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内容概要

这本《CATIA数字样机运动仿真详解(附光盘)》由刘宏新、宋微微、史玉红编著，针对数字样机运动
仿真的核心内容，规划了运动机构的建立、运动实现，以及运动分析三大模块，并设计、制作了大量
典型的机构实例模型，围绕各实例的机构特征与用途撰写了具体的操作步骤，详细讲解了各类运动机
构的建立流程、运动的实现与控制，以及数字样机关于运动及空间问题分析的内容与方法。
章节设置涵盖了数字样机运动仿真的全部技术环节，融入了CATIA教学与工程应用过程中的经验和技
巧，并专门编制了旨在训练综合应用能力的复杂运动机构实例。
各部分内容在保持有机联系的原则下又不失其相对独立性与完整性，力求全面、实用、系统。

《CATIA数字样机运动仿真详解(附光盘)》的结构体系与内容编排既便于机械工程领域的读者系统地
学习CATIA数字样机运动仿真技术，又适合工程技术人员在工作实践中遇到技术难点时进行查询。
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章节摘录

版权页：第1章 概述1.1 数字样机与运动仿真数字样机(Digital Mock-Up，DMU)可以简单地理解为由计
算机呈现的，可替代物理样机功能的虚拟现实。
通过数字样机，设计者可以创建?验证?优化和管理从概念到售后的产品生命周期全过程，团队成员能
够根据协议共享数字资源，数字样机技术以计算机辅助技术“CAX”(CAD、CAM、CAE、CAPP
、CIM、CIMS、CAS、CAT、CAI)和面向产品生命周期全过程的设计技术“DFX”(DFA、DFM
、DFC、DFV、DFG、DFL)为基础，以机械系统运动学、动力学、材料学和控制理论为核心，融合虚
拟现实、仿真、三维图形等技术，将分散的产品设计、制造与销售过程有机地集成在一起。
数字样机可以减少或取消对物理样机的依赖，有效提高效率，节约成本，是现代制造业晟高端技术的
代表。
运动仿真是数字样机的重要功能之一，具有运动属性的数字样机可以替代实物样机供设计者分析与运
动相关的性能和参数。
运动仿真是数字化技术应用于产品开发过程的设计方案验证、功能展示、设计定型与结构优化阶段的
必要技术环节。
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