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* Executado no Microsoft® Windows® 95/98/98SE/Me/NT®4.0/2000/XP

1. Licenca FlexLM

A flexibilidade da licenga FlexL M, ex., licenga de rede nas subredes, ¢ adicionada ao Working Model 2004.
Novas opgdes de licenga WM2004 incluem:

e Licenca de usuario individual de nodo controlado
e licenga multipla no servidor da rede

O Working Model 2004 suporta também as opg¢des de licenga com emulador de hardware existente sem taxa
extra. Novas licengas de emulador de hardware de substituicao estdo disponiveis com uma taxa extra. O
WM2004 suporta também a licenca educational com comprovacao de afiliagdo académica e de uso de periodo
integral.
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2. Motor e acionador DC

Modelo de motores e acionadores CD com os seguintes parametros de entrada:

Resisténcia do motor (R)
Indutancia do motor (L)

Voltagem de entrada do motor (Vi)

O valor destes parametros podem ser definidos com um nuamero, slider ou qualquer formula do Working

Model
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3. Restrigdes coord. a coord. genérica

e A restri¢do do pino da coord. a cood. genérica ¢ uma ferramenta poderosa para usudarios avangados e ¢
util para combinar propriedades e medidas de diversos dispositivos de producdo de torque, incluindo
molas de torsdo, amortecedores, motores torques, friccdo rotacional e torques.
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e A restri¢do da fenda de coord. a coord. genérica é uma ferramenta poderosa para usudrios avancados e
¢ util para as propriedades de combinacdo e medidas de forcas com as fendas, incluindos os
amortecedores, acionadores, fric¢do e forgas.
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4. Restri¢oes Ponto a Ponto genérica

A restrigdes ponto a ponto genérica € uma ferramenta poderosa para a combinacao de propriedades e ¢ util
para a combinag¢do de propriedades e medidas de cordas, varas, separdores, molas, amortecedores,
acionadores e forcas.
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5. Importacao DXF exandida para a versao 12 até 2000

Importagdo CAD DXF autalizada suporta agora as versdes DXF 12, 13, 14 e 2000. Além disso, importacao
DXF automatiza certas conversdes de segmentos de arco e linha para poligonos.
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6. Alocacdo da memdria dinamica para objetos

Com a alocag¢ao da memoria dindmica, o nimero de corpos, restrigdes, pontos, entradas e saida de medigao
usadas na simulagdo ¢ limitada apenas pela memoria do computador.

7. Interface do usuario atualizada

1. Novas cores padrdes para corpos

2. Novos graficos e opgdes de graficos

3. Valores de vetores podem ser exibidos com os vetores

4. Novas medicoes para perceber o movimento e/ou colisao é necessario um mouse ou joystick para feedback da
forga)

5. Novas cores na barra de ferramenta Executar

6. Novos motor e acionador DC

7. Novas juntas genéricas
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8. Capacidades graficas avancadas

Novas capacidades graficas que permitem controlar:

espessura de curvas e linhas
Plotar cores de fundo e de enquadramento
Medir curvas e linhas

Exibir os eixos de X e/our Y, linhas ou etiquetas de grade
Cores de linha de grade

|
Exbe Marca Cor Espesso. Ix Output]2] - HDtal;j ¥ tdostrar

ot I.jT I'_jT IHDta-;ED de Quadradc v tostrar o nome
I_I I jl_j v CQuadra F'Iu:uta:l vl o
I_I I jl_j o ez Quadm; I. vl Eisoz: [ v

v Unidades Grade: [v [+
|_| I jl—j [¥ Conecta oz pontos Grade: E | Macadelv¥ v
Novo: Exibicdo da caixa de didlogo para graficos
L[t Working Model - [ImprovedGraph.wm2d] H[=] B3
@ Arquivo  Editar Warld Ewxibir  Objeta  Definr Medida Script Janela  Ajuda -|ﬁ'|ﬂ
J D ﬁ ul é{:v E | é ‘? ”WO A ﬁ‘) Q I}”Emcuﬁrb Farzr Il Reinigiar
e[t do g | -
[
(4100 m y[3600 m B
e Em f K o ’

Output[s] Esta saida mede propriedades de Body[1].

Mostra um movimento de corpo num grafico melhorado



9. Os valores dos vetores instantineos podem ser exibidos com os vetores

Os valores dos diversos vetores e seus componentes podem ser exibidos na tela. Os valores do vetor mudam

dinamicamente enquanto a simulacdo ¢ executada e fornece excelente feedback visual nas caracteristicas de
magnitude/direcao dos vetores.
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10. As cores dos corpos podem ser ligadas a uma formula e variam com o tempo, velocidade, forga, ...

As cores dos corpos podem ser controladas com a linguagem da féormula extensiva da Interactive Physics
Insira as constantes, equagdes, condi¢des, etc., nos componentes RGB da cor do corpo.
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11. Perceba o movimento e/ou colisao é necessario mouse ou joystick de feedback de for¢a)

Sinta 0 movimento e/ou colisdo de corpos no mouse ou joystick de feedback de forca. Selecione o efeito
padrdo ou um efeito de imersdo da biblioteca do estiidio de imersdo do mouse e efeitos sonoros.
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