Working Model® 2D

La herramienta mas popular para ingenieria asistida por computadora en 2D.

Utilice la deteccion automatica de
colisiones y friccion para modelar
sistemas mecanicos realistas
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Observe el movimiento “‘J

de un objeto bajo
parametros especificos
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e Provee soluciones precisas a problemas complejos de &= e R i
simulacion de movimiento en ingenieria . i
e Ahora tiempo y dinero al evitar el costoso desarrollo s
de prototipos fisicos y fallas en los productos

Registre y despliegue
datos de las simulaciones
en tiempo real

www.workingmodel.com



Caracteristicas de Working Model 2D
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Archivos formato DXF o Posicion
) o Velocidad
PROPIEDADES Y CARACTERISTICAS ”
DE LOS CUERPOS o Aceleracion
e Tipos de cuerpos: circulos, rectangulos, o Momentum lineal
poligonos y cuerpos suaves (b-Spline) e Momentum angular
o Masa, densidad, geometria, centro de o Fuerza y torque

masa, momento de inefcia, velocidad o (Cravedad, fuerza electrostatica y fuerza

lineal y angular, carga electrostatica y
mas

del aire

o Energia cinética, potencial y potencial

e Sequimiento de la trayectoria del o
gravitatoria
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o Deteccion y respuesta automética de

tolsones Zii‘;'i‘t:;” Hlempo eal con meddotes gaiosy - s REQUERIMIENTOS DE SISTEMA
e Aplicacion automética de friccion estatica y ' o Optimizar PARA WORKING MODEL 2D
fnarica CONTROL DE SIMULACIONES o Crear estricion o Microsoft Windows NT® 4.0 0
RESTRICCIONES SOPORTADAS Ejecutar, detener, reiniciar, ejecutar paso por o Documentar modelo Windows 95/98/Me/2000/XP
o Atticulaciones con ranura, clavijas, rigidas, f;;;gni):usar la simulacidn en cualquier o Visualizar todo el modelo o PC Pentium
. ggr\::,ycgzrd:,rrgﬁeas y engranajes Controlar la precision de a simulacion configu- ’ Medw d|?tanua e puros * 16MB RAM minimo
o Resortes y amortiguadores lineales y rando el método de integracion o la tolerancia ¢ Gl|rar pollgo,nc? . o Tarjeta de video y monitor con capacidad
angulares de {2 animcién. - Eeoutar miltiles archivos minima de color en 16-hit
Superponer mitiples simulaciones. o Clavija con friccion o Unidad de COROM
GENERADORES DE MOVIMIENTO o Ranura con friccion
o Motor CONTROLES INTERACTIVOS ® Ranura con amortiguador
o Actuador o Conexion DDE con Excel y MatLab o Vigas flexibles
o Fuerza * Lenguaje para guiones estio “Visual o Calculo de momento cortante y flector en

Basic” con herramientas de depuracion i
o Torque o vigas
L o Botones para men(s y guiones
Las restricciones y los generadores de

movimiento pueden ser definidos por un
nmero, por ecuaciones desde el editor de
formulas o por datos tabulados.

o Modalidad de “reproduccion” para la SALIDA
creacion de contenidos
e Archivos de video AVI

VISUALIZACION e Datos de los medidores a archivos de
SISTEMAS DE UNIDADES Y o Desplegar la trayectoria del
- texto tabulados
FORMULAS movimiento de un cuerpo 0 su
SI, Inglés, CGS o definido por el usuario centro de masa IMPRESION

o Adjuntar imagenes a los cuerpos

- o Imprimir una imagen de la simulacion o
o Rotar imagenes sobre los cuerpos

o Desplegar el centro de masa del sistema datos de o medidores

o Definir marcos de referencia maltiples
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