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1. Licencias FlexLM

La flexibilidad del manejo de licencias FlexLM, es decir, otorgamiento de licencias en red a través de
subredes se adiciond6 Working Model 2004. La nuevas opciones de las licencias WM2004 incluyen:

e Contabilidad y bloqueo en nodos de licencias monousuario
e Licencias multiusuario a través de un servidor de red

Working Model 2004 también ofrece opciones de control de licencias por hardware sin cargos adicionales.
La adquisicién de este tipo de hardware nuevo o el reemplazo de existente se realiza sin ningun cargo
adicional. Es posible adquirir licencias educativas de WM2004 comprobando la afiliacién y uso
académico de tiempo completo.
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2. Motor DC y Actuador DC
Modele motores DC y actuadores DC con las siguientes propiedades:

Resistenacia del Motor (R)

Inductancia del Motor (L)

Constante de fuerza contraelectromotriz (Kv)
Constante de la Fuerza/Torca del motor (Km)
Alimentacion de voltaje del motor (Vi)

El valor de estos parametros puede establecerse con un niimero, un deslizador o cualquier formula de
Working Model.
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3. Restricciones genéricas Coord-a-Coord

e La restriccion genérica Coord-a-Coord Clavija es una poderosa herramienta para los usuarios
avanzados y es muy util para combinar propiedades y mediciones de diversos dispositivos que
producen torcas, incluyendo resortes rotatorios, amortiguadores rotatorios, motores de torsion,
friccion rotacional y torcas.
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e La restriccion genérica Coord-a-Coord Ranura es una poderosa herramienta para los usuarios
avanzados y es muy util para combinar propiedades y mediciones de fuerzas a lo largo de ranuras,
incluyendo amortiguadores, actuadores, friccion y fuerzas.
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4. Restriccion genérica Punto-a-Punto

La restriccion genérica Punto-a-Punto es una poderosa herramienta para los usuarios avanzados y es muy
util para combinar propiedades y mediciones de barras, sogas, separadores, resortes, amortiguadores,
actuadores y fuerzas.
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5. Importacion de archivos DXF desde la version 12 hasta 2000
Importacion actualizada de archivos CAD DXF con soporte de versiones 12, 13, 14, y 2000.

Adicionalmente, la importacioén de archivos DXF convierte automaticamente algunos arcos y segmentos
de linea a poligonos.
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6. Asignacion dinamica de memoria para los objetos

Con la asignaciéon dinamica de memoria para los objetos, el nimero de cuerpos, puntos, medidores de
entrada y salida utilizados en las simulaciones se encuentra limitado inicamente por la memoria de su
computadora.



7. Guia tutorial incluida (en formato PDF) con valor de $50 USD

La version PDF de la guia tutorial ahora se encuentra incluida en el CD de Working Model. Cuenta con
nueve ejercicios exhaustivos que enfatizan las herramientas fundamentales de la tecnologia de simulacion
de movimiento, esta guia lleva al usuario partiendo de conceptos basicos hasta la construccion de un
modelo funcional. Los temas incluyen:

Demostracion introductoria

Una barra entre dos
ranuras

Una maquina de
pistones

Un control de navegacion a través de

Arbol de levas accionado

Creacion de guiones

MATLAB por una banda
Creacion de modelos visualmente Simulacion de un Creacion de guiones
atractivos terremoto avanzados

8. Interfase de usuario actualizada

1. Nuevos colores predeterminados para los cuerpos

2. Nuevas opciones para graficacion

3. El valor de los vectores se puede desplegar junto a éstos

4. Nuevo medidor para sentir el movimiento y/o las colisiones (requiere de un raton o joystick con fuerza de
retroalimentacion)

5. Nuevos colores en el Control de reproduccion

6. Nuevos motores DC y actuadores DC

7. Nuevas articulaciones genéricas
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9. Capacidades graficas mejoradas

Las nuevas capacidades graficas te permitiran controlar:

El grosor de las lineas y las curvas
Definir colores para el fondo y los marcos
Escalar curvas y lineas

El despliegue de los ejes X y Y, lineas de la cuadricula, etiquetas para la cuadricula

Color de la cuadricula
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10. Es posible desplegar los valores instantaneos en los vectores

Los valores de varios vectores y sus componentes pueden desplegarse en la pantalla. El valor de los

vectores varia dindimicamente mientras la simulacion se ejecuta y provee una excelente retroalimentacion
visual acerca de las caracteristicas de la magnitud y direccion de los vectores
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11. El color de los cuerpos puede determinarse por una formula y variar con el tiempo, velocidad,
fuerza ...

El color de los cuerpos puede controlarse con el extenso lenguaje de formulas. Ingrese las constantes,
ecuaciones, condiciones, etc., en las componentes de color RGB para el color del cuerpo.
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12. Sienta el movimiento y/o las colisiones (requiere de un ratén o joystick con fuerza de retroalimentacion)

Sienta el movimiento y/o las colisiones de los cuerpos utilizando un ratén o joystick con fuerza de
retroalimentacion. Seleccione el efecto predeterminado o un efecto de la libreria Immersion Studio de
efectos para el raton y los sonidos.
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