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1. FlexLLM Lizenzvergabe

Working Model 2004 wurde um die Flexibilitdt der FlexLM Lizenzvergabe, beispielsweise
Netzwerklizenzen iiber Subnetze, erweitert. Die neuen WM2004 Lizenzoptionen beinhalten folgendes:

e Kontrollierte Node-Locked Einzellizenzen
e Mehrfachlizenz tiber einen Netzwerk-Server

Working Model 2004 unterstiitzt auch Lizenzoptionen mit Hardware-Dongle ohne jegliche Zusatzkosten.
Neue oder Ersatzlizenzen mit Hardware-Dongle sind gegen Zusatzkosten erhiltlich. WM2004 unterstiitzt
ebenso Lizenzen fiir Schulen und Lehranstalten mit Nachweis iiber eine hauptamtliche akademische
Zugehorigkeit und Nutzung.
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2. DC Motor und DC Ausloser
Erstellen Sie DC Motoren und DC Ausloser mit den folgenden Eingabeparametern:

Motorwiderstand (R)

Motorinduktion (L)

Riick-EMF Geschwindigkeitskonstante des Motors (Kv)
Kraft- / Drehmomentkonstante des Motors (Km)
Motoreingangsspannung (V1)

Der Wert dieser Parameter kann anhand einer Nummer, eines Schiebers oder einer der Working Model
Formeln bestimmt werden.
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3. Bedingung Koordinate-zu-Koordinate allgemein

e Die Bedingung Koordinate-zu-Koordinate allgemein Gelenk ist ein leistungsstarkes Werkzeug fiir
erfahrene Benutzer und ist niitzlich, wenn es darum geht, Eigenschaften zu verbinden und
Messungen verschiedener Drehmomentelemente vorzunehmen, darunter Drehfedern,
Drehdampfer, Drehmomentmotoren, kinetische Reibung und Drehmomente.
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¢ Die Bedingung Koordinate-zu-Koordinate allgemein Fiihrung ist ein leistungsstarkes Werkzeug
fiir erfahrene Benutzer und ist niitzlich, wenn es darum geht, Eigenschaften zu verbinden und
Kriftemessungen entlang der Fiihrungen vorzunehmen, darunter Ddmpfer, Ausldser, Reibung und

Kréfte.
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4. Bedingung Punkt-zu-Punkt allgemein

Die Bedingung Punkt-zu-Punkt allgemein ist ein leistungsstarkes Werkzeug fiir erfahrene Benutzer und ist
niitzlich, wenn es darum geht, Eigenschaften zu verbinden und Messungen von Stében, Seilen,
Separatoren, Federn, Dampfern, Auslésern und Kréften vorzunehmen.
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5. DXF-Import von Version 12 bis auf Version 2000 erweitert

Der aktualisierte CAD DXF-Import unterstiitzt jetzt die DXF-Versionen 12, 13, 14 und 2000. AuBBerdem
automatisiert der DXF-Import bestimmte Konvertierungen von Bogen- und Liniensegmenten in Polygone.
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6. Dynamische Speicherzuweisung fiir Objekte

Anhand der dynamischen Speicherzuweisung ist die Anzahl der in einer Simulation benutzten Korper,
Bedingungen, Punkte, Eingaben und Ausgangswerte nur durch die Speicherkapazitét Ihres PCs begrenzt.

7. Aktualisierte Benutzerschnittstelle

1. Neue Standardfarben fiir Korper

2. Neue Diagramme und Moglichkeiten der Diagrammdarstellung

3. Mit den Vektoren lassen sich Vektorwerte anzeigen

4. Neue Messwerte fiir Bewegung und/oder Kollision fiihlen (auf Kraftriickmeldung reagierende Maus oder
Joystick erforderlich)

5. Neue Farben in der Start-Werkzeugleiste

6. Neuer DC Motor und DC Ausldser

7. Neue allgemeine Drehgelenke
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8. Verbesserte Grafikfahigkeiten

Mit den neuen Grafikfahigkeiten konnen Sie folgende Elemente steuern:

Kurven- und Linienbreite
Hintergrund des Darstellungsfensters und Framefarben
Kurven- und Linienskalierung

Anzeigen von X - und/oder Y-Achsen, Gitterlinien oder Beschriftungen Gitterfang
Farben der Gitterlinien
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9. Mit den Vektoren lassen sich sofortige Vektorwerte anzeigen

Der Wert verschiedener Vektoren und ihrer Komponenten kann auf dem Bildschirm angezeigt werden.
Die Vektorwerte verdndern sich dem Simulationsablauf entsprechend dynamisch und sind somit eine
ausgezeichnete visuelle Darstellung der Betrags-/Richtungseigenschaften der Vektoren.
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10. Die Farben der Korper sind mit Formeln verkniipfbar und verindern sich je nach Zeit,
Geschwindigkeit, Kraft, ...

Die Farben der Korper lassen sich mit Hilfe der umfassenden Interactive Physics Formelsprache
verdndern. Geben Sie Konstanten, Gleichungen, Bedingungen, usw. in die RGB-Felder der Korperfarbe
ein.
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11. Bewegung und/oder Kollision fiihlen (auf Kraftriickmeldung reagierende Maus oder Joystick erforderlich)

Spiiren Sie die Bewegung und/oder Kollision von Koérpern mit Hilfe einer auf Kraftriickmeldung
reagierenden Maus oder eines Joysticks. Wihlen Sie den vorgegebenen Effekt oder einen anderen Effekt
aus der Immersion Studio-Bibliothek fiir Maus- und Soundeffekte aus.
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