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    ΕΥΧΑΡΙΣΤΙΕΣ 
 

Η παρούσα πτυχιακή εργασία µε θέµα “Κατασκευή εκπαιδευτικού πακέτου 
προσοµοίωσης πειραµάτων κινητικής θεωρίας αερίων σε περιβάλλον MATLAB”, 
πραγµατοποιήθηκε, στο πλαίσιο του προγράµµατος σπουδών του Τµήµατος Μηχανικών 
Πληροφορικής ΤΕ του Τ.Ε.Ι. Κεντρικής Μακεδονίας . 

Στο σηµείο αυτό αισθάνοµαι την ανάγκη να εκφράσω τις ειλικρινείς και θερµές 
ευχαριστίες µου στον επιβλέποντα καθηγητή κύριο Κουιρουκίδη Απόστολο , 
επιστηµονικό συνεργάτη του τµήµατος Μηχανικών Πληροφορικής του ΤΕΙ Κεντρικής 
Μακεδονίας, τόσο για την προσφορά του θέµατος, όσο και για την εµπιστοσύνη του. Τον 
ευχαριστώ επίσης για τις πολύτιµες γνώσεις και συµβουλές που µου παρείχε καθ’  όλη τη 
διάρκεια εκπόνησης της εργασίας, καθώς και για την καθοδήγηση και  πολύτιµη βοήθεια 
του όποτε και όπου υπήρξε απαραίτητη. Επίσης θα ήθελα να ευχαριστήσω θερµά τον 
καθηγητή ∆ρ. Αθανασίου Μιχάλη , για την πολύτιµη βοήθεια του σχετικά µε το υλικό 
και την παραχώρηση του εργαστηριακού χώρου, ώστε να λάβουν χώρα οι απαραίτητες 
συναντήσεις για την εκπόνηση της πτυχιακής, και γενικά για την στενή του συνεργασία 
και βοήθεια ώστε να ολοκληρωθεί σωστά η παρούσα εργασία. 

Τέλος, θα ήθελα να ευχαριστήσω και όλους τους ανθρώπους εντός και εκτός του 
ακαδηµαϊκού περιβάλλοντος , τους συµφοιτητές και φίλους που συνάντησα στα όµορφα 
αυτά φοιτητικά µου χρόνια , και πάνω απ’  όλα την οικογένεια µου για την στήριξη , 
υποµονή και συµπαράσταση τους. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



ΠΕΡΙΛΗΨΗ 
 

Ως γλώσσα προγραµµατισµού και εργαλείο γραφικής αναπαράστασης 
δεδοµένων, το Matlab διαθέτει ένα πλούσιο σύνολο δυνατοτήτων και λειτουργιών για 
την επίλυση προβληµάτων σε τεχνικούς , επιστηµονικούς, υπολογιστικούς και 
µαθηµατικούς τοµείς. Σπουδαία δυνατότητα του προγράµµατος µεταξύ άλλων είναι και 
αυτή του προγραµµατισµού καθώς επιτρέπει ανάπτυξη εφαρµογών παρόµοιων µε εκείνες 
άλλων γλωσσών προγραµµατισµού. Ανάµεσα στα εργαλεία του Matlab ξεχωρίζουµε το 
εργαλείο διασύνδεσης µε το χρήστη µέσω γραφικών (graphical user interface – GUI) το 
οποίο µας επιτρέπει να το χρησιµοποιήσουµε ως εφαρµογή εργαλείων ανάπτυξης. Έτσι ο 
συνδυασµός δοµών δεδοµένων πίνακα, δυνατοτήτων προγραµµατισµού, και εργαλείων 
GUI κάνει το Matlab ένα εξαιρετικά ισχυρό εργαλείο για την επίλυση προβληµάτων σε 
διάφορους επιστηµονικούς τοµείς. Έτσι ως περιβάλλον ανάπτυξης της παρούσας 
εργασίας, όπου αντικείµενο αποτελεί η κατασκευή ενός εκπαιδευτικού πακέτου το οποίο 
προσοµοιώνει πειράµατα φυσικής και συγκεκριµένα αναφερόµενα στην Κινητική 
Θεωρία των Αερίων έχει επιλεγεί το Matlab. Το περιεχόµενο του πακέτου προσοµοίωσης 
είναι η παρουσίαση των θεµελιωδών νόµων της Κινητικής Θεωρίας των αερίων όπως 
αυτοί µελετήθηκαν και διατυπώθηκαν από τους Μπόιλ-Μάριοτ , Γκέι-Λουσάκ και Σαρλ .  
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1. ΕΙΣΑΓΩΓΗ 
 

Κεντρική ιδέα της συγκεκριµένης εργασίας ήταν να αναπτυχθεί ένα περιβάλλον 
προσοµοίωσης για πειράµατα φυσικής τα οποία αναφέρονται στους νόµους Κινητικής 
Θεωρίας των Αερίων όπως αυτοί διατυπώθηκαν από τους Μπόιλ – Μάριοτ (Boyle –
Mariotte law) , Γκέι-Λουσάκ (Gay-Lussac’s law) και του Σαρλ (Charles’s law) µε 
ξεχωριστή γραφική προσέγγιση για τον καθένα .  

Η δηµιουργία της παραθυρικής αυτής εφαρµογής αναπτύχθηκε µε την βοήθεια 
του Matlab  σε περιβάλλον GUI . Η εργαλειοθήκη GUI ή αλλιώς GUIDE (Graphical 
User Interface Design Environment) , το οποίο αποτελεί µία τεχνική προγραµµατισµού 
υψηλού επιπέδου, περιέχει µία πληθώρα χρήσιµων εργαλείων ελέγχου όπως κουµπιά , 
πλαίσια κ.α.   

Σε πρώτη προσέγγιση, στο παρόν εγχειρίδιο περιγράφεται αναλυτικά το γνωστικό 
αντικείµενο που πραγµατεύεται η προσοµοίωση σε θεωρητικό υπόβαθρο , δηλαδή τους 
νόµους της Κινητικής Θεωρίας των Αερίων . 

Εν συνεχεία περιγράφεται πως η θεωρητική αυτή προσέγγιση µεταφέρεται και 
αναπτύσσεται σε ένα διαδραστικό περιβάλλον , το οποίο θα µπορούσε να χρησιµοποιηθεί 
για εκπαιδευτικούς σκοπούς σε ένα εργαστήριο φυσικής . 
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2. ΘΕΩΡΗΤΙΚΟ ΥΠΟΒΑΘΡΟ 
 
2.1 ΟΡΙΣΜΟΙ 
 
 
2.1.1 Αέρια 
  
 Ως αέρια ορίζονται στη Φυσική , όλα εκείνα τα σώµατα σε κατάσταση που 
χαρακτηρίζονται από την έλλειψη καθορισµένου σχήµατος και όγκου , η οποία οφείλεται 
στη σχεδόν πλήρη ελευθερία κίνησης των συστατικών σωµατιδίων τους και των σχετικά 
µεγάλων αποστάσεων µεταξύ τους. Η ύπαρξη χώρου µεταξύ των σωµατιδίων κάνει τα 
αέρια συµπιεστά σε αξιοσηµείωτο βαθµό. 
 Ο όρος αέριο χρησιµοποιείται συνήθως για ουσίες που βρίσκονται σε αέρια 
κατάσταση στις κανονικές συνθήκες θερµοκρασίας και πίεσης. 
 Ένα σηµαντικό χαρακτηριστικό των αερίων είναι η τάση οποιασδήποτε 
ποσότητας , όσο µικρή και αν είναι, να κατέχει όλο τον διαθέσιµο χώρο. Αυτή η 
διαστολή αερίου, που κατέχει τον διαθέσιµο χώρο,  έχει κατάληξη την εκδήλωση πίεσης 
στα τοιχώµατα του δοχείου που το περιέχει ή στην οποιαδήποτε επιφάνεια µε την οποία 
έρχεται σε επαφή. 
 
2.1.2 Νόµοι των αερίων 
 

Στη Φυσική ως Νόµοι των αερίων χαρακτηρίζονται όλοι εκείνοι οι φυσικοί νόµοι 
που έχουν διατυπωθεί και που αφορούν στη συµπεριφορά των αερίων στη φύση. 

Οι νόµοι αυτοί περιγράφουν τη συµπεριφορά των αερίων λαµβάνοντας υπ' όψη 
τρεις βασικές παραµέτρους: τη θερµοκρασία, τον όγκο και την πίεση ενός ιδανικού 
αερίου. 

Πρόκειται για τους νόµους των Μπόιλ (Boyle-Mariotte law), Γκέι-Λουσάκ (Gay-
Lussac’s law) και του Σαρλ (Charles’s law). Και οι τρεις αυτοί νόµοι αποτελούν ειδικές 
περιπτώσεις της καταστατικής εξίσωσης των αερίων. 

Ως ιδανικά αέρια ή τέλεια αέρια χαρακτηρίζονται τα αέρια που ακολουθούν επ' 
ακριβώς τους νόµους των αερίων. Τέτοια όµως αέρια είναι µόνο υποθετικά, αφού τα 
αέρια στη φύση αποκλίνουν λιγότερο ή περισσότερο από τα χαρακτηριστικά των 
ιδανικών αερίων, κι έτσι χαρακτηρίζονται πραγµατικά αέρια. Η συµπεριφορά τους 
περιγράφεται από την καταστατική εξίσωση των πραγµατικών αερίων ή εξίσωση της 
κατάστασης αερίου, που αποτελεί επέκταση αυτής των ιδανικών µε τη χρήση 
προσεγγιστικών µεθόδων. 

Οι νόµοι των αερίων ερµηνεύονται από την κινητική θεωρία. Αν θερµανθεί ένα 
αέριο, τα µόριά του θα κινηθούν ταχύτερα (εικόνα 2.1). Έτσι αν αυτό βρίσκεται σε ένα 
δοχείο, οι συγκρούσεις των µορίων στα τοιχώµατα του δοχείου θα γίνουν πιο συχνές µε 
επακόλουθο την αύξηση της πίεσης, του όγκου ή και των δύο µαζί. Αν µειωθεί ο όγκος 
του δοχείου (περιοριστεί έτσι ο χώρος) οι κρούσεις των µορίων µε τα τοιχώµατα θα 
γίνουν συχνότερες και εποµένως θα µεγαλώσει η πίεση.  
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εικόνα 2.1 Απεικόνιση της κινητικότητας των αερίων όταν 

 θερµανθούν. 
 

 
2.1.3  Καταστατική εξίσωση των αερίων 
 
 Όλα τα αέρια που βρίσκονται σε κλειστό χώρο  παρουσιάζουν δική τους πίεση , 
όγκο και θερµοκρασία, τα µεγέθη των οποίων είναι αλληλένδετα και όχι ανεξάρτητα 
µεταξύ τους. Εάν δύο από τα µεγέθη αυτά είναι ορισµένα, τότε το τρίτο µέγεθος µπορεί 
να υπολογιστεί πλήρως. Για παράδειγµα, εάν η πίεση ενός αερίου είναι καθορισµένη , 
τότε για κάθε δεδοµένη θερµοκρασία υπάρχουν οι αντίστοιχοι όγκοι του. Κατά συνέπεια, 
αν δοθεί µία ορισµένη τιµή στο ένα από τα µεγέθη, η µεταβολή ενός από τα υπόλοιπα 
δύο προκαλεί αντίστοιχη µεταβολή του τρίτου .Έτσι αν µεταβληθεί η πίεση , ενώ 
διατηρείται σταθερή η θερµοκρασία , µεταβάλλεται ο όγκος τον οποίο κατέχει µια 
ορισµένη ποσότητα του αερίου .  
 Υπό ορισµένες συνθήκες θερµοκρασίας και πίεσης , τα αέρια µπορεί να 
µετατραπούν στις υγρές ή στερεές καταστάσεις τους . Αντίστροφα , µερικά στερεά και 
όλα τα υγρά µπορούν να µεταπηδήσουν στην αέρια κατάσταση σε κατάλληλες χαµηλές 
πιέσεις ή όταν αυτά µπορούν να φτάσουν σε αρκετά υψηλή θερµοκρασία χωρίς 
αποσύνθεση. Για κάθε αέριο υπάρχει µια κρίσιµη θερµοκρασία , πάνω από την οποία η 
υγροποίηση του  είναι αδύνατη όσο µεγάλη πίεση και αν εφαρµοστεί . Τα κοινά αέρια 
είναι ουσίες που έχουν µία κρίσιµη θερµοκρασία υπό τις συνήθεις ατµοσφαιρικές 
θερµοκρασίες.  
 
2.1.4 Νόµος του Μπόιλ (Boyle-Mariotte law) 

 
Η συστηµατική µελέτη της φυσικής συµπεριφοράς των αερίων 

άρχισε τον 17ο αιώνα από τον Ιρλανδό φυσικό φιλόσοφο Ρόµπερτ 
Μπόιλ (Robert Boyle, 1627-1691), (εικόνα 2.2) , που πρώτος 
διατύπωσε και δηµοσίευσε το 1662, τον λεγόµενο νόµο του Μπόιλ. Ο 
Μπόιλ κατέληξε στο συµπέρασµα ότι, για σταθερή θερµοκρασία, ο 
όγκος  ενός αερίου µεταβάλλεται κατά τρόπο αντίστροφο προς την 

εικόνα 2.2 Robert Boyle         πίεση (εικόνα 2.3).  
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Αυτό σηµαίνει ότι για κάθε δεδοµένη τιµή θερµοκρασίας , ο όγκος πολλαπλασιαζόµενος 
µε την πίεση,δίνει ένα σταθερό γινόµενο. Αυτό είναι γνωστό ως νόµος του Μπόιλ και 
εκφράζεται µε την εξίσωση : 
  
 

  pV=σταθερό ή pV=K  
 
 Τη σχέση αυτή ανακάλυψε, τελείως ανεξάρτητα , 
δεκαπέντε χρόνια αργότερα  , και ο γάλλος Έντµ Μαριότ (Edme 
Mariotte, 1620-1684)  και σήµερα είναι γνωστή ως νόµος των 
Μπόιλ-Μαριότ (Boyle-Mariotte law) . 
 Πρέπει να τονιστεί ότι ,  στην πραγµατικότητα , ο νόµος 
αυτός είναι ορθός µε ακρίβεια µόνο για ένα ιδανικό αέριο, δηλαδή 
για ένα αέριο στο οποίο δεν υπάρχει αλληλεπίδραση µεταξύ των 
σωµατιδίων από τα οποία αποτελείται . Εφαρµόζεται όµως µε 
καλή προσέγγιση σε όλα τα πραγµατικά αέρια, αλλά σε χαµηλές 
πιέσεις και πολύ µακριά από τις κρίσιµες θερµοκρασίες τους.
          εικόνα 2.3  
 
2.1.5 Νόµος των Σαρλς και Γκέι-Λουσακ (Char les’s &  Gay-Lussac’s law) 
 

Ένας άλλος θεµελιώδης νόµος των 
αερίων είναι εκείνος που διατύπωσε πρώτος ο  
Γ.Άµοντονς και τον οποίο αργότερα 
ανακάλυψαν πάλι οι Σαρλς (Jacques 
Alexandre Cesar Charles, 1746-1823) (εικόνα 
2.4) και Γκέι – Λουσάκ (Louis Joseph Gay-
Lussac, 1778-1850) (εικόνα 2.5) και είναι 
γνωστός ως ο νόµος του Σαρλς(Charles’s law)   εικόνα 2.4 Charles             εικόνα 2.5 Gay-Lussac 
ή µερικές φορές ως πρώτος νόµος του Γκέι – Λουσάκ(Gay-Lussac’s law).         
  

Ο νόµος αυτός καθορίζει ότι ο όγκος ενός αερίου υπό σταθερή πίεση είναι 
ανάλογος προς την απόλυτη θερµοκρασία του, υπό την 
προϋπόθεση ότι ο όγκος είναι σταθερός ( όV σταθερ= ) 
(εικόνα 2.6). Αυτό ισοδυναµεί µε την έκφραση ότι ίσοι όγκοι 
όλων των αερίων, υπό τις ίδιες πιέσεις , διαστέλλονται ή 
συστέλλονται εξίσου στις ίδιες µεταβολές θερµοκρασίας και 
µπορεί να εκφραστεί µε την εξίσωση:    
 

    ό
T

V
σταθερ=  

          
            εικόνα 2.6 
          
Όπου Τ είναι η θερµοκρασία που µετράται στην απόλυτη κλίµακα, στην οποία µηδέν 
είναι το -273 Co .  
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Είναι φανερό ότι και οι δύο νόµοι µπορεί να δοθούν µε την γενική έκφραση : 
 

Τ
pV

= σταθερό  ή  R
pV

=
Τ

  ή  RTpV =  

 
Εάν η ποσότητα του αερίου εκφράζεται µε γραµµοµοριακές µάζες ή µε γραµµοµόρια , τα 
οποία συµβολίζονται µε n , τότε διαµορφώνεται η καταστατική εξίσωση των αερίων : 
 

nRTpV =  
 

Η καταστατική εξίσωση των αερίων είναι πάρα πολύ σπουδαία και βοήθησε να 
λυθούν πολλά προβλήµατα και έτσι αξίζει να µελετηθεί η ανάπτυξή της . 
 Στον Γκέι-Λουσάκ , οφείλεται η ακριβής µέτρηση της µεταβολής του όγκου, την 
οποία υφίσταται ένα αέριο ως επακόλουθο της αύξησης θερµοκρασίας του , όταν 
διατηρείται σταθερή η πίεση . Μεταξύ 1 Co  και 100 Co  ο συντελεστής διαστολής 
(δηλαδή η διαστολή ή συστολή που προκαλείται από τη µεταβολή της θερµοκρασίας 
κατά 1 Co ) είναι :  

    
100

1
=α 







 −

0

0100

V

VV

273

1
=   

 
 Έτσι προκύπτει ότι ο όγκος ενός αερίου σε θερµοκρασία t είναι :  
 

    ( )atp
t

ppt +=






 += 1
273

1 00  

 
Όπου 0V  o όγκος του αερίου σε Co0  και στην πίεση που δίνεται και t η θερµοκρασία η 
οποία εκφράζεται σε βαθµούς κελσίου . Στη σχέση αυτή , η οποία εκφράζει τον νόµο του 
Γκέι-Λουσάκ, ο όρος ( )at+1  ονοµάζεται διώνυµο διαστολής . Αντιστοίχως είναι ο 
νόµος που εξετάζει τη µεταβολή της πίεσης εξαιτίας της µεταβολής της θερµοκρασίας , 
ενώ ο όγκος του αερίου διατηρείται σταθερός : 
 

