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1. Licence FlexLM

Working Model 2004 dispose de la flexibilité de la licence FlexL M, par ex. la licence de réseau a travers
des sous-réseaux. Les nouvelles options de la licence WM2004 comprennent :

e Licence comptée pour un seul utilisateur avec nceud verrouillé
e Licence utilisateur multiple via un serveur réseau

Working Model 2004 supporte également les options existantes de licence matérielle par clé électronique
sans colt supplémentaire. Des nouvelles licences matérielles par clé électronique ou des licences de
remplacement sont disponibles avec colt supplémentaire. WM2004 supporte également les licences
pédagogiques sous preuve d'affiliation et d'utilisation académique a plein temps.
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2. Moteur CC et Actionneur CC

Moteur CC et Actionneur CC avec les parametres d'entrée suivants :

Résistance du moteur (R)
Inductance du moteur (L)

Tension d'entrée du moteur (Ve)

La valeur de ces paramétres peut étre définie par un nombre, un index ou une formule Working Model.
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3. Contrainte coord-a-coord générique

e La contrainte d'articulation coord-a-coord générique est un outil puissant pour les utilisateurs
avances et est utile pour combiner des propriétés et des mesures de plusieurs appareils qui
produisent des moments de torsion, notamment des ressorts de torsions, des amortisseurs de
torsion, des moteurs a moment de torsion, des frottements en rotation et des moments de torsion.
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e La contrainte guidée coord-a-coord générique est un outil puissant pour les utilisateurs avancés et
est utile pour combiner des propriétés et des mesures de forces le long de guides, notamment des
amortisseurs, des actionneurs, des frottements, et des forces.
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4. Contrainte point-a-point générique

La contrainte point-a-point générique est un outil puissant pour les utilisateurs avancés et est utile pour
combiner des propriétés et des mesures de tiges, séparateurs, ressorts, amortisseurs, actionneurs et forces.
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5. Importation DXF étendue a la version 12 via la version 2000

L'importation mise a jour de CAD DXF supporte maintenant les versions 12, 13, 14, et 2000 de DXF. De
plus, I'importation DXF automatise des conversions stres de segments d'arcs et de lignes en polygones.
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6. Allocation de mémoire dynamique pour les objets

Avec l'allocation de mémoire dynamique, le nombre de corps, de contraintes, de points, d'entrées, et de
compteurs de sortie utilisés pour une simulation n'est limité que par la mémoire de votre ordinateur.

7. Interface utilisateur mise a jour

1. De nouvelles couleurs par défaut pour les corps

2. Nouvelles options de graphiques et de tracés

3. Les valeurs de vecteurs peuvent étre affichées avec ces derniers

4. Nouveau compteur pour ressentir le mouvement et/ou la collision (nécessite une souris ou un joystick a
retour de force)

5. Nouvelles couleurs dans la barre d'outil Exécuter

6. Nouveau moteur CC et actionneur CC

7. Nouvelles liaisons génériques

V% Working Model M= &=
Eichier Edtion Monde “ue Objet Définiion Mesure Script  Fenétre  Aide _|5’|1|
= B : £3| Exe.r Siopll Réini.
DEEfBE &% |k 0A S22 0 Exer Sopll R
| Abscises angulairs du polygae &
2t 1ot [rad)
1.0 2
A///
0.0+
] R S S S — SR
1'%.0 1.0 20 30 40 50
[ ]
WA R léé @ MOIEE
Vy=-2.769m/s V=3.1 N I
> [Sentir a collision du polygone 6
gain 0.000 kgrmés 4 a 3 &
el 0.000
L], 0.000 5
41k 3 = RIS
A




8. Possibilités graphiques améliorées

Des nouvelles possibilité graphiques vous permettent de controler :

L'épaisseur des courbes et des lignes

Les couleurs de I'image et de l'arriére plan du tracé

Le dessin a I'échelle des courbes et des lignes

Affichage des axes X et/ou Yet des lignes ou des étiquettes de la grille
Couleurs des lignes de la grille

Aspect
Affich. Etiquette Coulewr Epaiss. I"Elutput[z]-.ﬁ.l:usn:i:j ™ Mantrer

e I.:Iv I_:Iv |.-’-'-.I::su:isse ahgulaire de W' tontrer le nom
I_I I jl_j ¥ Image Tracé:l v|

“nor

|_| I jl_j [V Etiquettes |mage:|j bues W [V

v Unitéz

Grille: v v

|_| I jl—j v Connecter les pDintsGri"E: I. v| Etiquettes ¥ [+

Nouveau : Boite de dialogue Apparence pour les graphiques

% Working Model - [Sans titre1] M= 3
[@ Fichier Edition Monde “ue Objet Définition Mesure Script Fendlre Aide _IEIEI
DEE »B@B &2k A 2L 3| Exer Swuii Réini.

=
O O E:>|Absc:isse angulaire de F!ec:tangle‘ll
= S |10 e
=g 1 ot [rad)
Lier (¥ 051
S&parer

(B30 m w020 m
b EER R _

Montrer le mouvement d'un corps dans un graphique amélioré




9. Des valeurs instantanées de vecteurs peuvent étre affichées avec ces derniers

Les valeurs de plusieurs vecteurs et de leurs composantes peuvent étre affichées a 1'écran. Les valeurs des
vecteurs changent dynamiquement pendant I'exécution de la simulation et fournissent ainsi un excellent
feed-back visuel des caractéristiques de magnitude/direction des vecteurs.
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10. La couleur des corps peut étre associée a une formule et varier en fonction du temps, de la
vitesse, de la force, etc.

La couleur des corps peut étre contrdlée par l'intermédiaire du vaste langage de formule d'Interactive
Physics. Entrer des constantes, des équations, des conditions, etc. dans les composantes RVB de la couleur
du corps.
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11. Ressentir le mouvement et/ou la collision (nécessite une souris ou un joystick a retour de force)

Ressentir le mouvement et/ou la collision des corps via une souris ou un joystick a retour de force Choisir
l'effet par défaut ou un effet dans la bibliothéque Immersion Studio pour la souris et les effets sonores.
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