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内容概要

　　《Pro/ENGINEER Wildfire 4.0机构运动仿真与动力分析》是关于Pro/ENGINEER(简
称Pro/E)Wildfire4.0机构运动仿真与动力分析方面的书籍。
书中详细介绍了机构运动仿真过程、行为建模和骨架模型在机构设计中的应用。
书中既有简单的功能性实例又有难度较大的综合性实例，这些实例对初学者及有一定基础的读者来说
有较高的参考价值。
　　全书共8章，主要内容包括Pro/E机构设计概述、机构运动模型建立、运动环境设置、模型分析、
测量和回放、综合实例(机械手抓取工件)、行为建模和机构的装配设计。
　　《Pro/ENGINEER Wildfire 4.0机构运动仿真与动力分析》光盘提供了所有实例用到的素材和结果
文件，同时还配有相应的视频文件供读者练习时参考使用。
　　《Pro/ENGINEER Wildfire 4.0机构运动仿真与动力分析》可作为高等院校机械专业及各
类CAD/CAE/CAM培训班的辅助教材，也可供工程设计人员使用
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章节摘录

　　在机构运动仿真技术出现之前，设计者要检验产品功能是否达到设计要求，通常是先根据被设计
的产品形状和尺寸制作出相似的模型，再将其放入实际工作环境中进行验证，然后根据结果来修正模
型，直至产品性能达到要求。
这些工作无疑浪费了大量的时间、财力和人力。
为了提高工作效率和降低成本，机构运动仿真技术应运而生了。
　　Pro／ENGINEER Wildfire 4.0（以下简称Pro／E Wildfire 4.0）提供了机构运动仿真功能，使得原来
在二维视图上难以表达和设计的运动变得非常直观和易于修改，并且大大简化了机构的设计开发过程
，缩短了其开发周期，减少了开发费用，同时也提高了产品质量。
　　运动仿真的结果不但能以动画的形式表现出来，还能以参数的形式输出，从而可以获知零件之间
是否有干涉，干涉的体积有多大，用户可以根据仿真结果对所设计的零件进行修改，直到不产生干涉
为止。
在机构动态中，可以应用电动机来生成要进行研究的运动类型，并可使用凸轮和齿轮扩展设计。
在分析运动时，可观察并记录分析，或测量诸如位置、速度、加速度或力等数值，然后以图形表示这
些数值。
也可以创建轨迹曲线和运动包络，以用物理方法描述运动。
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编辑推荐

　　Pro/E机构设计概述、建立机构运动模型、设置运动环境、模型分析、测量和回放、行为建模、机
构的装配设计。
　　通过本书中实例的讲解和练习，读者可以学会合理地进行行为建模以及对机构零件的某些参数进
行优化设计，提高解决实际问题的能力。
　　本书内容由浅入深，既有简单的功能性小例子，用来熟悉一些基本功能，又有实用性较高的典型
范例，让读者掌握典型机构运动仿真的一般方法，更有综合性范例。
　　本书特色之处是所有实例的操作过程都录制成了视频文件并配有讲解，放在随书所附的光盘中。
这些视频充分反映了作者在分析过程中所采用的方法及技巧，读者可以在练习过程中观看视频文件，
这样能更有效、更轻松地进行学习。
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