( )atV
t

VVt +=






 += 1
273

1 00  

 
Για να καθοριστεί η σχέση που συνδέει µεταξύ τους τις µεταβολές της 

θερµοκρασίας , πίεσης και όγκου, υπολογίζεται η µετάβαση µιας δεδοµένης ποσότητας 
αερίου από µια κατάσταση που την χαρακτηρίζει η πίεση '0p , ο όγκος '0V  και η 

θερµοκρασία Co0 , σε µία κατάσταση όπου αυτά τα µεγέθη παίρνουν τις τιµές p , V  και 

t . Αρχικά µεταβάλλεται η θερµοκρασία του αερίου από Co0  σε Cto µεταβάλλοντας έτσι 
και τον όγκο ,  ενώ η πίεση µένει σταθερή (ανάλογος είναι και ο συλλογισµός εάν 
µεταβληθεί η πίεση ενώ ο όγκος διατηρείται σταθερός) έως την τιµή 'V  την οποία θα 
δώσει ο νόµος του Γκέι- Λουσάκ : 
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     ( )atVV += 1' 0  

Οπότε έχουµε: 
  

( )atVPVP += 1000  

 
Σύµφωνα όµως µε τον νόµο των Μπόιλ – Μάριοτ , σε οποιαδήποτε θερµοκρασία, 

το γινόµενο της πίεσης επί τον όγκο δεδοµένης ποσότητας αερίου είναι σταθερό , οπότε : 
  
     σταθερό'0 =VP  

 
Αν τώρα ενώ διατηρείται σταθερή η θερµοκρασία , µεταβληθεί η πίεση ώσπου να 

φτάσει την τιµή p και µεταβληθεί ανάλογα  και ο όγκος κατά τρόπο που να µη 
µεταβάλλεται η τιµή του γινοµένου , θα προκύψει ; 
 
     '0VppV =  

 
και αν αντικατασταθεί η προηγούµενη τιµή 'V , τότε : 
 

( )atVpVppV +== 1' 000  

 
Η εξίσωση αυτή προσδιορίζει την κατάσταση ενός αερίου γι’  αυτό και λέγεται 

καταστατική εξίσωση . 
 Αν τώρα, αντί της θερµοκρασίας t  (οπότε Ct o00 = που αντιστοιχεί στην 

θερµοκρασία του λιωµένου πάγου) , χρησιµοποιηθεί µια θερµοµετρική κλίµακα όπου το 
µηδέν να είναι ίσο προς Ct o273−= και παρασταθεί µε T η σχετική θερµοκρασία στη 
νέα αυτή τιµή του µηδενός, ο νόµος ο οποίος δίνει τον όγκο που καταλαµβάνει µια 
ορισµένη ποσότητα αερίου , σε δεδοµένη θερµοκρασία, θα παρασταθεί :  
 

    T
Vt

VVV tT 273273

273 0
0 =







 +
==   

 
 Από τον τύπο που δίνει τον συντελεστή διαστολής προκύπτει ότι, αν ένα αέριο 
υποβαλλόταν στη θερµοκρασία Co273− , θα έπρεπε να µηδενιστεί ο όγκος του και ότι 
για χαµηλότερες ακόµη θερµοκρασίες θα γινόταν αρνητικός, κάτι που από φυσική άποψη 
είναι παράλογο. 
 Προκύπτει λοιπόν το συµπέρασµα ότι η θερµοκρασία των Co273−  µπορεί να 
θεωρηθεί ως η χαµηλότερη δυνατή, δηλαδή ως απόλυτο µηδέν. Η θερµοµετρική κλίµακα 
που έχει το µηδέν Co273  κάτω από την θερµοκρασία του λιωµένου πάγου (σε πίεση 
µιας ατµόσφαιρας) ονοµάζεται απόλυτη κλίµακα ή κλίµακα του Κέλβιν και η θερµοκρασία 
T που εκφράζεται µε καθορισµό του µηδενός στους Co273−  ονοµάζεται απόλυτη 
θερµοκρασία και εκφράζεται σε βαθµούς Κέλβιν )( Ko . 
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 Το βαθύτερο νόηµα αυτού του ορισµού της απόλυτης θερµοκρασίας και της τιµής 
που παίρνει στην απόλυτη κλίµακα το µηδέν γίνεται αντιληπτό µε την κινητική θεωρία 
των αερίων , η οποία περιγράφεται παρακάτω. 
 Αντικαθιστώντας στην καταστατική εξίσωση τη θερµοκρασία t  µε την απόλυτη 
θερµοκρασία T , επειδή  

    
a

tT
1

+=  

θα έχουµε :   
 
    aTVpatVppV 0000 )1( =+=  

 
 ∆εδοµένου όµως ότι 0p  και a  είναι σταθερά και 0V  είναι ορισµένο για µια 

δεδοµένη ποσότητα αερίου , αυτά µπορούµε να τα συµπεριλάβουµε σε µια σταθερά και 
καταλήγουµε στην εξίσωση : 
    RTpV =  και  nRTpV = ,  
που είναι η καταστατική εξίσωση των ιδανικών αερίων , όπου R  καλείται η παγκόσµια 
σταθερά των ιδανικών αερίων και έχει την τιµή : 

   
molgrad

litatm
R

⋅
⋅

= 0821,0  

 
 Οι νόµοι των αερίων και η καταστατική εξίσωση η οποία αναφέρθηκε παραπάνω 
ισχύουν αυστηρά , για τα καλούµενα ιδανικά αέρια ή τέλεια αέρια. Η συµπεριφορά των 
πραγµατικών αερίων αποµακρύνεται από τους νόµους αυτούς , λιγότερο ή περισσότερο , 
ανάλογα µε τις δυνάµεις οι οποίες ασκούνται στα σωµατίδια που τα συγκροτούν. 
 
2.1.6 Κινητική Θεωρία των Αερίων 
 

Η Κινητική Θεωρία των Αερίων είναι η θεωρία εκείνη που εξηγεί 
τη θερµοδυναµική συµπεριφορά των ατόµων της ύλης και ειδικότερα εκείνης 
των αερίων.  

Σύµφωνα µε αυτή , θεωρείται ότι τα αέρια αποτελούνται από έναν υπερβολικά 
µεγάλο αριθµό σωµατιδίων (µόρια ή άτοµα) που βρίσκονται σε µία συνεχή κίνηση ή 
αναταραχή , τα οποία συγκρούονται διαρκώς µεταξύ τους ή αποδεσµεύονται το ένα το 
άλλο. Αυτό ισχύει µόνο για τα ιδανικά αέρια ή για πραγµατικά αέρια σε θερµοκρασία 
αρκετά υψηλή, ώστε η συνοχή των µορίων να γίνεται αµελητέα σε σχέση µε την κινητική 
τους ενέργεια. Σύµφωνα µε την άποψη αυτή , τα µακροσκοπικά (θερµοδυναµικά) µεγέθη 
που χαρακτηρίζουν την κατάσταση και τη συµπεριφορά ενός αερίου πρέπει να 
θεωρηθούν ως στατιστική συνισταµένη της συµπεριφοράς του καθενός σωµατιδίου. 

Στην πραγµατικότητα, σε συνήθεις συνθήκες τα περισσότερα αέρια, στοιχεία ή 
χηµικές ενώσεις, αποτελούνται από µόρια , εκτός από τα ευγενή αέρια. Σε υψηλότερες 
θερµοκρασίες τα µόρια πολυάριθµων αερίων χωρίζονται στα άτοµα που τα αποτελούν. 

Η κινητική θεωρία συσχετίζει τη στατική συµπεριφορά ενός µεγάλου αριθµού 
σωµατιδίων, τα οποία ακολουθούν τους νόµους της µηχανικής, µε τα θερµοδυναµικά 
µεγέθη που χαρακτηρίζουν την κατάσταση ενός µακροσκοπικού συστήµατος. Ως βασικό 
αποτέλεσµα της συσχέτισης αυτής προκύπτει η αντιστοιχία µεταξύ κίνησης των µορίων 
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και θερµοκρασίας ενός αερίου. Η θερµοκρασία ενός αερίου είναι τόσο µεγαλύτερη 
(ευθέως ανάλογη) όσο µεγαλύτερη είναι η µέση κινητική ενέργεια των σωµατιδίων που 
το αποτελούν. 

Εάν θερµανθεί ένα αέριο µε διατήρηση του όγκου του, προσλαµβάνει ένα 
ορισµένο  ποσοστό ενέργειας η οποία προκαλεί αύξηση της µέσης κινητικής ενέργειας 
των σωµατιδίων που το αποτελούν και εκδηλώνεται µακροσκοπικά ως αύξηση της 
θερµοκρασίας. Αντιστρόφως, όταν λαµβάνεται θερµότητα από ένα αέριο µέσα στις ίδιες 
συνθήκες , δηλαδή µε το να ψύχεται, αυτό που συµβαίνει είναι ότι ελαττώνεται η µέση 
κινητική ενέργεια των σωµατιδίων που απαρτίζουν το συγκεκριµένο αέριο.  

Στα πραγµατικά αέρια όταν αυτή η ενέργεια κατέβει κάτω από µια ορισµένη τιµή, 
η ελκτική δύναµη µεταξύ των µορίων υπερνικά την κινητική τους ενέργεια και το αέριο 
µεταπηδά στην υγρή κατάσταση και µε επιπλέον αφαίρεση θερµότητας στη στερεή 
κατάσταση. 

Η κινητική θεωρία επιβεβαιωµένη µε πολλά πειράµατα, δίνει σαφή ερµηνεία και 
της πίεσης. Ας εξετάσουµε αυτό που θα συµβεί σε µια δεδοµένη ποσότητα αερίου 
κλεισµένου σε ένα δοχείο. Κατά την κίνηση τους τα σωµατίδια που απαρτίζουν το αέριο, 
προσκρούουν στα τοιχώµατα του δοχείου. Η ώθηση που µεταβιβάζεται σε ένα από τα 
τοιχώµατα από κάθε σωµατίδιο ισούται µε τη µεταβολή της ορµής αυτού του 
σωµατιδίου.  

Ως συνέπεια των κρούσεων στο τοίχωµα , η συνολική ώθηση που µεταβιβάζεται 
σε αυτό στη µονάδα του χρόνου δίνεται από το άθροισµα των µεταβολών των ορµών 
όλων των σωµατιδίων , τα οποία στο χρονικό αυτό διάστηµα προσκρούουν στο τοίχωµα. 

Τώρα, επειδή η ώθηση ανά µονάδα του χρόνου δεν είναι τίποτα άλλο παρά 
δύναµη, εξάγεται το συµπέρασµα ότι το άθροισµα των ωθήσεων που µεταβιβάστηκαν 
στο τοίχωµα στη µονάδα του χρόνου δεν είναι παρά η δύναµη που ασκεί το αέριο στο 
τοίχωµα που εξετάζεται. ∆ιαιρώντας τη δύναµη αυτή µε την επιφάνεια του τοιχώµατος, 
προκύπτει η πίεση που ασκεί το αέριο. Έτσι προκύπτει ότι κάθε αύξηση του πλήθους των 
σωµατιδίων (και κατά συνέπεια του πλήθους των κρούσεων στο τοίχωµα ανά µονάδα 
χρόνου) προκαλεί αύξηση της πίεσης που ασκεί το αέριο. Επίσης αν µειωθεί ο όγκος του 
δοχείου (περιοριστεί έτσι ο χώρος) οι κρούσεις των µορίων µε τα τοιχώµατα θα γίνουν 
συχνότερες και εποµένως και πάλι θα µεγαλώσει η πίεση. 
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3.ΓΡΑΦΙΚΗ ∆ΙΕΠΙΦΑΝΕΙΑ ΧΡΗΣΤΗ 

 
3.1 Τι είναι το GUIDE  
 
 Το MATLAB προσφέρει στον χρήστη τη δυνατότητα να κατασκευάσει δικές  του 
γραφικές διεπιφάνειες , (Graphical User Interfaces). H χρησιµότητα αυτής της 
λειτουργίας είναι µεγάλη, επειδή τα προγράµµατα – εφαρµογές που περιέχουν γραφική 
διεπιφάνεια γίνονται πιο φιλικές στον τελικό χρήστη. 
 Το MATLAB προσφέρει µια ικανοποιητική εργαλειοθήκη , η οποία διευκολύνει 
πολύ τη δηµιουργία µιας γραφικής διεπιφάνειας χρήστη . Αυτή η εργαλειοθήκη ή αλλιώς 
GUIDE , περιέχει µια πληθώρα χρήσιµων εργαλείων ελέγχου όπως κουµπιά , πλαίσια 
κ.α.  
 Σηµαντικό όµως ρόλο παίζει και η αρχική σωστή σχεδίαση της διεπιφάνειας 
χρήστη, έτσι ώστε να δηµιουργηθεί ένα απλό και λειτουργικό GUI , χωρίς περιττά 
στοιχεία που θα περιπλέκουν τον απλό χρήστη. 
 
Η ανάπτυξη µιας εφαρµογής σε GUI χωρίζεται σε τέσσερα στάδια: 

1. Θεωρητική σχεδίαση της εφαρµογής πριν την υλοποίηση της σε MATLAB. 
2. Σχεδίαση της εφαρµογής στο κατάλληλο περιβάλλον (GUIDE Layout Editor) και 

δηµιουργία των απαιτούµενων αντικειµένων. 
3. Καθορισµός των ιδιοτήτων του GUI και του κάθε αντικειµένου. 
4. Προγραµµατισµός του κάθε αντικειµένου, εάν χρειάζεται. 
 

 Μία Γραφική ∆ιεπιφάνεια Χρήστη αποτελείται συνήθως από διάφορα παράθυρα 
τα οποία περιέχουν ποικίλα στοιχεία ελέγχου όπως πεδία κειµένου , γραµµές κύλισης 
κ.α. Τα παράθυρα αυτά είναι δυνατόν να καλούν το ένα το άλλο, να δέχονται δεδοµένα 
από τον χρήστη , να µεταβιβάζουν πιθανώς τα δεδοµένα από το ένα παράθυρο στο άλλο, 
και γενικά να επιτελούν διάφορες λειτουργίες. Το GUIDE  για να το πετύχει αυτό 
δηµιουργεί για κάθε νέο παράθυρο , δύο αρχεία. Τα αρχεία αυτά είναι το FIG- αρχείο και 
το m- αρχείο .  

• Το FIG-αρχείο , ουσιαστικά είναι το παράθυρο – figure , όπου το 
MATLAB αποθηκεύει τα στοιχεία ελέγχου και την ακριβή τους θέση. 
Εδώ ο προγραµµατιστής σχεδιάζει την εµφάνισή του παραθύρου. 

• Το m-αρχείο , όπου ο προγραµµατιστής πρέπει να γράψει τον κώδικα που 
θα ενσωµατωθεί στα στοιχεία ελέγχου ( π.χ. κουµπιά ή φόρµες εισαγωγής 
δεδοµένων ) , ώστε αυτά να επιτελέσουν τις επιθυµητές λειτουργίες . 

Σηµειώνεται ότι για κάθε αρχείο * .fig πρέπει να συνοδεύεται από το αντίστοιχο 
αρχείο * .m , µε το ίδιο όνοµα. Αν για κάποιο λόγο το αρχείο * .m χαθεί ή καταστραφεί 
τότε το παράθυρο * .fig δεν θα είναι λειτουργικό. Κάθε φορά που κάποιος χρήστης 
δηµιουργεί ένα νέο παράθυρο figure, το GUIDE δηµιουργεί αυτοµάτως και τους δύο 
τύπους αρχείων * .fig και * .m . 
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3.2 ∆ηµιουργία ενός παραθύρου GUI  
 
 Η εκκίνηση του GUIDE γίνεται εύκολα µε δύο τρόπους . Πρώτον , µε την κλίση 
της οµώνυµης συνάρτησης από την γραµµή εντολών του MATLAB . 
  
 >> guide 
 
∆εύτερον , επιλέγοντας από τη γραµµή µενού File→New→GUI (εικόνα 3.1). 
 

 
     εικόνα 3.1 
   

Όποιον τρόπο και να επιλέξει ο χρήστης θα εµφανιστεί ένας οδηγός που τον 
καθοδηγεί στη δηµιουργία ενός παραθύρου (εικόνα 3.2) . Ο οδηγός ρωτάει τον χρήστη 
εάν θέλει να δηµιουργήσει ένα νέο κενό παράθυρο (Blank GUI) , αν θέλει να 
δηµιουργήσει ένα κενό παράθυρο βασισµένο σε κάποια πρότυπα (π.χ. µε άξονες και 
µενού ) ή αν θέλει να ανοίξει ένα έτοιµο παράθυρο . 
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     εικόνα 3.2 
 
Αν ο χρήστης αφήσει  την προεπιλεγµένη επιλογή και πατήσει ΟΚ , τότε θα 
δηµιουργηθεί ένα νέο άδειο παράθυρο, όπως στην εικόνα 3.3 
 

  
     εικόνα 3.3 
 Το περιβάλλον δηµιουργίας του παραθύρου αποτελείται από µια κεντρική 
γραµµή επιλογών , µία γραµµή εργαλείων , καθώς και µια κάθετη εργαλειοθήκη στα 
αριστερά . Η εργαλειοθήκη περιέχει όλα τα στοιχεία ελέγχου , τα οποία είναι διαθέσιµα 
στον χρήστη. Η εισαγωγή τους στο παράθυρο είναι απλή και γίνεται µε απλό drag and 
drop. H γκρίζα περιοχή µε το πλέγµα το οποίο καλύπτει το παράθυρο, είναι το φόντο, η 
ταπετσαρία του παραθύρου. 

Ιδιαίτερης σηµασίας είναι τα τέσσερα τελευταία κουµπιά της γραµµής εργαλείων, 
που φαίνονται στην εικόνα 3.4 . 
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      εικόνα 3.4 

 
Το πρώτο εικονίδιο από αριστερά εκκινεί τον γνωστό M-File Editor, ανοίγοντας 

ταυτόχρονα το αντίστοιχο m-αρχείο (m-file) του παραθύρου µας. Το δεύτερο κουµπί, 
εκκινεί τον Property Inspector (εικόνα 3.5) , από όπου αλλάζουµε όποιες ιδιότητες 
επιθυµούµε είτε έχοντας επιλέξει πρώτα κάποιο στοιχείο ελέγχου , ή και το ίδιο το 
παράθυρο της εφαρµογής µας. Το τρίτο κουµπί της εικόνας ανοίγει ένα παράθυρο που 
ονοµάζεται Object Browser και µας δείχνει πόσα και ποια αντικείµενα υπάρχουν στο 
συγκεκριµένο παράθυρο της εφαρµογής µας. Τέλος το τέταρτο κατά σειρά Run Figure 
κουµπί εκτελεί την εφαρµογή µας αλλά ταυτόχρονα µας ενηµερώνει ότι πρέπει να 
αποθηκευτεί προηγουµένως. 

