进入到第二个滚子组时受到很大影响。 

8. 关闭绘图窗口。 

9. 保存 RecurDyn 模型文件。 
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可选练习2 –反向薄片运动方向 

任务目标 

在这个练习中，将使用一个事件传感器，来检测薄片何时进入到第二个滚子组。滚

子的运动将在传感器检测到薄片进入 0.5秒后反向。 

预计完成时间 

本教程大概花费 15分钟完成。 
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设置模型 

设置模型： 

1. 打开完成本教程主要章节步骤后产生的文件 MTT2D_Example.rdyn。 

2. 从 File菜单中，选择 Save As ，来另存为叫 MTT2D_Example_Rev.rdyn的新文件。 

3. 在子系统 MTT2D1上，右键点击后选择 Edit选项，进入在本教程第一节中创建的子

系统模式。 

创建一个事件传感器 

在本节中，将创建一个事件传感器。一个事件传感器提供两部分的信息： 

▪ SNSR函数表达式在事件发生前的值为 0，事件发生后的值为 1。 

▪ EVTIME函数表达式记录事件发生时的仿真时间。 

将使用 STEP 函数在事件发生 0.5秒后，加入滚子的速度变化。将使用事件传感器的

信息，来编辑两个固定滚子的 Input Motion Expression。 

创建一个事件传感器： 

1. 在 MTT2D标签的 Sensor组中，点击 Sensor。然后点击 Event Sensor。 

2. 设置 创建方法为 Point，Distance： 

▪ Center Point:在 Input Window 工具栏中输入-57, 100, 0。 

▪ Distance:  在 Input Window 工具栏中输入 5。 

3. 在 Database 窗口中，右键点击表达式 Ex1，然后点击 Property。 
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4. 在表达式列表中表达式 Ex1所在的

一行，点击按钮 E，修改运动表达

式为： 

▪ 2*TIME - SNSR(1)*STEP(TIME, 
EVTIME(1)+0.5, 0, 
EVTIME(1)+0.6, 2) * 2 * (TIME-
EVTIME(1)-0.5) 

5. 在 Expression 对话框的右下角，点

击 Add，为 Argument List添加一个

文本框。 

6. 从 Database 窗口中，拖拽

EventSensor1组件到 Argument List

中刚创建的文本框中。 

7. 点击 Dynamic/Kinematic图标，运行仿真的基本教程会在 17页中给出。 

8. 按下 Animation Controls 上的 play 按钮，来播放动画，将看到薄片碰到第二个滚子

对 0.5秒后滚子反相转动。 

9. 保存 RecurDyn 模型文件。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 



 

２７ 

 

可选练习 3 –查看模型的灵敏性 

任务目标 

在这个练习中，将通过修改在本教程主要章节中创建的模型，来查看其灵敏性。 

预计完成时间 

本教程大概花费 15分钟完成。 
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设置模型 

设置模型： 

1. 打开在执行本教程主要章节步骤后创建的 MTT2D_Example.rdyn文件。 

2. 从 File菜单， 选择 Save As， 另存为一个叫 MTT2D_Example_Delta.rdyn新模型文件。 

 

修改模型 

修改模型： 

▪ 做以下修改，并在每次修改完成后运行仿真。注意每次修改对模型运动的影响。 

▪ 将固定滚子的速度加倍，然后运行仿真 2.5秒。 

▪ 将薄片的厚度改为 0.2mm，然后运行仿真 2.5秒。 

▪ 将薄片厚度改为 0.1mm，然后运行仿真 2.5秒。 

▪ 仿真时间是变长还是变短？为什么？ 

▪ 注意到是否有接触问题？为什么会出现这种问题？ 

▪ 将弧形导轨上的接触阻尼增加 10倍。（.012 到 .12）。 

 

 

 

 

 

 

 

 

感谢学习本教程！ 
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