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						(owszem, możemy planować całkowity czas realizacji ruchu, ale bez podziału na po-
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						CATIA v5. Modelowanie i analiza  układów kinematycznych
					
				

			

			
				
					
						Tak więc, stosując moduł 
						DMU Kinematics Simulator
						, możemy jednocześnie stosować
					
				

				
					
						narzędzia programowe charakterystyczne np. dla modułu 
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						Pełne zrozumienie niniejszego rozdziału wymaga podstawowej znajomości modułu
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						W przypadkach prostszych, gdy mamy do czynienia z realizacją ruchu, gdzie nie wyróż-
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						formuł matematycznych.
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						Podstawowym parametrem systemu, jaki musimy stosować podczas realizacji symulacji
					
				

				
					
						ruchu z użyciem formuł czy reguł, jest parametr o nazwie 
						KINTime
						. Jego jednostką jest
					
				

				
					
						czas. Przy standardowych ustawieniach systemu jest to sekunda (
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						). W praktyce w para-
					
				

				
					
						metrze tym zawarty jest czas realizacji danej symulacji. Jego szczegółowe zastosowanie
					
				

				
					
						zostało pokazane w ramach opisów poszczególnych przykładów ćwiczeniowych.
					
				

			

			
				
					
						Do realizacji symulacji ruchu z użyciem formuł czy reguł moduł 
						DMU Kinematics Simu-
					
				

				
					
						lator
						 został wyposażony w narzędzie programowe 
						Simulation
						 
						with
						 
						Laws
						 (patrz rozdział 1.).
					
				

			

			
				
					
						Szczegółowe zagadnienia związane z realizacją symulacji ruchu z użyciem formuł i reguł,
					
				

				
					
						a także z użyciem parametrów (systemowych oraz użytkownika), jak i funkcji specjal-
					
				

				
					
						nych systemu, zostały przedstawione w poszczególnych punktach niniejszego rozdziału.
					
				

			

			
				
					
						Zdefiniowanie formuł i (lub) reguł jest również warunkiem koniecznym efektywnej re-
					
				

				
					
						alizacji wielu analiz kinematycznych.
					
				

			

			
				
					
						Zastosowanie formuł do symulacji ruchu
					
				

			

			
				
					
						W punkcie tym zawarto praktyczne informacje związane z zastosowaniem formuł ma-
					
				

				
					
						tematycznych do realizacji symulacji prostego ruchu posuwowego, obrotowego i ruchu
					
				

				
					
						złożonego. Poza tym przedstawiono przykład realizacji ruchu z użyciem funkcji mate-
					
				

				
					
						matycznych, jakie oferuje nam system 
						CATIA
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