 

 
εικόνα 3.5 
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4. ΑΝΑΛΥΣΗ ΤΟΥ ΠΕΡΙΒΑΛΛΟΝΤΟΣ ΠΡΟΣΟΜΟΙΩΣΗΣ 
 
 Η προσοµοίωση αποτελείται από τέσσερα κυρίως m-files τα οποία είναι 
αλληλένδετα µεταξύ τους. Ως κεντρικό m-file αποτελεί αυτό µε το όνοµα gcentral, µέσω 
του οποίου όπως θα δείξουµε στη συνέχεια τρέχουν και τα υπόλοιπα m-files της 
προσοµοίωσης , το κάθε ένα από τα οποία περιγράφει γραφικά έναν ένα ξεχωριστά τους 
τρείς νόµους της Κινητικής Θεωρίας των Αερίων . 
 Να σηµειωθεί πως κάθε φορά που εκκινούµε το GUI και δηµιουργούµε ένα 
παράθυρο figure, αυτοµάτως το MATLAB εκκινεί τον m-file editor και δηµιουργεί το 
αντίστοιχο m-file , όπου δηµιουργούνται οι εξής συναρτήσεις:   

• f unct i on var ar gout  = name( var ar gi n)  

η οποία είναι απαραίτητη ώστε να µπορεί ο χρήστης να καλεί το παράθυρο από τη 
γραµµή εντολών πληκτρολογώντας το όνοµα του (>>name) 

• f unct i on name_Openi ngFcn( hObj ect ,  event dat a,  handl es,  
var ar gi n)  

ο κώδικας της εκτελείται ακριβώς πριν εκκινήσει το παράθυρο  
• f unct i on var ar gout  = name_Out put Fcn( hObj ect ,  event dat a,  

handl es)  
οι εντολές της εξάγουν τα αποτελέσµατα τους στην γραµµή εντολών του MATLAB. 
 
4.1 Το m-file gcentral 
 

Για να γίνει εκκίνηση της προσοµοίωσης , τρέχουµε το m-file µε όνοµα gcentral . 
Έτσι εµφανίζεται το περιβάλλον της εικόνας 4.1.1 (gcentral-figure) , που αποτελεί το 
κεντρικό περιβάλλον – µενού της προσοµοίωσης. 
 

    
Εικόνα 4.1.1(gcentral figure) 
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Tα στοιχεία του gcentral.fig αποτελούν, ένα static text µε περιεχόµενο (string) 
‘ ’Νόµοι Ιδανικών Αερίων’ ’ , τέσσερα PushButton , δηλαδή κουµπιά, µε περιεχόµενο 
“Νόµος Boyle”  , “Νόµος Charles”  , “Νόµος Gay Lussac”  και “Έξοδος” , αντίστοιχα . 
 

O κώδικας που συµπεριλαµβάνεται στο m-file gcentral περιγράφεται και 
εξηγείται παρακάτω: 
  
 f unct i on var ar gout  = gcent r al ( var ar gi n)  
% GCENTRAL M- f i l e f or  gcent r al . f i g 
%      GCENTRAL,  by i t sel f ,  cr eat es a new GCENTRAL or  r ai ses t he 
exi s t i ng 
%      s i ngl et on* .  
% 
%      H = GCENTRAL r et ur ns t he handl e t o a new GCENTRAL or  t he handl e 
t o 
%      t he ex i s t i ng s i ngl et on* .  
% 
%      GCENTRAL( ' CALLBACK' , hObj ect , event Dat a, handl es, . . . )  cal l s t he 
l ocal  
%      f unct i on named CALLBACK i n GCENTRAL. M wi t h t he gi ven i nput  
ar gument s.  
% 
%      GCENTRAL( ' Pr oper t y ' , ' Val ue' , . . . )  cr eat es a new GCENTRAL or  
r ai ses t he 
%      ex i st i ng si ngl et on* .   St ar t i ng f r om t he l ef t ,  pr oper t y val ue 
pai r s ar e 
%      appl i ed t o t he GUI  bef or e gcent r al _Openi ngFcn get s cal l ed.   An 
%      unr ecogni zed pr oper t y  name or  i nval i d val ue makes pr oper t y 
appl i cat i on 
%      s t op.   Al l  i nput s ar e passed t o gcent r al _Openi ngFcn v i a 
var ar gi n.  
% 
%      * See GUI  Opt i ons on GUI DE' s Tool s menu.   Choose " GUI  al l ows onl y 
one 
%      i nst ance t o r un ( s i ngl et on) " .  
% 
% See al so:  GUI DE,  GUI DATA,  GUI HANDLES 
 
% Edi t  t he above t ext  t o modi f y  t he r esponse t o hel p gcent r al  
 
% Last  Modi f i ed by GUI DE v2. 5 09- Jan- 2015 13: 21: 36 
 
% Begi n i ni t i al i zat i on code -  DO NOT EDI T 
gui _Si ngl et on = 1;  
gui _St at e = st r uct ( ' gui _Name' ,        mf i l ename,  . . .  
' gui _Si ngl et on' ,   gui _Si ngl et on,  . . .  
' gui _Openi ngFcn' ,  @gcent r al _Openi ngFcn,  . . .  
' gui _Out put Fcn' ,   @gcent r al _Out put Fcn,  . . .  
' gui _Layout Fcn' ,   [ ]  ,  . . .  
' gui _Cal l back ' ,    [ ] ) ;  
i f  nar gi n && i schar ( var ar gi n{ 1} )  

gui _St at e. gui _Cal l back = st r 2f unc( var ar gi n{ 1} ) ;  
end 
 
i f  nar gout  

Oι συναρτήσεις  
f unct i on 
var ar gout  = 
gcent r al ( var
ar gi n) ,  
f unct i on 
gcent r al _Ope
ni ngFcn,  
και  
f unct i on 
var ar gout  = 
gcent r al _Out
put Fcn 
δηµιουργούνται 
αυτόµατα από το 
MATLAB  µε το 
που 
δηµιουργήσουµε 
ένα νέο m-file . 
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[ var ar gout { 1: nar gout } ]  = gui _mai nf cn( gui _St at e,  var ar gi n{ : } ) ;  
el se 

gui _mai nf cn( gui _St at e,  var ar gi n{ : } ) ;  
end 
% End i ni t i al i zat i on code -  DO NOT EDI T 
 
 
% - - -  Execut es j ust  bef or e gcent r al  i s made v i si bl e.  
f unct i on gcent r al _Openi ngFcn( hObj ect ,  event dat a,  handl es,  var ar gi n)  
% Thi s f unct i on has no out put  ar gs,  see Out put Fcn.  
% hObj ect     handl e t o f i gur e 
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
% var ar gi n   command l i ne ar gument s t o gcent r al  ( see VARARGI N)  
 
% Choose def aul t  command l i ne out put  f or  gcent r al  
handl es. out put  = hObj ect ;  
 
% Updat e handl es st r uct ur e 
gui dat a( hObj ect ,  handl es) ;  
 
% UI WAI T makes gcent r al  wai t  f or  user  r esponse ( see UI RESUME)  
% ui wai t ( handl es. f i gur e1) ;  
 
 
% - - -  Out put s f r om t hi s f unct i on ar e r et ur ned t o t he command l i ne.  
f unct i on var ar gout  = gcent r al _Out put Fcn( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% var ar gout   cel l  ar r ay f or  r et ur ni ng out put  ar gs ( see VARARGOUT) ;  
% hObj ect     handl e t o f i gur e 
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
  
% Get  def aul t  command l i ne out put  f r om handl es st r uct ur e 
var ar gout { 1}  = handl es. out put ;  
  
  
% - - -  Execut es on but t on pr ess i n pushbut t on1.  
f unct i on pushbut t on1_Cal l back( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o pushbut t on1 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
s i m_1_1_1;  
  
% - - -  Execut es on but t on pr ess i n pushbut t on2.  
f unct i on pushbut t on2_Cal l back( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o pushbut t on2 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
gChar l es;  
  
% - - -  Execut es on but t on pr ess i n pushbut t on3.  
f unct i on pushbut t on3_Cal l back( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o pushbut t on3 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
gGayLussac;  
  

Η συνάρτηση 
f unct i on 
pushbut t on1_Cal
l back( hObj ect ,  
event dat a,  
handl es)  
αναφέρεται στο πρώτο 
κουµπί , δηλαδή στην 
επιλογή “Νόµος 
Boyle” , και µέσω 
αυτής οδηγoύµαστε 
στο αντίστοιχο 
περιβάλλον 
προσοµοίωσης. 
Αντίστοιχα η 
συνάρτηση 
f unct i on 
pushbut t on2_Cal
l back( hObj ect ,  
event dat a,  
handl es)  
αναφέρεται στο 
δεύτερο κουµπί και 
παραπέµπει στο 
“Νόµος Charles”  

Και τέλος η 
πρόσβαση στην τρίτη 
επιλογή η οποία είναι  
ο “Νόµος Gay Lussac”  
επιτυγχάνεται µέσω 
της συνάρτησης 
f unct i on 
pushbut t on3_Cal
l back( hObj ect ,  
event dat a,  
handl es)  
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% - - -  Execut es on but t on pr ess i n pushbut t on4.  
f unct i on pushbut t on4_Cal l back( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o pushbut t on4 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
   
hf i n=quest dl g( ' Έξοδος από το πρόγραµµα; ' ) ;  
swi t ch hf i n 
    case ' Yes '          
        c l oser eq;  
end 
 
 

Ας δούµε τώρα αναλυτικά τι εµφανίζει το πάτηµα του κάθε κουµπιού ξεχωριστά. 
 

4.2 Το m-file sim_1_1_1 – Νόµος Boyle 
 

Επιλέγοντας την πρώτη επιλογή του µενού, “Νόµος Boyle”  , θα εµφανιστεί το 
περιβάλλον της εικόνας 4.2.1 

 

 
 
       εικόνα 4.2.1(sim_1_1_1  figure) 
 

Το περιβάλλον της πρώτης προσοµοίωσης περιγράφει γραφικά τον νόµο του 
Boyle . Αποτελείται από τρία static text , “ΚΙΝΗΤΙΚΗ ΘΕΩΡΙΑ ΑΕΡΙΩΝ Νόµοι αερίων 
– Νόµος του Boyle”  , “Πίεση Αερίου”  , “Ρυθµός Προσοµοίωσης”  , δύο edit text δίπλα 
απ’  τα δύο τελευταία static text που αναφέρθηκαν όπου και µας δίνεται η δυνατότητα να 
επιλέξουµε µέσα από τις επιτρεπόµενες τιµές. Πέντε Push Button , “Εκτέλεση”  , 
“∆ιακοπή” , “Ανανέωση”  , “Έξοδος”  και “Βοήθεια” , και ένα axes . 

Η συνάρτηση 
f unct i on 
pushbut t on4_
Cal l back( hOb
j ect ,  
event dat a,  
handl es)   
πραγµατοποιείται 
πατώντας το 
κουµπί “Έξοδος”  
ώστε να 
πραγµατοποιηθεί 
έξοδος από την 
προσοµοίωση. 
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Εάν επιλέξουµε να εκτελεστεί η προσοµοίωση το περιβάλλον παίρνει την µορφή της 
εικόνας 4.2.2 
 

       
εικόνα 4.2.2 

 
Εδώ καθ’  όλη την εξέλιξη της προσοµοίωσης µας δίνεται η δυνατότητα ανά πάσα 

στιγµή να κάνουµε διακοπή της και παρατηρούµε ότι ενεργοποιείται µία νέα επιλογή µε 
όνοµα “Συνέχεια” , ώστε να συνεχίσουµε από το σηµείο που σταµατήσαµε την εξέλιξη 
(εικόνα 4.2.3), να ανανεώσουµε την προσοµοίωση µε νέες τιµές στα πεδία “Πίεση 
Αερίου”  και “Ρυθµός Προσοµοίωσης”  , όπως και να βγούµε από αυτό το περιβάλλον και 
να επιστρέψουµε στο αρχικό µενού µε την επιλογή “Έξοδος” . Πατώντας το κουµπί 
“Έξοδος”  θα εµφανιστεί ένα παράθυρο που θα µας ζητήσει να επιβεβαιώσουµε την 
επιλογή µας (εικόνα 4.2.4). Τέλος παρατηρούµε ότι υπάρχει ένα πέµπτο κουµπί µε όνοµα 
“Βοήθεια” , µέσω του οποίου όπως λέει και το όνοµα του ανοίγει ένα αρχείο τύπου .pdf 
(εικόνα 4.2.5) που περιέχει αναλυτικές οδηγίες χρήσης του προγράµµατος, αλλά και 
βασικές θεωρητικές πληροφορίες σχετικά µε την συγκεκριµένη προσοµοίωση που 
τρέχουµε, ώστε ο κάθε χρήστης να είναι σε θέση να αντιληφθεί τι ακριβώς 
παρακολουθεί. 
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εικόνα 4.2.3 

 

 
            εικόνα 4.2.4 
 

 
εικόνα 4.2.5 
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O κώδικας που συµπεριλαµβάνεται στο m-file sim_1_1_1 περιγράφεται και 
εξηγείται παρακάτω: 

 
f unct i on var ar gout  = s i m_1_1_1( var ar gi n)  
% SI M_1_1_1 M- f i l e f or  s i m_1_1_1. f i g 
%      SI M_1_1_1,  by i t sel f ,  cr eat es a new SI M_1_1_1 or  r ai ses t he 
exi s t i ng 
%      s i ngl et on* .  
% 
%      H = SI M_1_1_1 r et ur ns t he handl e t o a new SI M_1_1_1 or  t he 
handl e t o 
%      t he ex i s t i ng s i ngl et on* .  
% 
%      SI M_1_1_1( ' CALLBACK' , hObj ect , event Dat a, handl es, . . . )  cal l s  t he 
l ocal  
%      f unct i on named CALLBACK i n SI M_1_1_1. M wi t h t he gi ven i nput  
ar gument s.  
% 
%      SI M_1_1_1( ' Pr oper t y ' , ' Val ue' , . . . )  cr eat es a new SI M_1_1_1 or  
r ai ses t he 
%      ex i st i ng si ngl et on* .   St ar t i ng f r om t he l ef t ,  pr oper t y  val ue 
pai r s ar e 
%      appl i ed t o t he GUI  bef or e s i m_1_1_1_Openi ngFcn get s cal l ed.   An 
%      unr ecogni zed pr oper t y  name or  i nval i d val ue makes pr oper t y 
appl i cat i on 
%      st op.   Al l  i nput s ar e passed t o s i m_1_1_1_Openi ngFcn v i a 
var ar gi n.  
% 
%      * See GUI  Opt i ons on GUI DE' s Tool s menu.   Choose " GUI  al l ows onl y 
one 
%      i nst ance t o r un ( s i ngl et on) " .  
% 
% See al so:  GUI DE,  GUI DATA,  GUI HANDLES 
  
% Edi t  t he above t ext  t o modi f y  t he r esponse t o hel p s i m_1_1_1 
  
% Last  Modi f i ed by GUI DE v2. 5 20- Dec- 2014 18: 50: 43 
  
% Begi n i ni t i al i zat i on code -  DO NOT EDI T 
gui _Si ngl et on = 1;  
gui _St at e = st r uct ( ' gui _Name' ,        mf i l ename,  . . .  
                   ' gui _Si ngl et on' ,   gui _Si ngl et on,  . . .  
                   ' gui _Openi ngFcn' ,  @si m_1_1_1_Openi ngFcn,  . . .  
                   ' gui _Out put Fcn' ,   @si m_1_1_1_Out put Fcn,  . . .  
                   ' gui _Layout Fcn' ,   [ ]  ,  . . .  
                   ' gui _Cal l back' ,    [ ] ) ;  
i f  nar gi n && i schar ( var ar gi n{ 1} )  
    gui _St at e. gui _Cal l back = st r 2f unc( var ar gi n{ 1} ) ;  
end 
  
i f  nar gout  
    [ var ar gout { 1: nar gout } ]  = gui _mai nf cn( gui _St at e,  var ar gi n{ : } ) ;  
el se 
    gui _mai nf cn( gui _St at e,  var ar gi n{ : } ) ;  
end 

Οι 
συναρτήσεις 
f unct i on 
var ar gout  ,   
f unct i on 
s i m_1_1_1_Op
eni ngFcn,  και 
f unct i on 
var ar gout  = 
s i m_1_1_1_Ou
t put Fcn 
δηµιουργούνται 
αυτόµατα από το 
MATLAB 
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% End i ni t i al i zat i on code -  DO NOT EDI T 
  
  
% - - -  Execut es j ust  bef or e s i m_1_1_1 i s  made v i s i bl e.  
f unct i on s i m_1_1_1_Openi ngFcn( hObj ect ,  event dat a,  handl es,  var ar gi n)  
% Thi s f unct i on has no out put  ar gs,  see Out put Fcn.  
% hObj ect     handl e t o f i gur e 
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
% var ar gi n   command l i ne ar gument s t o s i m_1_1_1 ( see VARARGI N)  
  
% Choose def aul t  command l i ne out put  f or  s i m_1_1_1 
handl es. out put  = hObj ect ;  
  
% Updat e handl es st r uct ur e 
gui dat a( hObj ect ,  handl es) ;  
  
% UI WAI T makes s i m_1_1_1 wai t  f or  user  r esponse ( see UI RESUME)  
% ui wai t ( handl es. f i gur e1) ;  
  
  
% - - -  Out put s f r om t hi s f unct i on ar e r et ur ned t o t he command l i ne.  
f unct i on var ar gout  = s i m_1_1_1_Out put Fcn( hObj ect ,  event dat a,  handl es)   
% var ar gout   cel l  ar r ay f or  r et ur ni ng out put  ar gs ( see VARARGOUT) ;  
% hObj ect     handl e t o f i gur e 
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
  
% Get  def aul t  command l i ne out put  f r om handl es st r uct ur e 
var ar gout { 1}  = handl es. out put ;  
  
  
  
f unct i on edi t 1_Cal l back( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o edi t 1 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
  
% Hi nt s:  get ( hObj ect , ' St r i ng' )  r et ur ns cont ent s of  edi t 1 as t ext  
%        s t r 2doubl e( get ( hObj ect , ' St r i ng' ) )  r et ur ns cont ent s of  edi t 1 as 
a doubl e 
  
  
% - - -  Execut es dur i ng obj ect  cr eat i on,  af t er  set t i ng al l  pr oper t i es.  
f unct i on edi t 1_Cr eat eFcn( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o edi t 1 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    empt y -  handl es not  cr eat ed unt i l  af t er  al l  Cr eat eFcns 
cal l ed 
  
% Hi nt :  edi t  cont r ol s  usual l y have a whi t e backgr ound on Wi ndows.  
%       See I SPC and COMPUTER.  
i f  i spc && i sequal ( get ( hObj ect , ' Backgr oundCol or ' ) ,  
get ( 0, ' def aul t Ui cont r ol Backgr oundCol or ' ) )  

Οι συναρτήσεις 
f unct i on 
edi t 1_Cal l back   
και  f unct i on 
edi t 1_Cr eat eFcn 
δηµιουργούνται µε το 
που προσθέτω το 
στοιχείο edit1 στο 
σχεδιαστικό 
περιβάλλον του GUI, 
στο οποίο βάζω την 
τιµή της “Πίεσης 
Αερίου”   (sim_1_1_1 
figure) , εδώ θέτω το 
χρώµα του background 
να είναι λευκό. 
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    set ( hObj ect , ' Backgr oundCol or ' , ' whi t e' ) ;  
end 
  
  
  
f unct i on edi t 2_Cal l back( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o edi t 2 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
  
% Hi nt s:  get ( hObj ect , ' St r i ng' )  r et ur ns cont ent s of  edi t 2 as t ext  
%        s t r 2doubl e( get ( hObj ect , ' St r i ng' ) )  r et ur ns cont ent s of  edi t 2 as 
a doubl e 
  
  
% - - -  Execut es dur i ng obj ect  cr eat i on,  af t er  set t i ng al l  pr oper t i es.  
f unct i on edi t 2_Cr eat eFcn( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o edi t 2 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    empt y -  handl es not  cr eat ed unt i l  af t er  al l  Cr eat eFcns 
cal l ed 
  
% Hi nt :  edi t  cont r ol s  usual l y have a whi t e backgr ound on Wi ndows.  
%       See I SPC and COMPUTER.  
i f  i spc && i sequal ( get ( hObj ect , ' Backgr oundCol or ' ) ,  
get ( 0, ' def aul t Ui cont r ol Backgr oundCol or ' ) )  
    set ( hObj ect , ' Backgr oundCol or ' , ' whi t e' ) ;  
end 
  
  
% - - -  Execut es on but t on pr ess i n pushbut t on1.  
f unct i on pushbut t on1_Cal l back( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o pushbut t on1 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
  
gl obal  r y t ;  
gl obal  P;  
  
P=st r 2doubl e( get ( handl es. edi t 1, ' St r i ng' ) ) ;  
r yt =st r 2doubl e( get ( handl es. edi t 2, ' St r i ng' ) ) ;  
  
gl obal  st am;  
  
st am=0;  
set ( handl es. pushbut t on2, ' st r i ng' , ' ∆ιακοπή' ) ;  
  
gl obal  st at us;  
st at us=0;  
  
gl obal  st at us1;  
st at us1=0;  
  
r r y t =1. 005- r yt ;  

Η συνάρτηση 
f unct i on 
pushbut t on1_C
al l back  
αναφέρεται στο 
πρώτο κουµπί της 
προσοµοίωσης 
“Εκτέλεση”  , το 
οποίο µε το που 
πατηθεί γίνονται οι 
εξής λειτουργίες : 
γίνεται έλεγχος των 
τιµών που έχουν 
δοθεί στα πεδία 
“Πίεσης Αερίου”  , 
P,   
“Ρυθµό 
Προσοµοίωσης” , 
r yt .  
. 

Ανάλογα 
δηµιουργούνται 
και οι 
συναρτήσεις για 
το edit2, όπου 
µπορούµε να 
βάλουµε τιµές για 
το “Ρυθµό 
Προσοµοίωσης”  
f unct i on 
edi t 2_Cal l ba
ck και 
f unct i on 
edi t 2_Cr eat e
Fcn 
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i f  ( r y t >1| r y t <0. 001)  
    h=war ndl g( ' Βάλτε στo ρυθµό προσοµοίωσης τιµή µεταξύ 0. 001 και 
1. 0' ) ;  
    r et ur n 
end 
  
i f  ( P>4. 0| P<1. 3)  
    h=war ndl g( ' Βάλτε στη πίεση τιµή µεταξύ 1. 3 και 4. 0 at m' ) ;  
    r et ur n 
end 
  
set ( handl es. edi t 1, ' enabl e' , ' of f ' ) ;  
set ( handl es. edi t 2, ' enabl e' , ' of f ' ) ;  
  
set ( handl es. pushbut t on1, ' enabl e' , ' of f ' ) ;  
  
  
axes( handl es. axes1)  
axi s of f ;  
  
 
 

γραφική προσέγγιση ως εδώ: 
  

 
 
 
 
 
 
 
 

Ενεργοποιούνται οι 
άξονες όπου θα 
σχεδιάσουµε στη 
συνέχεια τα γραφικά . Η 
εντολή axi s of f ;  
αφαιρεί από τους άξονες 
την αρίθµηση 

Εάν αυτά δεν έχουν 
τις προαπαιτούµενες 
τιµές , εµφανίζεται 
ένα προειδοποιητικό 
παράθυρο διαλόγου 
όπου µας καλεί να 
βάλουµε τις σωστές 
τιµές στα 
προκαθορισµένα 
όρια. 
Τέλος όταν όλα 
έχουν γίνει σωστά,  
απενεργοποιούνται 
τα edit1, edit2 
pushbutton1 ώστε 
να προχωρήσει η 
προσοµοίωση 
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και όταν πατήσουµε το κουµπί “ Εκτέλεση”  το περιβάλλον παίρνει την εξής µορφή: 
 

 
 
συνέχεια του κώδικα: 
 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%
%%%% 
%0. 001<r yt <1. 0 
%1. 3<P<4.  
%r yt =1. 0;  
%P=4. 0;  
  
  
V=24360/ ( P* 101293) ;  
Vm=24360/ ( 101293) ;  
h=V/ 0. 196;  
hm=Vm/ 0. 196;  
nP=num2st r ( 0. 01* r ound( 100* P) ) ;  
nVm=num2st r ( 0. 01* r ound( 100* Vm) ) ;  
nhm=num2st r ( 0. 01* r ound( 100* hm) ) ;  
  
r r y t =1. 005- r yt ;  
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%
%%%% 
xt oi xos1=[ 0. 0, 3. 37, 3. 37, 0. 0] ;  
yt oi xos1=[ 1. 0, 1. 0, 3. 0, 3. 0] ;  
  
% xt oi xos2=[ 0. 0, 4. 0, 3. 5, 0. 0] ;  
% yt oi xos2=[ 0. 0, 0. 0, 1. 0, 1. 0] ;  
  
pat 1_x = [ 0       4     4  0] ;  
pat 1_y = [ 1- 0. 05,   1- 0. 05  1,   1] ;  
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xt oi xos3=[ 3. 37, 4. 0, 4. 0, 3. 37] ;  
yt oi xos3=[ 1. 0, 0. 0, 3. 0, 3. 0] ;  
  
%epavw 
xt abl e1=0. 2+[ 0. 1, 0. 3, 3. 3, 2. 9] ;  
yt abl e1=0. 15+[ 1. 2, 0. 6, 0. 6, 1. 2] ;  
  
%Mpr ost a 
xt abl e2=0. 2+[ 0. 3, 0. 3, 3. 3, 3. 3, 3. 24, 3. 24, 0. 36, 0. 36] ;  
yt abl e2=0. 35+[ - 0. 1, 0. 4, 0. 4, - 0. 1, - 0. 1, 0. 33, 0. 33, - 0. 1] ;  
  
% Podi   mpr ost a deksi a 
xt abl e3=0. 2+[ 3. 2, 3. 2, 3. 165, 3. 165] +0. 04;  
yt abl e3=0. 35+[ - 0. 1, 0. 33, 0. 33, - 0. 05] ;  
  
% Podi   pi sw deksi a 
xt abl e3b=0. 2+[ 3. 2, 3. 2, 3. 165, 3. 165] +0. 04- 0. 42;  
yt abl e3b=0. 35+[ - 0. 1, 0. 33, 0. 33, - 0. 05] +0. 45;  
xt abl e3c = [ 3. 64 3. 69  3. 69 3. 64 ] - 0. 42;  
yt abl e3c= [ 0. 7  0. 7  1  1] ;  
  
%pl ai  ar i s t er a 
xt abl e4=0. 2+[ 0. 3, 0. 3, 0. 1,  0. 1, 0. 13, 0. 13, 0. 27, 0. 27] ;  
yt abl e4=0. 35+[ - 0. 1, 0. 4, 1. 0,  0. 45,  0. 40, 0. 85, 0. 35, - 0. 05] ;  
  
%podi  pi sw ar i s t er a 
xt abl e5=0. 2+[ 0. 13, 0. 13, 0. 19, 0. 19] ;  
yt abl e5=0. 35+[ 0. 40, 0. 85, 0. 84, 0. 40] ;  
  
  
Dyup1=0. 1;  
  
xpi vakas1=[ 0. 1, 0. 1, 3. 39- 0. 1, 3. 39- 0. 1] ;  
ypi vakas1=0. 3+[ 2. 49, 1. 56- 0. 3, 1. 56- 0. 3, 2. 49] +Dyup1;  
  
xpi vakas2=[ 0. 15, 0. 15, 3. 35- 0. 1, 3. 35- 0. 1] ;  
ypi vakas2=0. 3+[ 2. 45, 1. 6- 0. 3, 1. 6- 0. 3, 2. 45] +Dyup1;  
  
 %ski as i  pi naka 
pi nsk_k_x = [ 0. 15,  3. 35- 0. 1, 3. 35- 0. 1 0. 15] ;  
pi nsk_k_y = 0. 3+[ 1. 6, 1. 6, 1. 62 1. 62] - 0. 3+Dyup1;  
  
pi nsk_a_x = [ 0. 15,  3. 35- 0. 1, 3. 35- 0. 1 0. 15] ;  
pi nsk_a_y = 1. 14+[ 1. 6, 1. 6, 1. 615 1. 615] +Dyup1;  
  
pi nsk_d_x = [ 3. 34 3. 35 3. 35 3. 34] - 0. 1;  
pi nsk_d_y = [ 1. 9- 0. 3, 1. 9- 0. 3, 2. 75 2. 75] +Dyup1;  
  
pi nsk_aa_x = [ 3. 45 3. 45 3. 45 3. 45] - 1. 8;  
pi nsk_aa_y = [ 1. 9- 0. 3, 1. 9- 0. 3, 2. 75 2. 75] +Dyup1;  
  
ddx = 0. 1;  
ddy =0. 05;  
ddz = 0. 02;  

Ο σχεδιασµός γίνεται 
σχεδιάζοντας ξεχωριστά 
το κάθε µέρος της 
γραφικής προσέγγισης , 
θεωρώντας ότι 
αποτελείται από διάφορα 
σχήµατα. 
Ο τρόπος που 
σχεδιάζουµε ένα σχήµα 
είναι ο εξής: 
Έστω ότι θέλουµε να 
σχεδιάσουµε τον τοίχο, 
όπως υπάρχει και στην 
προσοµοίωση. Το σχήµα 
του τοίχου είναι ένα 
ορθογώνιο οπότε θα 
σχεδιάσουµε τέσσερα 
σηµεία στους άξονες x 
και y δίνοντας 
συντεταγµένες που 
επιθυµούµε. 
Για τον άξονα x έχουµε 
xt oi xos1=[ 0. 0, 3. 3
7, 3. 37, 0. 0] ;  
Και για τον άξονα y  
yt oi xos1=[ 1. 0, 1. 0
, 3. 0, 3. 0] ;  
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t h1=0: 0. 01: 2* pi ;  
t h2=pi : 0. 01: 2* pi ;  
t h2_1=2* pi : - 0. 01: pi ;  
  
t h22=0: 0. 01: pi ;  
t h22_1=pi : - 0. 01: 0;  
  
t h3=0: 0. 01: pi ;  
t h4=pi +0. 25* pi : 0. 01: pi +0. 61* pi ;  
t h5=pi +0. 61* pi : - 0. 01: pi +0. 25* pi ;  
  
  
ha=1. 22;  
he=2. 70;  
  
x_pat os_dox_ver ou=2. 0+0. 75* cos( t h1) ;  
y_pat os_dox_ver ou=1. 10+0. 20* si n( t h1) ;  
  
x_pl eur a_dox_ver ou=[ 2. 0+0. 75* cos( t h2) , 2. 0+0. 75* cos( t h3) ] ;  
y_pl eur a_dox_ver ou=[ 1. 80+0. 20* s i n( t h2) , 1. 1+0. 20* s i n( t h3) ] ;  
  
x_st ef avi =[ 2. 0+0. 75* cos( t h4) , 2. 0+0. 75* cos( t h5) ] ;  
y_st ef avi =[ 1. 79+0. 20* s i n( t h4) , 1. 79+0. 185* s i n( t h5) ] ;  
  
x_st ef avi 1=[ 2. 0+0. 25* cos( t h2) , 2. 0+0. 25* cos( t h2_1) ] ;  
y_st ef avi 1=[ 2. 5+( 0. 20/ 3) * si n( t h2) , 2. 51+( 0. 20/ 3) * s i n( t h2_1) ] ;  
  
x_st ef avi 1b=[ 2. 0+0. 25* cos( t h22) , 2. 0+0. 25* cos( t h22_1) ] ;  
y_st ef avi 1b=[ 2. 5+( 0. 20/ 3) * s i n( t h22) , 2. 51+( 0. 20/ 3) * s i n( t h22_1) ] ;  
  
x_epavw_dox_ver ou=2. 0+0. 75* cos( t h1) ;  
y_epavw_dox_ver ou=1. 80+0. 20* si n( t h1) ;  
  
x_pat os_dox_aer i ou=2. 0+0. 25* cos( t h1) ;  
y_pat os_dox_aer i ou=1. 10+( 0. 20/ 3) * s i n( t h1) ;  
  
x_pl eur a_dox_aer i ou=[ 2. 0+0. 25* cos( t h2) , 2. 0+0. 25* cos( t h3) ] ;  
y_pl eur a_dox_aer i ou=[ 1. 10+ha+( 0. 20/ 3) * s i n( t h2) , 1. 1+( 0. 20/ 3) * s i n( t h3) ] ;  
  
x_pl eur a_dox_aer i ou1=[ 2. 0+0. 25* cos( t h2) , 2. 0+0. 25* cos( t h3) ] ;  
y_pl eur a_dox_aer i ou1=[ 1. 10+ha+( 0. 20/ 3) * s i n( t h2) , 1. 1+1. 22+0. 18+( 0. 20/ 3) *
s i n( t h3) ] ;  
  
x_pl eur a_dox_aer i ou2=[ 2. 0+0. 25* cos( t h2) , 2. 0+0. 25* cos( t h2_1) ] ;  
y_pl eur a_dox_aer i ou2=[ 1. 75+( 0. 20/ 3) * s i n( t h2) , 1. 1+1. 22+0. 18+( 0. 20/ 3) * s i n
( t h2_1) ] ;  
  
x_epavw_dox_aer i ou=2. 0+0. 25* cos( t h1) ;  
y_epavw_dox_aer i ou=2. 50+( 0. 20/ 3) * s i n( t h1) ;  
  
x_t apa=2. 0+0. 25* cos( t h1) ;  
y_t apa=1. 10+ha+( 0. 20/ 3) * s i n( t h1) ;  
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x_emBol o1=2. 0+( 0. 25/ 2) * cos( t h1) ;  
y_emBol o1=he+( 0. 20/ 6) * si n( t h1) ;  
  
x_emBol o2=[ 2. 0+( 0. 25/ 2) * cos( t h2) , 2. 0+( 0. 25/ 2) * cos( t h2_1) ] ;  
y_emBol o2=[ he- 0. 05+( 0. 20/ 6) * si n( t h2) , he+( 0. 20/ 6) * si n( t h2_1) ] ;  
  
x_emBol o3=2. 0+[ - 0. 03, - 0. 03, 0. 03, 0. 03] ;  
y_emBol o3=[ 3. 0, he, he, 3. 0] ;  
x_emBol o3b=2. 0+[ - 0. 02, - 0. 02, 0. 02, 0. 02] ;  
x_emBol o3c=2. 0+[ - 0. 01, - 0. 01, 0. 01, 0. 01] ;  
x_emBol o3d=2. 0+[ - 0. 005, - 0. 005, 0. 005, 0. 005] ;  
  
  
  
x_Br axi ovas1=[ 2. 25, 2. 25, 2. 35, 2. 35] ;  
y_Br axi ovas1=[ 1. 15, 1. 2, 1. 2, 1. 15] ;  
  
x_Br axi ovas2=[ 2. 25, 2. 25, 2. 35, 2. 35] ;  
y_Br axi ovas2=[ 1. 2, 1. 22, 1. 22, 1. 2] ;  
  
x_mavom1=[ 2. 35, 2. 35, 2. 65, 2. 65] ;  
y_mavom1=[ 1. 125, 1. 275, 1. 275, 1. 125] ;  
  
x_mavom2=[ 2. 35, 2. 65, 2. 635, 2. 335] ;  
y_mavom2=[ 1. 625 1. 625 1. 65 1. 65 ] - 0. 36;  
  
x_mavom2b=[ 2. 335, 2. 335, 2. 35, 2. 35] ;  
y_mavom2b=[ 1. 65  1. 495 1. 475 1. 625 ] - 0. 36;  
  
  
x_xa3ovas=0. 30+[ - 0. 1, - 0. 1, 0. 7, 0. 7, 0. 75, 0. 7, 0. 7] +0. 1;  
y_xa3ovas=1. 4+[ 0. 49, 0. 51, 0. 51, 0. 54, 0. 50, 0. 46, 0. 49] ;  
  
x_ya3ovas=0. 20+[ - 0. 01, 0. 01, 0. 01, 0. 03, 0. 0, - 0. 03, - 0. 01] +0. 1;  
y_ya3ovas=1. 89+[ 0. 0, 0. 0, 0. 78, 0. 78, 0. 83, 0. 78, 0. 78] ;  
  
x_xt i ck1=[ 0. 345, 0. 345, 0. 355, 0. 355] +0. 1;  
y_xt i ck1=[ 1. 90, 1. 95, 1. 95, 1. 90] ;  
  
x_xt i ck2=0. 2+[ 0. 345, 0. 345, 0. 355, 0. 355] +0. 1;  
y_xt i ck2=[ 1. 90, 1. 95, 1. 95, 1. 90] ;  
  
x_xt i ck3=0. 4+[ 0. 345, 0. 345, 0. 355, 0. 355] +0. 1;  
y_xt i ck3=[ 1. 90, 1. 95, 1. 95, 1. 90] ;  
  
x_xt i ck4=0. 6+[ 0. 345, 0. 345, 0. 355, 0. 355] +0. 1;  
y_xt i ck4=[ 1. 90, 1. 95, 1. 95, 1. 90] ;  
  
x_yt i ck1=[ 0. 31, 0. 31, 0. 35, 0. 35] ;  
y_yt i ck1=[ 1. 995, 2. 005, 2. 005, 1. 995] ;  
  
x_yt i ck2=x_yt i ck1;  
y_yt i ck2=0. 2+y_yt i ck1;  
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x_yt i ck3=x_yt i ck1;  
y_yt i ck3=0. 4+y_yt i ck1;  
  
x_yt i ck4=x_yt i ck1;  
y_yt i ck4=0. 6+y_yt i ck1;  
  
  
% di axwr i s t i kh ner ou me doxei o aer i ou 
t h10 = pi : pi / 30: 2* pi ;  
x01 = 2+0. 26* cos( t h10) ;  
y01 = 1. 74+0. 06* si n( t h10) ;  
  
t h11 = 0: - pi / 30: - pi ;  
x02 = 2+0. 25* cos( t h11) ;  
y02 = 1. 74+0. 056* s i n( t h11) ;  
di ax_x1 = [ x01,  x02] ;  
di ax_y1 = [ y01,  y02] ;  
  
  
% mpr ost a Per i f er ei a doxei ou ner ou 
t h12 = 0. 605* pi : pi / 30: 2* pi ;  
x03 = 2+0. 75* cos( t h12) ;  
y03 = 1. 9+0. 21* s i n( t h12) ;  
  
 t h13 = 0: - pi / 30: - 1. 395* pi ;  
 x04 = 2+0. 75* cos( t h13) ;  
y04 = 1. 9+0. 20* s i n( t h13) ;  
  
 di ax_x2 = [ x03,  x04] ;  
 di ax_y2 = [ y03,  y04] ;  
  
 %ar i s t er o mer os panw doxei ou ner ou 
 t h15 = 0. 605* pi : pi / 30: pi ;  
x07 = 2+0. 75* cos( t h15) ;  
y07 = 1. 9+0. 21* s i n( t h15) ;  
  
x08 = f l i pl r ( x07) ;  
y08 =f l i pl r ( y07) - 0. 11;  
  
di ax_x4 = [ x07,  x08] ;  
di ax_y4 = [ y07,  y08] ;  
  
  
  
  
 %deksi o mer os panw doxei ou ner ou 
t h14 = 0: pi / 160: 0. 399* pi ;  
x05 = 2+0. 75* cos( t h14) ;  
y05 = 1. 9+0. 21* s i n( t h14) ;  
  
x06 = f l i pl r ( x05) ;  
y06 =f l i pl r ( y05) - 0. 11;  
  



ΤΕΙ ΚΕΝΤΡΙΚΗΣ ΜΑΚΕ∆ΟΝΙΑΣ  ΤΜΗΜΑ ΜΗΧΑΝΙΚΩΝ ΠΛΗΡΟΦΟΡΙΚΗΣ 
ΚΙΝΗΤΙΚΗ ΘΕΩΡΙΑ ΤΩΝ ΑΕΡΙΩΝ                                                                          ΠΤΥΧΙΑΚΗ ΕΡΓΑΣΙΑ                                 

ΚΑΡΑΒΑΣΙΛΗ ΕΥΓΕΝΙΑ 
 ΣΕΡΡΕΣ 2015  

28 

di ax_x3 = [ x05,  x06] ;  
di ax_y3 = [ y05,  y06] ;  
  
x09 = f l i pl r ( x05) ;  
y09 =f l i pl r ( y05) - 0. 01;  
  
di ax_x5 = [ x05,  x09] ;  
di ax_y5 = [ y05,  y09] ;  
  
  
  
% kat het hi  ar i s t er a doxei ou ner ou 
kat h_x11 = [ 1. 25 1. 26 1. 26 1. 25] ;  
kat h_y11 = [ 1. 8 1. 8 1. 9 1. 9] ;  
  
% kat het hi  deksi a doxei ou ner ou 
kat h_x2 = kat h_x11+1. 49;  
kat h_y2 = kat h_y11;  
  
  
  
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%
%%%% 
  
f i l l ( pat 1_x,  pat 1_y , [ 0. 60+ddx, 0. 60+ddy, 0. 60+ddz] , . . .  
     pat 1_x,  pat 1_y- 0. 05, [ 0. 61+ddx, 0. 61+ddy, 0. 61+ddz] , . . .  
     pat 1_x,  pat 1_y- 2* 0. 05 , [ 0. 62+ddx, 0. 62+ddy, 0. 62+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 3* 0. 05 , [ 0. 63+ddx, 0. 63+ddy, 0. 63+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 4* 0. 05 , [ 0. 64+ddx, 0. 64+ddy, 0. 64+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 5* 0. 05 , [ 0. 65+ddx, 0. 65+ddy, 0. 65+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 6* 0. 05 , [ 0. 66+ddx, 0. 66+ddy, 0. 66+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 7* 0. 05 , [ 0. 67+ddx, 0. 67+ddy, 0. 67+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 8* 0. 05 , [ 0. 68+ddx, 0. 68+ddy, 0. 68+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 9* 0. 05 , [ 0. 69+ddx, 0. 69+ddy, 0. 69+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 10* 0. 05 , [ 0. 7+ddx, 0. 7+ddy, 0. 7+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 11* 0. 05 , [ 0. 71+ddx, 0. 71+ddy, 0. 71+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 12* 0. 05 , [ 0. 72+ddx, 0. 72+ddy, 0. 72+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 13* 0. 05 , [ 0. 73+ddx, 0. 73+ddy, 0. 73+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 14* 0. 05 , [ 0. 74+ddx, 0. 74+ddy, 0. 74+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 15* 0. 05 , [ 0. 75+ddx, 0. 75+ddy, 0. 75+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 16* 0. 05 , [ 0. 76+ddx, 0. 76+ddy, 0. 76+ddz] , . . .  
     pat 1_x,  pat 1_y- 17* 0. 05 , [ 0. 77+ddx, 0. 77+ddy, 0. 77+ddz] , . . .  
      pat 1_x,  pat 1_y- 18* 0. 05 , [ 0. 78+ddx, 0. 78+ddy, 0. 78+ddz] , . . .  
       pat 1_x,  pat 1_y- 19* 0. 05 , [ 0. 79+ddx, 0. 79+ddy, 0. 79+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 20* 0. 05 , [ 0. 80+ddx, 0. 8+ddy, 0. 8+ddz] , . . .  
     x t oi xos1, yt oi xos1, [ 0. 94 0. 94 0. 59] , . . .  
     x t oi xos3, yt oi xos3, [ 0. 86  0. 86  0. 55] , . . .    
      xpi vakas1, ypi vakas1, [ 0. 6824 0. 4667 0] , . . .  
     xpi vakas2, ypi vakas2, [ 1. 0, 1. 0, 1. 0] , . . .  
     pi nsk_k_x, pi nsk_k_y, [ 0. 9, 0. 8, 0. 7] , . . .  
     pi nsk_a_x, pi nsk_a_y, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  
     pi nsk_d_x, pi nsk_d_y, [ 0. 7, 0. 7, 0. 7] , . . .  
     pi nsk_aa_x, pi nsk_aa_y, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  
     x t abl e3b, yt abl e3b, [ 0. 73+0. 1 0. 32+0. 1 0] , . . .  
     x t abl e3c, yt abl e3c, [ 0. 82+0. 1 0. 47+0. 1  0] , . . .  

στη συνέχεια θα 
γεµίσουµε αυτό το 
χώρο που 
δηµιουργήσαµε  µε 
την εντολή  fill ως 
εξής:  
f i l l ( x t oi xos1
, yt oi xos1, [ 0.
94 0. 94 
0. 59] , . . .  
' Li nest y l e' , '
None' )  
όπου δίνουµε τα 
ονόµατα των 
µεταβλητών που 
θέλουµε το χρώµα 
και τον τύπο της 
περιµετρικής 
γραµµής. Ο 
χρωµατισµός 
γίνεται βάζοντας 
µέσα στις αγκύλες 
τις τιµές έντασης 
των Red Green Blue 
δηµιουργώντας την 
επιθυµητή 
απόχρωση. 
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     x t abl e5, yt abl e5, [ 0. 82+0. 1 0. 47+0. 1 0] , . . .  
     x t abl e1, yt abl e1, [ 0. 95, 1, 0. 95] , . . .  
     x t abl e2, yt abl e2, [ 0. 82+0. 1 0. 47+0. 1  0] , . . .  
     x t abl e3, yt abl e3, [ 0. 73+0. 1 0. 32+0. 1 0] , . . .  
     x t abl e4, yt abl e4, [ 0. 78+0. 1 0. 39+0. 1 0] , . . .  
     x_st ef av i 1b, y_st ef av i 1b, [ 0. 7, 0. 96, 0. 7] , . . .  
     x_pat os_dox_ver ou, y_pat os_dox_ver ou, [ 0. 43 1 1] , . . .  
     x_pl eur a_dox_ver ou, y_pl eur a_dox_ver ou, [ 0. 2 1 1] , . . .  
     x_epavw_dox_ver ou, y_epavw_dox_ver ou, [ 0. 6 1 1] , . . .  
     x_pat os_dox_aer i ou, y_pat os_dox_aer i ou, [ 0. 25, 0. 95, 0. 25] , . . .  
     x_pl eur a_dox_aer i ou, y_pl eur a_dox_aer i ou, [ 0. 45, 0. 95, 0. 45] , . . .  
     x_pl eur a_dox_aer i ou2, y_pl eur a_dox_aer i ou2, [ 0. 60, 0. 95, 0. 60] , . . .  
     x_pl eur a_dox_aer i ou1, y_pl eur a_dox_aer i ou1, [ 0. 80, 0. 95, 0. 80] , . . .  
     x_t apa, y_t apa, [ 0. 2, 0. 2, 0. 9] , . . .  
     x_epavw_dox_aer i ou, y_epavw_dox_aer i ou, [ 0. 89, 0. 96, 0. 89] , . . .  
          x_mavom2b, y_mavom2b, [ 0. 4, 0. 4, 0. 4] , . . .  
     x_emBol o1, y_emBol o1, [ 0. 7, 0. 64, 0. 5] , . . .  
     x_emBol o2, y_emBol o2, [ 0. 75, 0. 68, 0. 55] , . . .  
     x_emBol o3, y_emBol o3, [ 0. 65, 0. 55, 0. 45] , . . .  
     x_emBol o3b, y_emBol o3, [ 0. 7, 0. 6, 0. 5] , . . .  
     x_emBol o3c, y_emBol o3, [ 0. 8, 0. 7, 0. 55] , . . .  
     x_emBol o3d, y_emBol o3, [ 0. 9, 0. 75, 0. 6] , . . .  
     x_st ef av i , y_st ef avi - 0. 005, [ 0. 4 1 1 ] , . . .  
     x_st ef av i 1, y_st ef av i 1, [  0. 7, 0. 96, 0. 7] , . . .  
     x_Br axi ovas1, y_Br axi ovas1, [ 0. 55, 0. 95, 0. 55] , . . .  
     x_Br axi ovas2, y_Br axi ovas2, [ 0. 35, 0. 75, 0. 35] , . . .  
     x_mavom1, y_mavom1, [ 0. 9, 0. 9, 0. 9] , . . .  
     x_mavom2, y_mavom2, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  
     x_xa3ovas, y_xa3ovas, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_ya3ovas, y_ya3ovas, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck1, y_xt i ck1, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck2, y_xt i ck2, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck3, y_xt i ck3, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck4, y_xt i ck4, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck1, y_yt i ck1, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck2, y_yt i ck2, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck3, y_yt i ck3, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck4, y_yt i ck4, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     di ax_x1 ,  di ax_y1, [ 0. 45 0. 9 0. 9] , . . .  
     di ax_x3 ,  di ax_y3, [ 0. 9, 1, 0. 9] , . . .  
     di ax_x4 ,  di ax_y4, [ 0. 9, 1, 0. 9] , . . .  
     di ax_x2 ,  di ax_y2, [ 0. 7, 0. 9, 0. 7] , . . .  
     di ax_x5 ,  di ax_y5, [ 0. 7, 0. 9, 0. 7] , . . .  
     kat h_x11, kat h_y11, [ 0. 8, 0. 9, 0. 8] , . . .  
     kat h_x2, kat h_y2, [ 0. 8, 0. 9, 0. 8] , . . .  
' Li nest yl e' , ' None' )  
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γραφική προσέγγιση ως εδώ: 
 

 
 

 
 
συνέχεια του κώδικα: 
 
t ext ( 2. 37, 1. 20, ' 1' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 5, 1. 20, ' at m' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
  
ddx1 =0. 04;  
met t _x = 0. 02;  
t ext ( 2. 30- met t _x , 2. 70+ddx1, ' R = 8. 314 
J/ mol * K' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t _x, 2. 60+ddx1 , ' Mol es αερίου,  n =  
10' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t _x, 2. 50+ddx1 , ' Θερµοκρασία νερού,  T = 293 
K' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t _x, 2. 40+ddx1 , ' Ακτίνα δοχείου αερίου,   r  = 25 
cm' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t _x, 2. 30+ddx1 , ' Όγκος αερίου,  V 
=' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 82- met t _x, 2. 30+ddx1 , nVm, ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 97- met t _x, 2. 30+ddx1 , ' m̂ 3' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t _x, 2. 20+ddx1 , ' Ύψος αερίου,  h 
=' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 80- met t _x, 2. 20+ddx1 , nhm, ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 95- met t _x, 2. 20+ddx1 , ' m' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t _x, 2. 10+ddx1, ' Πίεση αερίου,  P 
=' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
 t ext ( 2. 80- met t _x, 2. 10+ddx1, ' 1' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 95- met t _x, 2. 10+ddx1, ' at m' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  

Με την εντολή 
text  εισάγουµε 
σε οποιοδήποτε 
σηµείο των 
αξόνων 
θέλουµε το 
κείµενο που 
επιθυµούµε. 
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t ext ( 1. 05, 2. 05, ' P ( at m) ' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 35, 2. 70, ' V ( m̂ { 3} ) ' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
t ext ( 0. 10+0. 15, 1. 825, ' 0' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 30+0. 125, 1. 825, ' 1' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 50+0. 125, 1. 825, ' 2' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 70+0. 125, 1. 825, ' 3' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 90+0. 125, 1. 825, ' 4' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
t ext ( 0. 15, 2. 00, ' 0. 06' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 15, 2. 20, ' 0. 12' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 15, 2. 40, ' 0. 18' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 15, 2. 60, ' 0. 24' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
   
t ext ( 1. 2 , 2. 8- 0. 1, ' Ισχύει' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 12 , 2. 7- 0. 1, ' PV = σταθ.  ( 1) ' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
  
t ext ( 1. 12 , 2. 6- 0. 1, ' όταν T και m = 
σταθ. ' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
  
axi s( [ 0. 0, 4. 0, 0. 0, 3. 0] )   
axi s of f  
  
  
 
γραφική προσέγγιση ως εδώ: 
 

 
 

 
 
 

Και εδώ 
χρησιµοποιούµε 
την εντολή axi s 
of f  για να 
αφαιρέσουµε την 
αρίθµηση από 
τους άξονες. 
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συνέχεια του κώδικα: 
 
 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%
%%%% 
pause( 3. 0) ;  
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%
%%%% 
%%%%kat eBai vei  t o 
emBol o%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%% 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%
%%%% 
  
f or  i i =1: 0. 10: 11 
     
            i f  ( st at us==1)  
                c l oser eq;  
                r et ur n 
            end 
     
         i f  ( st am==1)    
            cc1=st am;  
            whi l e ( cc1==1)  
                cc1=st am;  
                pause( 0. 01) ;                        
                i f  ( s t at us==1)  
                    r et ur n 
                end 
            end        
         end  
  
  
he=2. 70- ( i i - 1) * ( 2. 70- 1. 10- ha- 0. 05) / 10;      
     
x_emBol o1=2. 0+( 0. 25/ 2) * cos( t h1) ;  
y_emBol o1=he+( 0. 20/ 6) * si n( t h1) ;  
  
x_emBol o2=[ 2. 0+( 0. 25/ 2) * cos( t h2) , 2. 0+( 0. 25/ 2) * cos( t h2_1) ] ;  
y_emBol o2=[ he- 0. 05+( 0. 20/ 6) * si n( t h2) , he+( 0. 20/ 6) * si n( t h2_1) ] ;  
  
y_emBol o3=[ 3. 0, he, he, 3. 0] ;  
     
     
     
     
f i l l ( pat 1_x,  pat 1_y , [ 0. 60+ddx, 0. 60+ddy, 0. 60+ddz] , . . .  
     pat 1_x,  pat 1_y- 0. 05, [ 0. 61+ddx, 0. 61+ddy, 0. 61+ddz] , . . .  
     pat 1_x,  pat 1_y- 2* 0. 05 , [ 0. 62+ddx, 0. 62+ddy, 0. 62+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 3* 0. 05 , [ 0. 63+ddx, 0. 63+ddy, 0. 63+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 4* 0. 05 , [ 0. 64+ddx, 0. 64+ddy, 0. 64+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 5* 0. 05 , [ 0. 65+ddx, 0. 65+ddy, 0. 65+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 6* 0. 05 , [ 0. 66+ddx, 0. 66+ddy, 0. 66+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 7* 0. 05 , [ 0. 67+ddx, 0. 67+ddy, 0. 67+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 8* 0. 05 , [ 0. 68+ddx, 0. 68+ddy, 0. 68+ddz] , . . .  

Για να 
δηµιουργηθεί η 
κίνηση του 
εµβόλου στην 
ουσία γίνονται 
συνεχόµενες 
επαναλήψεις 
σχεδιασµού του 
γραφήµατος αλλά 
σε κάθε 
επανάληψη 
αλλάζουµε τις 
συντεταγµένες 
του σηµείου που 
βρίσκεται  το 
έµβολο, έτσι 
δίνεται η 
εντύπωση ότι το 
έµβολο κινείται.  
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    pat 1_x,  pat 1_y- 9* 0. 05 , [ 0. 69+ddx, 0. 69+ddy, 0. 69+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 10* 0. 05 , [ 0. 7+ddx, 0. 7+ddy, 0. 7+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 11* 0. 05 , [ 0. 71+ddx, 0. 71+ddy, 0. 71+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 12* 0. 05 , [ 0. 72+ddx, 0. 72+ddy, 0. 72+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 13* 0. 05 , [ 0. 73+ddx, 0. 73+ddy, 0. 73+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 14* 0. 05 , [ 0. 74+ddx, 0. 74+ddy, 0. 74+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 15* 0. 05 , [ 0. 75+ddx, 0. 75+ddy, 0. 75+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 16* 0. 05 , [ 0. 76+ddx, 0. 76+ddy, 0. 76+ddz] , . . .  
     pat 1_x,  pat 1_y- 17* 0. 05 , [ 0. 77+ddx, 0. 77+ddy, 0. 77+ddz] , . . .  
      pat 1_x,  pat 1_y- 18* 0. 05 , [ 0. 78+ddx, 0. 78+ddy, 0. 78+ddz] , . . .  
       pat 1_x,  pat 1_y- 19* 0. 05 , [ 0. 79+ddx, 0. 79+ddy, 0. 79+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 20* 0. 05 , [ 0. 80+ddx, 0. 8+ddy, 0. 8+ddz] , . . .  
     x t oi xos1, yt oi xos1, [ 0. 94 0. 94 0. 59] , . . .  
     x t oi xos3, yt oi xos3, [ 0. 86  0. 86  0. 55] , . . .     
      xpi vakas1, ypi vakas1, [ 0. 6824 0. 4667 0] , . . .  
     xpi vakas2, ypi vakas2, [ 1. 0, 1. 0, 1. 0] , . . .  
     pi nsk_k_x, pi nsk_k_y, [ 0. 9, 0. 8, 0. 7] , . . .  
     pi nsk_a_x, pi nsk_a_y, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  
     pi nsk_d_x, pi nsk_d_y, [ 0. 7, 0. 7, 0. 7] , . . .  
     pi nsk_aa_x, pi nsk_aa_y, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  
     x t abl e3b, yt abl e3b, [ 0. 73+0. 1 0. 32+0. 1 0] , . . .  
     x t abl e3c, yt abl e3c, [ 0. 82+0. 1 0. 47+0. 1  0] , . . .  
     x t abl e5, yt abl e5, [ 0. 82+0. 1 0. 47+0. 1 0] , . . .  
     x t abl e1, yt abl e1, [ 0. 95, 1, 0. 95] , . . .  
     x t abl e2, yt abl e2, [ 0. 82+0. 1 0. 47+0. 1  0] , . . .  
     x t abl e3, yt abl e3, [ 0. 73+0. 1 0. 32+0. 1 0] , . . .  
     x t abl e4, yt abl e4, [ 0. 78+0. 1 0. 39+0. 1 0] , . . .  
     x_st ef av i 1b, y_st ef av i 1b, [ 0. 7, 0. 96, 0. 7] , . . .  
     x_pat os_dox_ver ou, y_pat os_dox_ver ou, [ 0. 43 1 1] , . . .  
     x_pl eur a_dox_ver ou, y_pl eur a_dox_ver ou, [ 0. 2 1 1] , . . .  
     x_epavw_dox_ver ou, y_epavw_dox_ver ou, [ 0. 6 1 1] , . . .  
     x_pat os_dox_aer i ou, y_pat os_dox_aer i ou, [ 0. 25, 0. 95, 0. 25] , . . .  
     x_pl eur a_dox_aer i ou, y_pl eur a_dox_aer i ou, [ 0. 45, 0. 95, 0. 45] , . . .  
     x_pl eur a_dox_aer i ou2, y_pl eur a_dox_aer i ou2, [ 0. 60, 0. 95, 0. 60] , . . .  
     x_pl eur a_dox_aer i ou1, y_pl eur a_dox_aer i ou1, [ 0. 80, 0. 95, 0. 80] , . . .  
     x_t apa, y_t apa, [ 0. 2, 0. 2, 0. 9] , . . .  
      x_epavw_dox_aer i ou, y_epavw_dox_aer i ou, [ 0. 89, 0. 96, 0. 89] , . . .  
          x_mavom2b, y_mavom2b, [ 0. 4, 0. 4, 0. 4] , . . .  
      x_emBol o1, y_emBol o1, [ 0. 7, 0. 64, 0. 5] , . . .  
     x_emBol o2, y_emBol o2, [ 0. 75, 0. 68, 0. 55] , . . .  
     x_emBol o3, y_emBol o3, [ 0. 65, 0. 55, 0. 45] , . . .  
     x_emBol o3b, y_emBol o3, [ 0. 7, 0. 6, 0. 5] , . . .  
     x_emBol o3c, y_emBol o3, [ 0. 8, 0. 7, 0. 55] , . . .  
     x_emBol o3d, y_emBol o3, [ 0. 9, 0. 75, 0. 6] , . . .  
     x_st ef av i , y_st ef avi - 0. 005, [ 0. 4 1 1 ] , . . .  
     x_st ef av i 1, y_st ef av i 1, [  0. 7, 0. 96, 0. 7] , . . .  
     x_Br axi ovas1, y_Br axi ovas1, [ 0. 55, 0. 95, 0. 55] , . . .  
     x_Br axi ovas2, y_Br axi ovas2, [ 0. 35, 0. 75, 0. 35] , . . .  
     x_mavom1, y_mavom1, [ 0. 9, 0. 9, 0. 9] , . . .  
     x_mavom2, y_mavom2, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  
     x_xa3ovas, y_xa3ovas, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_ya3ovas, y_ya3ovas, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck1, y_xt i ck1, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck2, y_xt i ck2, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck3, y_xt i ck3, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck4, y_xt i ck4, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck1, y_yt i ck1, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
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     x_yt i ck2, y_yt i ck2, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck3, y_yt i ck3, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck4, y_yt i ck4, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     di ax_x1 ,  di ax_y1, [ 0. 45 0. 9 0. 9] , . . .  
     di ax_x3 ,  di ax_y3, [ 0. 9, 1, 0. 9] , . . .  
     di ax_x4 ,  di ax_y4, [ 0. 9, 1, 0. 9] , . . .  
     di ax_x2 ,  di ax_y2, [ 0. 7, 0. 9, 0. 7] , . . .  
     di ax_x5 ,  di ax_y5, [ 0. 7, 0. 9, 0. 7] , . . .  
     kat h_x11, kat h_y11, [ 0. 8, 0. 9, 0. 8] , . . .  
     kat h_x2, kat h_y2, [ 0. 8, 0. 9, 0. 8] , . . .  
' Li nest yl e' , ' None' )  
  
t ext ( 2. 37, 1. 20, ' 1' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 5, 1. 20, ' at m' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
  
  
t ext ( 2. 30- met t _x, 2. 70+ddx1, ' R = 8. 314 
J/ mol * K' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t _x, 2. 60+ddx1, ' Mol es αερίου,  n = 
10' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t _x, 2. 50+ddx1, ' Θερµοκρασία νερού,  T = 293 
K' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t _x, 2. 40+ddx1, ' Ακτίνα δοχείου αερίου,   r  = 25 
cm' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t _x, 2. 30+ddx1, ' Όγκος αερίου,  V 
=' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 82- met t _x, 2. 30+ddx1, nVm, ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 97- met t _x, 2. 30+ddx1, ' m̂ 3' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t _x, 2. 20+ddx1, ' Ύψος αερίου,  h 
=' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 80- met t _x, 2. 20+ddx1, nhm, ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 95- met t _x, 2. 20+ddx1, ' m' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t _x, 2. 10+ddx1, ' Πίεση αερίου,  P 
=' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 80- met t _x, 2. 10+ddx1, ' 1' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 95- met t _x, 2. 10+ddx1, ' at m' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
  
  
t ext ( 1. 05, 2. 05, ' P ( at m) ' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 35, 2. 70, ' V ( m̂ { 3} ) ' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
t ext ( 0. 10+0. 15, 1. 825, ' 0' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 30+0. 125, 1. 825, ' 1' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 50+0. 125, 1. 825, ' 2' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 70+0. 125, 1. 825, ' 3' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 90+0. 125, 1. 825, ' 4' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
  
t ext ( 0. 15, 2. 00, ' 0. 06' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 15, 2. 20, ' 0. 12' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 15, 2. 40, ' 0. 18' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 15, 2. 60, ' 0. 24' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
t ext ( 1. 2 , 2. 8- 0. 1, ' Ισχύει' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
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t ext ( 1. 12 , 2. 7- 0. 1, ' PV = σταθ.   
( 1) ' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
  
t ext ( 1. 12 , 2. 6- 0. 1, ' όταν T και m = 
σταθ. ' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
  
  
axi s( [ 0. 0, 4. 0, 0. 0, 3. 0] )   
axi s of f  
  
     
        
  
pause( r r y t )      
     
end 

 
 
 
γραφική προσέγγιση ως εδώ: 
 

    
 
συνέχεια του κώδικα: 
 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%
%%%% 
%%%%%%%%sumpi ezet ai  t o 
aer i o%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%% 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%
%%%% 
xpoi nt s=[ ] ;  
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ypoi nt s=[ ] ;  
%Xmax=0. 35+0. 6* ( P- 1) / ( 4. 0- 1) ;  
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%
%%%% 
  
f or  i i =1: 0. 05: 11 
     
            i f  ( st at us==1)  
                c l oser eq;  
                r et ur n 
            end 
     
         i f  ( st am==1)    
            cc1=st am;  
            whi l e ( cc1==1)  
                cc1=st am;  
                pause( 0. 01) ;                        
                i f  ( s t at us==1)  
                    r et ur n 
                end 
            end        
         end  
     
  
  
Pi esn=1. 0+( i i - 1) * ( P- 1. 0) / 10;   
%Vol ume=Vm- ( i i - 1) * ( Vm- V) / 10;  
P1=num2st r ( 0. 01* r ound( 100* Pi esn) ) ;  
mnkos=Pi esn* 0. 09;  
  
ogkos=24360/ ( Pi esn* 101293) ;  
nogkos=num2st r ( 0. 01* r ound( 100* ogkos) ) ;  
  
uyos=ogkos/ 0. 196 
nuyos=num2st r ( 0. 01* r ound( 100* uyos) ) ;  
  
xpoi nt =0. 35+0. 6* ( Pi esn- 1) / ( 4. 0- 1) ;  
ypoi nt =1. 65+0. 3325/ xpoi nt ;  
%ypoi nt =2. 6- 0. 6* ( V- Vm) / ( Vol ume- Vm) ;  
  
xpoi nt s=[ xpoi nt s, xpoi nt ] ;  
ypoi nt s=[ ypoi nt s, ypoi nt ] ;  
  
LL=l engt h( xpoi nt s) ;  
  
  
%ha=1. 22- ( i i - 1) * ( 1. 22- h) / 10;  
%he=2. 37- ( i i - 1) * ( 2. 37- h- 1. 15) / 10;      
ha=uyos- 0. 01;  
he=ha+1. 15;  
  
x_vect or =2. 0+[ - 0. 01, - 0. 01, - 0. 02, 0. 0, 0. 023, 0. 01, 0. 01] ;  
y_vect or =he- [ 0. 03, mnkos- 0. 03, mnkos- 0. 03, mnkos, mnkos- 0. 03, mnkos-
0. 03, 0. 03] ;  

Στο σηµείο αυτό 
έρχεται σε επαφή το 
έµβολο µε την τάπα 
του δοχείου και 
καθώς αυτό 
κατεβαίνει ασκεί 
πίεση στην τάπα, 
και συνεπώς η πίεση 
στο εσωτερικό του 
δοχείου αυξάνεται 
καθώς µειώνεται ο 
χώρος του. 

Εδώ καθορίζονται 
οι απαραίτητες 
εξισώσεις που 
υπολογίζουν τις 
αντίστοιχες τιµές σε 
κάθε στιγµή, καθώς 
το έµβολο κινείται. 

Αντίστοιχα 
σχεδιάζονται  εκ 
νέου και τα 
γραφικά που 
αντιστοιχούν σε 
κάθε φάση. 
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x_vect or b=2. 0+[ - 0. 01, - 0. 01,  0. 01, 0. 01] ;  
y_vect or b=he- [ 0. 03, 0. 08,  0. 08 0. 03] ;  
  
xl et =2. 0- 0. 075;  
yl et =he- mnkos+0. 03;  
  
x_emBol o1=2. 0+( 0. 25/ 2) * cos( t h1) ;  
y_emBol o1=he+( 0. 20/ 6) * si n( t h1) ;  
  
x_emBol o2=[ 2. 0+( 0. 25/ 2) * cos( t h2) , 2. 0+( 0. 25/ 2) * cos( t h2_1) ] ;  
y_emBol o2=[ he- 0. 05+( 0. 20/ 6) * si n( t h2) , he+( 0. 20/ 6) * si n( t h2_1) ] ;  
  
  
y_emBol o3=[ 3. 0, he, he, 3. 0] ;  
     
x_pl eur a_dox_aer i ou=[ 2. 0+0. 25* cos( t h2) , 2. 0+0. 25* cos( t h3) ] ;  
y_pl eur a_dox_aer i ou=[ 1. 10+ha+( 0. 20/ 3) * s i n( t h2) , 1. 1+( 0. 20/ 3) * s i n( t h3) ] ;  
  
x_pl eur a_dox_aer i ou1=[ 2. 0+0. 25* cos( t h2) , 2. 0+0. 25* cos( t h3) ] ;  
y_pl eur a_dox_aer i ou1=[ 1. 10+ha+( 0. 20/ 3) * s i n( t h2) , 1. 1+1. 22+0. 18+( 0. 20/ 3) *
s i n( t h3) ] ;  
  
x_t apa=2. 0+0. 25* cos( t h1) ;  
y_t apa=1. 10+ha+( 0. 20/ 3) * s i n( t h1) ;      
     
     
f i l l ( pat 1_x,  pat 1_y , [ 0. 60+ddx, 0. 60+ddy, 0. 60+ddz] , . . .  
     pat 1_x,  pat 1_y- 0. 05, [ 0. 61+ddx, 0. 61+ddy, 0. 61+ddz] , . . .  
     pat 1_x,  pat 1_y- 2* 0. 05 , [ 0. 62+ddx, 0. 62+ddy, 0. 62+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 3* 0. 05 , [ 0. 63+ddx, 0. 63+ddy, 0. 63+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 4* 0. 05 , [ 0. 64+ddx, 0. 64+ddy, 0. 64+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 5* 0. 05 , [ 0. 65+ddx, 0. 65+ddy, 0. 65+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 6* 0. 05 , [ 0. 66+ddx, 0. 66+ddy, 0. 66+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 7* 0. 05 , [ 0. 67+ddx, 0. 67+ddy, 0. 67+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 8* 0. 05 , [ 0. 68+ddx, 0. 68+ddy, 0. 68+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 9* 0. 05 , [ 0. 69+ddx, 0. 69+ddy, 0. 69+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 10* 0. 05 , [ 0. 7+ddx, 0. 7+ddy, 0. 7+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 11* 0. 05 , [ 0. 71+ddx, 0. 71+ddy, 0. 71+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 12* 0. 05 , [ 0. 72+ddx, 0. 72+ddy, 0. 72+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 13* 0. 05 , [ 0. 73+ddx, 0. 73+ddy, 0. 73+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 14* 0. 05 , [ 0. 74+ddx, 0. 74+ddy, 0. 74+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 15* 0. 05 , [ 0. 75+ddx, 0. 75+ddy, 0. 75+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 16* 0. 05 , [ 0. 76+ddx, 0. 76+ddy, 0. 76+ddz] , . . .  
     pat 1_x,  pat 1_y- 17* 0. 05 , [ 0. 77+ddx, 0. 77+ddy, 0. 77+ddz] , . . .  
      pat 1_x,  pat 1_y- 18* 0. 05 , [ 0. 78+ddx, 0. 78+ddy, 0. 78+ddz] , . . .  
       pat 1_x,  pat 1_y- 19* 0. 05 , [ 0. 79+ddx, 0. 79+ddy, 0. 79+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 20* 0. 05 , [ 0. 80+ddx, 0. 8+ddy, 0. 8+ddz] , . . .  
    xt oi xos1, yt oi xos1, [ 0. 94 0. 94 0. 59] , . . .  
     x t oi xos3, yt oi xos3, [ 0. 86  0. 86  0. 55] , . . .    
      xpi vakas1, ypi vakas1, [ 0. 6824 0. 4667 0] , . . .  
     xpi vakas2, ypi vakas2, [ 1. 0, 1. 0, 1. 0] , . . .  
     pi nsk_k_x, pi nsk_k_y, [ 0. 9, 0. 8, 0. 7] , . . .  
     pi nsk_a_x, pi nsk_a_y, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  
     pi nsk_d_x, pi nsk_d_y, [ 0. 7, 0. 7, 0. 7] , . . .  
     pi nsk_aa_x, pi nsk_aa_y, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  
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     x t abl e3b, yt abl e3b, [ 0. 73+0. 1 0. 32+0. 1 0] , . . .  
     x t abl e3c, yt abl e3c, [ 0. 82+0. 1 0. 47+0. 1  0] , . . .  
     x t abl e5, yt abl e5, [ 0. 82+0. 1 0. 47+0. 1 0] , . . .  
     x t abl e1, yt abl e1, [ 0. 95, 1, 0. 95] , . . .  
     x t abl e2, yt abl e2, [ 0. 82+0. 1 0. 47+0. 1  0] , . . .  
     x t abl e3, yt abl e3, [ 0. 73+0. 1 0. 32+0. 1 0] , . . .  
     x t abl e4, yt abl e4, [ 0. 78+0. 1 0. 39+0. 1 0] , . . .  
     x_st ef av i 1b, y_st ef av i 1b, [ 0. 7, 0. 96, 0. 7] , . . .  
           x_pat os_dox_ver ou, y_pat os_dox_ver ou, [ 0. 43 1 1] , . . .  
     x_pl eur a_dox_ver ou, y_pl eur a_dox_ver ou, [ 0. 2 1 1] , . . .  
     x_epavw_dox_ver ou, y_epavw_dox_ver ou, [ 0. 6 1 1] , . . .  
     x_pat os_dox_aer i ou, y_pat os_dox_aer i ou, [ 0. 25, 0. 95, 0. 25] , . . .  
     x_pl eur a_dox_aer i ou, y_pl eur a_dox_aer i ou, [ 0. 45, 0. 95, 0. 45] , . . .  
     x_pl eur a_dox_aer i ou2, y_pl eur a_dox_aer i ou2, [ 0. 60, 0. 95, 0. 60] , . . .  
     x_pl eur a_dox_aer i ou1, y_pl eur a_dox_aer i ou1, [ 0. 80, 0. 95, 0. 80] , . . .  
      x_t apa, y_t apa, [ 0. 2, 0. 2, 0. 9] , . . .  
     x_epavw_dox_aer i ou, y_epavw_dox_aer i ou, [ 0. 89, 0. 96, 0. 89] , . . .  
         x_mavom2b, y_mavom2b, [ 0. 4, 0. 4, 0. 4] , . . .  
     x_emBol o1, y_emBol o1, [ 0. 7, 0. 64, 0. 5] , . . .  
       x_emBol o2, y_emBol o2, [ 0. 75, 0. 68, 0. 55] , . . .  
     x_emBol o3, y_emBol o3, [ 0. 65, 0. 55, 0. 45] , . . .  
     x_emBol o3b, y_emBol o3, [ 0. 7, 0. 6, 0. 5] , . . .  
     x_emBol o3c, y_emBol o3, [ 0. 8, 0. 7, 0. 55] , . . .  
     x_emBol o3d, y_emBol o3, [ 0. 9, 0. 75, 0. 6] , . . .  
     x_vect or , y_vect or , [ 1, 0. 1, 0. 1] , . . .  
     x_vect or b, y_vect or b, [ 0. 5, 0. 1, 0. 1] , . . .  
      x_st ef avi , y_st ef av i - 0. 005, [ 0. 4 1 1 ] , . . .  
     x_st ef av i 1, y_st ef av i 1, [  0. 7, 0. 96, 0. 7] , . . .  
     x_st ef av i 1, y_st ef av i 1, [ 0. 7, 0. 96, 0. 7] , . . .  
     x_Br axi ovas1, y_Br axi ovas1, [ 0. 55, 0. 95, 0. 55] , . . .  
     x_Br axi ovas2, y_Br axi ovas2, [ 0. 35, 0. 75, 0. 35] , . . .  
     x_mavom1, y_mavom1, [ 0. 9, 0. 9, 0. 9] , . . .  
     x_mavom2, y_mavom2, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  
     x_xa3ovas, y_xa3ovas, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_ya3ovas, y_ya3ovas, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck1, y_xt i ck1, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck2, y_xt i ck2, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck3, y_xt i ck3, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck4, y_xt i ck4, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck1, y_yt i ck1, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck2, y_yt i ck2, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck3, y_yt i ck3, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck4, y_yt i ck4, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
      di ax_x1 ,  di ax_y1, [ 0. 45 0. 9 0. 9] , . . .  
     di ax_x3 ,  di ax_y3, [ 0. 9, 1, 0. 9] , . . .  
     di ax_x4 ,  di ax_y4, [ 0. 9, 1, 0. 9] , . . .  
     di ax_x2 ,  di ax_y2, [ 0. 7, 0. 9, 0. 7] , . . .  
     di ax_x5 ,  di ax_y5, [ 0. 7, 0. 9, 0. 7] , . . .  
     kat h_x11, kat h_y11, [ 0. 8, 0. 9, 0. 8] , . . .  
     kat h_x2, kat h_y2, [ 0. 8, 0. 9, 0. 8] , . . .  
' Li nest yl e' , ' None' )  
  
  
hol d on 
  
f or  j j =1: 1: LL 
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x_snmei o=xpoi nt s( j j ) +0. 007* cos( t h1) +0. 1;  
y_snmei o=ypoi nt s( j j ) +0. 007* s i n( t h1) ;  
  
  
f i l l ( x_snmei o, y_snmei o, [ 0. 1, 0. 1, 0. 9] , . . .  
    ' Li nest y l e' , ' None' )  
  
end 
  
hol d of f  
  
  
t ext ( 2. 37, 1. 20, P1, ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 5, 1. 20, ' at m' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
  
t ext ( x l et , yl et , ' F' , ' Font s i ze' , 10, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
  
  
t ext ( 2. 30- met t _x, 2. 70+ddx1, ' R = 8. 314 
J/ mol * K' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t _x, 2. 60+ddx1, ' Mol es αερίου,  n = 
10' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t _x, 2. 50+ddx1, ' Θερµοκρασία νερού,  T = 293 
K' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t _x, 2. 40+ddx1, ' Ακτίνα δοχείου αερίου,   r  = 25 
cm' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t _x, 2. 30+ddx1, ' Όγκος αερίου,  V 
=' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 82- met t _x, 2. 30+ddx1, nogkos, ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 97- met t _x, 2. 30+ddx1, ' m̂ 3' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t _x, 2. 20+ddx1, ' Ύψος αερίου,  h 
=' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 80- met t _x, 2. 20+ddx1, nuyos, ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 95- met t _x, 2. 20+ddx1, ' m' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t _x, 2. 10+ddx1, ' Πίεση αερίου,  P 
=' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 80- met t _x, 2. 10+ddx1, P1, ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 95- met t _x, 2. 10+ddx1, ' at m' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
  
  
t ext ( 1. 05, 2. 05, ' P ( at m) ' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 35, 2. 70, ' V ( m̂ { 3} ) ' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
t ext ( 0. 10+0. 15, 1. 825, ' 0' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 30+0. 125, 1. 825, ' 1' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 50+0. 125, 1. 825, ' 2' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 70+0. 125, 1. 825, ' 3' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 90+0. 125, 1. 825, ' 4' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
  
t ext ( 0. 15, 2. 00, ' 0. 06' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 15, 2. 20, ' 0. 12' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 15, 2. 40, ' 0. 18' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  

Σχεδιασµός της 
καµπύλης όγκου προς 
πίεση. 

)( 3mV  προς )(atmP  

Σε κάθε στιγµή της 
προσοµοίωσης. 
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t ext ( 0. 15, 2. 60, ' 0. 24' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
t ext ( 1. 2 , 2. 8- 0. 1, ' Ισχύει' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 12 , 2. 7- 0. 1, ' PV = σταθ.   
( 1) ' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
  
t ext ( 1. 12 , 2. 6- 0. 1, ' όταν T και m = 
σταθ. ' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
  
  
axi s( [ 0. 0, 4. 0, 0. 0, 3. 0] )   
axi s of f  
  
     
        
  
pause( r r y t )      
     
end 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%
%%%% 
 
 
 

γραφική προσέγγιση ως εδώ: 
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συνέχεια του κώδικα: 
 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%
%%%% 
  
  
% - - -  Execut es on but t on pr ess i n pushbut t on2.  
f unct i on pushbut t on2_Cal l back( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o pushbut t on2 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
gl obal  st am;  
  
i f  ( st am==0)  
    set ( handl es. pushbut t on2, ' s t r i ng' , ' Συνέχεια' )   
    st am=1;   
el sei f  ( s t am==1)  
   set ( handl es. pushbut t on2, ' st r i ng' , ' ∆ιακοπή' )   
   s t am=0;  
el se 
end 
gui dat a( hObj ect ,  handl es) ;  
  
% - - -  Execut es on but t on pr ess i n pushbut t on3.  
f unct i on pushbut t on3_Cal l back( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o pushbut t on3 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
gl obal  r y t ;  
gl obal  P;  
  
axes( handl es. axes1)  
axi s of f ;  
cl a 
  
gl obal  st at us;  
st at us=1;  
  
cl ear  r yt ;  
cl ear  P;  
  
set ( handl es. edi t 1, ' enabl e' , ' on' , ' s t r i ng' , ' 4' ) ;  
set ( handl es. edi t 2, ' enabl e' , ' on' , ' s t r i ng' , ' 1' ) ;  
  
  
set ( handl es. pushbut t on1, ' enabl e' , ' on' ) ;  
gui dat a( hObj ect ,  handl es) ;  
  
% - - -  Execut es on but t on pr ess i n pushbut t on4.  
f unct i on pushbut t on4_Cal l back( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o pushbut t on4 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
gl obal  st at us;  

Ενεργοποίηση 
του κουµπιού 
“∆ιακοπή”    , το 
οποίο όταν το 
πατήσουµε 
σταµατάει τη 
προσοµοίωση  
και µετατρέπεται 
σε “Συνέχεια” , 
και αντίστοιχα 
εάν ξαναπατηθεί 
συνεχίζει η 
εκτέλεση της 
προσοµοίωσης 
απ’  το σηµείο που 
σταµάτησε και 
ξαναενεργοποιείτ

αι η “∆ιακοπή” .    

Σχεδιασµός του 
κουµπιού 
“Έξοδος”   ,  το 
οποίο όταν 
πατηθεί 
εµφανίζεται ένα 
παράθυρο 
διαλόγου και µας 
ρωτάει για 
επιβεβαίωση 
εξόδου από το 
πρόγραµµα . Εν 
συνεχεία γίνεται 
έλεγχος επιλογής 
και τερµατίζει 
την εφαρµογή 
όταν  η επιλογή 
είναι ' Yes ' . 
 

Σχεδιασµός του 
κουµπιού 
“Ανανέωση”    , 
το οποίο όταν το 
πατήσουµε, θέτει 
ξανά τις αρχικές 
τιµές στις 
µεταβλητές ryt 
και P,   

δηλαδή τα πεδία “Πίεση 
Αερίου”  και “Ρυθµός 
Προσοµοίωσης” , σε 4 και 1 
αντίστοιχα 
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hf i n=quest dl g( ' Έξοδος από το πρόγραµµα; ' ) ;  
swi t ch hf i n 
    case ' Yes '  
        s t at us=1;  
        c l oser eq;  
end 
  
% - - -  Execut es on but t on pr ess i n pushbut t on5.  
f unct i on pushbut t on5_Cal l back( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o pushbut t on5 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
  
!  boyl e. pdf ;  
 
 
 
γραφική προσέγγιση του κουµπιού “ Βοήθεια” : 
 

   
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

Σχεδιασµός του 
κουµπιού 
“Βοήθεια”  , ώστε 
µε την επιλογή 
του να ανοίγει το 
αρχείο µε όνοµα  
boyl e. pdf  
µέσω του  
προγράµµατος  
.pdf reader  που 
διαθέτουµε. 
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4.3 Το m-file gChar les – Νόµος Char les 
 

Επιλέγοντας την δεύτερη επιλογή του µενού, “Νόµος Charles”  , θα εµφανιστεί το 
περιβάλλον της εικόνας 4.3.1 
 

      
εικόνα 4.3.1 

 
Το περιβάλλον της συγκεκριµένης προσοµοίωσης περιγράφει γραφικά τον νόµο 

του Charles . Αποτελείται από τρία static text , “ΚΙΝΗΤΙΚΗ ΘΕΩΡΙΑ ΑΕΡΙΩΝ Νόµοι 
αερίων – Νόµος του Charles”  , “Θερµοκρασία Αερίου”  , “Ρυθµός Προσοµοίωσης”  , δύο 
edit text δίπλα απ’  τα δύο τελευταία static text που αναφέρθηκαν όπου και µας δίνεται η 
δυνατότητα να επιλέξουµε µέσα από τις επιτρεπόµενες τιµές. Πέντε Push Button , 
“Εκτέλεση”  , “∆ιακοπή” , “Ανανέωση”  , “Έξοδος”  και “Βοήθεια” , και ένα axes . 

Εάν επιλέξουµε να εκτελεστεί η προσοµοίωση το περιβάλλον παίρνει την µορφή 
της εικόνας 4.3.2 
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εικόνα 4.3.2 

 
Και εδώ παρόµοια µε την προηγούµενη προσοµοίωση, καθ’  όλη την εξέλιξη της 

µας δίνεται η δυνατότητα ανά πάσα στιγµή να κάνουµε διακοπή της και παρατηρούµε ότι 
ενεργοποιείται µία νέα επιλογή µε όνοµα “Συνέχεια” , ώστε να συνεχίσουµε από το 
σηµείο που σταµατήσαµε την εξέλιξη (εικόνα 4.3.3), να ανανεώσουµε την προσοµοίωση 
µε νέες τιµές στα πεδία “Θερµοκρασία Αερίου”  και “Ρυθµός Προσοµοίωσης”  , όπως και 
να βγούµε από αυτό το περιβάλλον και να επιστρέψουµε στο αρχικό µενού µε την 
επιλογή “Έξοδος” . Πατώντας το κουµπί “Έξοδος”  θα εµφανιστεί ένα παράθυρο που θα 
µας ζητήσει να επιβεβαιώσουµε την επιλογή µας (εικόνα 4.3.4). Τέλος παρατηρούµε ότι 
υπάρχει ένα πέµπτο κουµπί µε όνοµα “Βοήθεια” , µέσω του οποίου όπως λέει και το 
όνοµα του ανοίγει ένα αρχείο τύπου .pdf (εικόνα 4.3.5) που περιέχει αναλυτικές οδηγίες 
χρήσης του προγράµµατος, αλλά και βασικές θεωρητικές πληροφορίες σχετικά µε την 
συγκεκριµένη προσοµοίωση που τρέχουµε, ώστε ο κάθε χρήστης να είναι σε θέση να 
αντιληφθεί τι ακριβώς παρακολουθεί. 
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εικόνα 4.3.3 
 

 
εικόνα 4.3.4 

 

 
εικόνα 4.3.5 
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O κώδικας που συµπεριλαµβάνεται στο m-file gCharles περιγράφεται και 
εξηγείται παρακάτω: 
 
 
f unct i on var ar gout  = gChar l es( var ar gi n)  
% GCHARLES M- f i l e f or  gChar l es. f i g  
%      GCHARLES,  by i t sel f ,  cr eat es a new GCHARLES or  r ai ses t he 
exi s t i ng 
%      s i ngl et on* .  
% 
%      H = GCHARLES r et ur ns t he handl e t o a new GCHARLES or  t he handl e 
t o 
%      t he ex i s t i ng s i ngl et on* .  
% 
%      GCHARLES( ' CALLBACK' , hObj ect , event Dat a, handl es, . . . )  cal l s  t he 
l ocal  
%      f unct i on named CALLBACK i n GCHARLES. M wi t h t he gi ven i nput  
ar gument s.  
% 
%      GCHARLES( ' Pr oper t y ' , ' Val ue' , . . . )  cr eat es a new GCHARLES or  
r ai ses t he 
%      ex i st i ng si ngl et on* .   St ar t i ng f r om t he l ef t ,  pr oper t y  val ue 
pai r s ar e 
%      appl i ed t o t he GUI  bef or e gChar l es_Openi ngFcn get s cal l ed.   An 
%      unr ecogni zed pr oper t y  name or  i nval i d val ue makes pr oper t y 
appl i cat i on 
%      st op.   Al l  i nput s ar e passed t o gChar l es_Openi ngFcn v i a 
var ar gi n.  
% 
%      * See GUI  Opt i ons on GUI DE' s Tool s menu.   Choose " GUI  al l ows onl y 
one 
%      i nst ance t o r un ( s i ngl et on) " .  
% 
% See al so:  GUI DE,  GUI DATA,  GUI HANDLES 
  
% Edi t  t he above t ext  t o modi f y  t he r esponse t o hel p gChar l es  
  
% Last  Modi f i ed by GUI DE v2. 5 21- Dec- 2014 00: 52: 27 
  
% Begi n i ni t i al i zat i on code -  DO NOT EDI T 
gui _Si ngl et on = 1;  
gui _St at e = st r uct ( ' gui _Name' ,        mf i l ename,  . . .  
                   ' gui _Si ngl et on' ,   gui _Si ngl et on,  . . .  
                   ' gui _Openi ngFcn' ,  @gChar l es_Openi ngFcn,  . . .  
                   ' gui _Out put Fcn' ,   @gChar l es_Out put Fcn,  . . .  
                   ' gui _Layout Fcn' ,   [ ]  ,  . . .  
                   ' gui _Cal l back' ,    [ ] ) ;  
i f  nar gi n && i schar ( var ar gi n{ 1} )  
    gui _St at e. gui _Cal l back = st r 2f unc( var ar gi n{ 1} ) ;  
end 
  
i f  nar gout  
    [ var ar gout { 1: nar gout } ]  = gui _mai nf cn( gui _St at e,  var ar gi n{ : } ) ;  
el se 
    gui _mai nf cn( gui _St at e,  var ar gi n{ : } ) ;  

Οι 
συναρτήσεις 
f unct i on 
var ar gout  ,   
f unct i on 
gChar l es_Ope
ni ngFcn,  και 
f unct i on 
var ar gout  = 
gChar l es_Out
put Fcn 
δηµιουργούνται 
αυτόµατα από το 
MATLAB 
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end 
% End i ni t i al i zat i on code -  DO NOT EDI T 
  
  
% - - -  Execut es j ust  bef or e gChar l es i s made v i si bl e.  
f unct i on gChar l es_Openi ngFcn( hObj ect ,  event dat a,  handl es,  var ar gi n)  
% Thi s f unct i on has no out put  ar gs,  see Out put Fcn.  
% hObj ect     handl e t o f i gur e 
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
% var ar gi n   command l i ne ar gument s t o gChar l es ( see VARARGI N)  
  
% Choose def aul t  command l i ne out put  f or  gChar l es  
handl es. out put  = hObj ect ;  
  
% Updat e handl es st r uct ur e 
gui dat a( hObj ect ,  handl es) ;  
  
% UI WAI T makes gChar l es wai t  f or  user  r esponse ( see UI RESUME)  
% ui wai t ( handl es. f i gur e1) ;  
  
  
% - - -  Out put s f r om t hi s f unct i on ar e r et ur ned t o t he command l i ne.  
f unct i on var ar gout  = gChar l es_Out put Fcn( hObj ect ,  event dat a,  handl es)   
% var ar gout   cel l  ar r ay f or  r et ur ni ng out put  ar gs ( see VARARGOUT) ;  
% hObj ect     handl e t o f i gur e 
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
  
% Get  def aul t  command l i ne out put  f r om handl es st r uct ur e 
var ar gout { 1}  = handl es. out put ;  
  
  
  
f unct i on edi t 1_Cal l back( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o edi t 1 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
  
% Hi nt s:  get ( hObj ect , ' St r i ng' )  r et ur ns cont ent s of  edi t 1 as t ext  
%        s t r 2doubl e( get ( hObj ect , ' St r i ng' ) )  r et ur ns cont ent s of  edi t 1 as 
a doubl e 
  
  
% - - -  Execut es dur i ng obj ect  cr eat i on,  af t er  set t i ng al l  pr oper t i es.  
f unct i on edi t 1_Cr eat eFcn( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o edi t 1 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    empt y -  handl es not  cr eat ed unt i l  af t er  al l  Cr eat eFcns 
cal l ed 
  
% Hi nt :  edi t  cont r ol s  usual l y have a whi t e backgr ound on Wi ndows.  
%       See I SPC and COMPUTER.  

Οι συναρτήσεις 
f unct i on 
edi t 1_Cal l ba
ck   και  
f unct i on 
edi t 1_Cr eat e
Fcn 
δηµιουργούνται 
µε το που 
προσθέτω το 
στοιχείο edit1 στο 
σχεδιαστικό 
περιβάλλον του 
GUI, στο οποίο 
βάζω την τιµή της 
“Θερµοκρασία 
Αερίου”   
(gCharles figure) 
, εδώ θέτω το 
χρώµα του 
background να 
είναι λευκό. 
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i f  i spc && i sequal ( get ( hObj ect , ' Backgr oundCol or ' ) ,  
get ( 0, ' def aul t Ui cont r ol Backgr oundCol or ' ) )  
    set ( hObj ect , ' Backgr oundCol or ' , ' whi t e' ) ;  
end 
  
  
  
f unct i on edi t 2_Cal l back( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o edi t 2 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
  
% Hi nt s:  get ( hObj ect , ' St r i ng' )  r et ur ns cont ent s of  edi t 2 as t ext  
%        s t r 2doubl e( get ( hObj ect , ' St r i ng' ) )  r et ur ns cont ent s of  edi t 2 as 
a doubl e 
  
  
% - - -  Execut es dur i ng obj ect  cr eat i on,  af t er  set t i ng al l  pr oper t i es.  
f unct i on edi t 2_Cr eat eFcn( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o edi t 2 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    empt y -  handl es not  cr eat ed unt i l  af t er  al l  Cr eat eFcns 
cal l ed 
  
% Hi nt :  edi t  cont r ol s  usual l y have a whi t e backgr ound on Wi ndows.  
%       See I SPC and COMPUTER.  
i f  i spc && i sequal ( get ( hObj ect , ' Backgr oundCol or ' ) ,  
get ( 0, ' def aul t Ui cont r ol Backgr oundCol or ' ) )  
    set ( hObj ect , ' Backgr oundCol or ' , ' whi t e' ) ;  
end 
  
  
% - - -  Execut es on but t on pr ess i n pushbut t on1.  
f unct i on pushbut t on1_Cal l back( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o pushbut t on1 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
gl obal  r y t ;  
gl obal  Th;  
  
Th=st r 2doubl e( get ( handl es. edi t 1, ' St r i ng' ) ) ;  
r yt =st r 2doubl e( get ( handl es. edi t 2, ' St r i ng' ) ) ;  
  
gl obal  st am;  
  
st am=0;  
set ( handl es. pushbut t on2, ' st r i ng' , ' ∆ιακοπή' ) ;  
  
gl obal  st at us;  
st at us=0;  
  
gl obal  st at us1;  
st at us1=0;  
  

Η συνάρτηση 
f unct i on 
pushbut t on1_C
al l back  
αναφέρεται στο 
πρώτο κουµπί της 
προσοµοίωσης 
“Εκτέλεση”  , το 
οποίο µε το που 
πατηθεί γίνονται οι 
εξής λειτουργίες : 
γίνεται έλεγχος των 
τιµών που έχουν 
δοθεί στα πεδία 
“Θερµοκρασία 
Αερίου”  , Th,  και 
“Ρυθµός 
Προσοµοίωσης” , 
r yt .  

Ανάλογα 
δηµιουργούνται 
και οι 
συναρτήσεις 
f unct i on 
edi t 2_Cal l ba
ck και 
f unct i on 
edi t 2_Cr eat e
Fcn 
 για το edit2, 
όπου µπορούµε 
να βάλουµε τιµές 
για το πεδίο 
“Ρυθµός 
Προσοµοίωσης”   
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r r y t =1. 005- r yt ;  
  
i f  ( r y t >1| r y t <0. 001)  
    h=war ndl g( ' Βάλτε στo ρυθµό προσοµοίωσης τιµή µεταξύ 0. 001 και 
1. 0' ) ;  
    r et ur n 
end 
  
i f  ( Th>946| Th<184)  
    h=war ndl g( ' Βάλτε στη θερµοκρασία τιµή µεταξύ 184 και 946 ' ) ;  
    r et ur n 
end 
  
set ( handl es. edi t 1, ' enabl e' , ' of f ' ) ;  
set ( handl es. edi t 2, ' enabl e' , ' of f ' ) ;  
  
set ( handl es. pushbut t on1, ' enabl e' , ' of f ' ) ;  
  
  
axes( handl es. axes1)  
axi s of f ;  
 

 
 
γραφική προσέγγιση ως εδώ:  
 

    
 

 
 
 
 

Εάν αυτά δεν 
έχουν τις 
προαπαιτούµενες 
τιµές , 
εµφανίζεται ένα 
προειδοποιητικό 
παράθυρο 
διαλόγου όπου 
µας καλεί να 
βάλουµε τις 
σωστές τιµές στα 
προκαθορισµένα 
όρια. 
Τέλος όταν όλα 
έχουν γίνει 
σωστά,  
απενεργοποιούντ

αι τα edit1, edit2  
και pushbutton1 
ώστε να 
προχωρήσει η 
προσοµοίωση . 
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και όταν πατήσουµε το κουµπί “ Εκτέλεση”  το περιβάλλον παίρνει την εξής µορφή: 
 

 
 
 
 
συνέχεια του κώδικα: 
  
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%
%%%% 
Th0=31. 73;  
T=Th+273. 15;  
P=T/ ( 304. 878) ;  
nTh0=num2st r ( 0. 01* r ound( 100* Th0) ) ;  
nP=num2st r ( 0. 01* r ound( 100* P) ) ;  
nT=num2st r ( 0. 01* r ound( 100* T) ) ;  
nTh=num2st r ( 0. 01* r ound( 100* Th) ) ;  
  
r r y t =1. 005- r yt ;  
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%
%%%% 
xt oi xos1=[ 0. 0, 3. 37, 3. 37, 0. 0] ;  
yt oi xos1=[ 1. 0, 1. 0, 3. 0, 3. 0] ;  
  
% xt oi xos2=[ 0. 0, 4. 0, 3. 5, 0. 0] ;  
% yt oi xos2=[ 0. 0, 0. 0, 1. 0, 1. 0] ;  
  
pat 1_x = [ 0       4     4  0] ;  
pat 1_y = [ 1- 0. 05,   1- 0. 05  1,   1] ;  
  
xt oi xos3=[ 3. 37, 4. 0, 4. 0, 3. 37] ;  
yt oi xos3=[ 1. 0, 0. 0, 3. 0, 3. 0] ;  
  

Σχεδιασµός των 
γραφικών. 
Ο σχεδιασµός γίνεται 
σχεδιάζοντας ξεχωριστά 
το κάθε µέρος της 
γραφικής προσέγγισης , 
θεωρώντας ότι 
αποτελείται από διάφορα 
σχήµατα. 



ΤΕΙ ΚΕΝΤΡΙΚΗΣ ΜΑΚΕ∆ΟΝΙΑΣ  ΤΜΗΜΑ ΜΗΧΑΝΙΚΩΝ ΠΛΗΡΟΦΟΡΙΚΗΣ 
ΚΙΝΗΤΙΚΗ ΘΕΩΡΙΑ ΤΩΝ ΑΕΡΙΩΝ                                                                          ΠΤΥΧΙΑΚΗ ΕΡΓΑΣΙΑ                                 

ΚΑΡΑΒΑΣΙΛΗ ΕΥΓΕΝΙΑ 
 ΣΕΡΡΕΣ 2015  

51 

%epavw 
xt abl e1=0. 2+[ 0. 1, 0. 3, 3. 3, 2. 9] ;  
yt abl e1=0. 15+[ 1. 2, 0. 6, 0. 6, 1. 2] ;  
  
%Mpr ost a 
xt abl e2=0. 2+[ 0. 3, 0. 3, 3. 3, 3. 3, 3. 24, 3. 24, 0. 36, 0. 36] ;  
yt abl e2=0. 35+[ - 0. 1, 0. 4, 0. 4, - 0. 1, - 0. 1, 0. 33, 0. 33, - 0. 1] ;  
  
% Podi   mpr ost a deksi a 
xt abl e3=0. 2+[ 3. 2, 3. 2, 3. 165, 3. 165] +0. 04;  
yt abl e3=0. 35+[ - 0. 1, 0. 33, 0. 33, - 0. 05] ;  
  
% Podi   pi sw deksi a 
xt abl e3b=0. 2+[ 3. 2, 3. 2, 3. 165, 3. 165] +0. 04- 0. 42;  
yt abl e3b=0. 35+[ - 0. 1, 0. 33, 0. 33, - 0. 05] +0. 45;  
xt abl e3c = [ 3. 64 3. 69  3. 69 3. 64 ] - 0. 42;  
yt abl e3c= [ 0. 7  0. 7  1  1] ;  
  
%pl ai  ar i s t er a 
xt abl e4=0. 2+[ 0. 3, 0. 3, 0. 1,  0. 1, 0. 13, 0. 13, 0. 27, 0. 27] ;  
yt abl e4=0. 35+[ - 0. 1, 0. 4, 1. 0,  0. 45,  0. 40, 0. 85, 0. 35, - 0. 05] ;  
  
%podi  pi sw ar i s t er a 
xt abl e5=0. 2+[ 0. 13, 0. 13, 0. 19, 0. 19] ;  
yt abl e5=0. 35+[ 0. 40, 0. 85, 0. 84, 0. 40] ;  
  
  
Dyup1=0. 1;  
  
xpi vakas1=[ 0. 1, 0. 1, 3. 39- 0. 1, 3. 39- 0. 1] ;  
ypi vakas1=0. 3+[ 2. 49, 1. 56- 0. 3, 1. 56- 0. 3, 2. 49] +Dyup1;  
  
xpi vakas2=[ 0. 15, 0. 15, 3. 35- 0. 1, 3. 35- 0. 1] ;  
ypi vakas2=0. 3+[ 2. 45, 1. 6- 0. 3, 1. 6- 0. 3, 2. 45] +Dyup1;  
  
 %ski as i  pi naka 
pi nsk_k_x = [ 0. 15,  3. 35- 0. 1, 3. 35- 0. 1 0. 15] ;  
pi nsk_k_y = 0. 3+[ 1. 6, 1. 6, 1. 62 1. 62] - 0. 3+Dyup1;  
  
pi nsk_a_x = [ 0. 15,  3. 35- 0. 1, 3. 35- 0. 1 0. 15] ;  
pi nsk_a_y = 1. 14+[ 1. 6, 1. 6, 1. 615 1. 615] +Dyup1;  
  
pi nsk_d_x = [ 3. 34 3. 35 3. 35 3. 34] - 0. 1;  
pi nsk_d_y = [ 1. 9- 0. 3, 1. 9- 0. 3, 2. 75 2. 75] +Dyup1;  
  
pi nsk_aa_x = [ 3. 45 3. 45 3. 45 3. 45] - 1. 8;  
pi nsk_aa_y = [ 1. 9- 0. 3, 1. 9- 0. 3, 2. 75 2. 75] +Dyup1;  
  
ddx = 0. 1;  
ddy =0. 05;  
ddz = 0. 02;  
  
t h1=0: 0. 01: 2* pi ;  
t h2=pi : 0. 01: 2* pi ;  

Ο τρόπος που 
σχεδιάζουµε ένα 
σχήµα είναι ο εξής: 
Έστω ότι θέλουµε να 
σχεδιάσουµε τον 
τοίχο, όπως υπάρχει 
και στην προσοµοίωση 
. Το σχήµα του τοίχου 
είναι ένα ορθογώνιο 
οπότε θα σχεδιάσουµε 
τέσσερα σηµεία στους 
άξονες x και y 
δίνοντας 
συντεταγµένες που 
επιθυµούµε. 
Για τον άξονα x 
έχουµε: 
xt oi xos1=[ 0. 0, 3
. 37, 3. 37, 0. 0] ;  
Και για τον άξονα y  
yt oi xos1=[ 1. 0, 1
. 0, 3. 0, 3. 0] ;  
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t h2_1=2* pi : - 0. 01: pi ;  
t h3=0: 0. 01: pi ;  
t h4=pi +0. 25* pi : 0. 01: pi +0. 61* pi ;  
t h5=pi +0. 61* pi : - 0. 01: pi +0. 25* pi ;  
  
  
ha=1. 22;  
he=2. 70;  
Dyup=0. 35;  
  
x_pat os_dox_aer i ou=2. 0+0. 25* cos( t h1) ;  
y_pat os_dox_aer i ou=1. 10+( 0. 20/ 3) * s i n( t h1) +Dyup;  
  
x_pl eur a_dox_aer i ou=[ 2. 0+0. 25* cos( t h2) , 2. 0+0. 25* cos( t h3) ] ;  
y_pl eur a_dox_aer i ou=[ 1. 10+ha+( 0. 20/ 3) * s i n( t h2) , 1. 1+( 0. 20/ 3) * s i n( t h3) ] +D
yup;  
  
x_pl eur a_dox_aer i ou1=[ 2. 0+0. 25* cos( t h2) , 2. 0+0. 25* cos( t h3) ] ;  
y_pl eur a_dox_aer i ou1=[ 1. 10+ha+( 0. 20/ 3) * s i n( t h2) , 1. 1+1. 22+0. 18+( 0. 20/ 3) *
s i n( t h3) ] +Dyup;  
  
x_epavw_dox_aer i ou=2. 0+0. 25* cos( t h1) ;  
y_epavw_dox_aer i ou=2. 50+( 0. 20/ 3) * s i n( t h1) +Dyup;  
  
x_Br axi ovas1=[ 2. 25, 2. 25, 2. 35, 2. 35] ;  
y_Br axi ovas1=[ 1. 15, 1. 2, 1. 2, 1. 15] +Dyup;  
  
x_Br axi ovas2=[ 2. 25, 2. 25, 2. 35, 2. 35] ;  
y_Br axi ovas2=[ 1. 2, 1. 22, 1. 22, 1. 2] +Dyup;  
  
x_mavom1=[ 2. 35, 2. 35, 2. 65, 2. 65] ;  
y_mavom1=[ 1. 125, 1. 275, 1. 275, 1. 125] +Dyup- 0. 02;  
  
x_mavom2=[ 2. 35, 2. 65, 2. 635, 2. 335] ;  
y_mavom2=[ 1. 625 1. 625 1. 65 1. 65 ] - 0. 02;  
  
x_mavom2b=[ 2. 335, 2. 335, 2. 35, 2. 35] ;  
y_mavom2b=[ 1. 65  1. 495 1. 475 1. 625 ] - 0. 02;  
  
  
x_xa3ovas=0. 30+[ - 0. 1, - 0. 1, 1, 1, 1. 05, 1, 1] +0. 1;  
y_xa3ovas=1. 4+[ 0. 49, 0. 51, 0. 51, 0. 53, 0. 50, 0. 47, 0. 49] ;  
  
x_ya3ovas=0. 20+[ - 0. 01, 0. 01, 0. 01, 0. 03, 0. 0, - 0. 03, - 0. 01] +0. 1;  
y_ya3ovas=1. 89+[ - 0. 05, - 0. 05, 0. 75, 0. 75, 0. 8, 0. 75, 0. 75] +0. 05;  
  
x_xt i ck1b=[ 0. 595, 0. 595, 0. 605, 0. 605] - 0. 15;  
y_xt i ck1b=[ 1. 90, 1. 95, 1. 95, 1. 90] ;  
  
x_xt i ck1=[ 0. 595, 0. 595, 0. 605, 0. 605] ;  
y_xt i ck1=[ 1. 90, 1. 95, 1. 95, 1. 90] ;  
  
x_xt i ck2b=[ 0. 595, 0. 595, 0. 605, 0. 605] +0. 15;  
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y_xt i ck2b=[ 1. 90, 1. 95, 1. 95, 1. 90] ;  
  
x_xt i ck2=[ 00. 595, 0. 595, 0. 605, 0. 605] +0. 3;  
y_xt i ck2=[ 1. 90, 1. 95, 1. 95, 1. 90] ;  
  
x_xt i ck3b=[ 00. 595, 0. 595, 0. 605, 0. 605] +0. 45;  
y_xt i ck3b=[ 1. 90, 1. 95, 1. 95, 1. 90] ;  
  
x_xt i ck3=[ 0. 595, 0. 595, 0. 605, 0. 605] +0. 6;  
y_xt i ck3=[ 1. 90, 1. 95, 1. 95, 1. 90] ;  
  
   
  
x_xt i ck4=0. 6+[ 0. 345, 0. 345, 0. 355, 0. 355] +0. 1;  
y_xt i ck4=[ 1. 90, 1. 95, 1. 95, 1. 90] ;  
  
x_yt i ck1=[ 0. 31, 0. 31, 0. 35, 0. 35] ;  
y_yt i ck1=[ 1. 995, 2. 005, 2. 005, 1. 995] +0. 05;  
  
x_yt i ck2=x_yt i ck1;  
y_yt i ck2=0. 2+y_yt i ck1;  
  
x_yt i ck3=x_yt i ck1;  
y_yt i ck3=0. 4+y_yt i ck1;  
  
x_yt i ck4=x_yt i ck1;  
y_yt i ck4=0. 6+y_yt i ck1;  
  
x_base1=0. 95+[ 0. 22, 0. 3, 0. 8, 0. 7] +0. 05;  
y_base1=1. 1+[ 0. 1, - 0. 1, - 0. 1, 0. 1] ;  
  
x_base2=0. 95+[ 0. 3, 0. 3, 0. 8, 0. 8] +0. 05;  
y_base2=1. 1+[ - 0. 1, - 0. 15, - 0. 15, - 0. 1] ;  
  
x_base3=0. 95+[ 0. 22, 0. 22, 0. 3, 0. 3] +0. 05;  
y_base3=1. 1+[ 0. 1, 0. 05, - 0. 15, - 0. 1] ;  
  
x_st nl n1=1. 45+[ 0. 02* cos( t h2) , 0. 02* cos( t h2_1) ] +0. 05;  
y_st nl n1=1. 1+[ 0. 01* si n( t h2) , 0. 75+0. 01* s i n( t h2_1) ] ;  
  
x_st nl n1b=[ 1. 44 1. 46 1. 46 1. 44] +0. 05;  
y_st nl n1b=[ 1. 095 1. 095 1. 84 1. 84] ;  
  
x_st nl n2=1. 45+0. 02* cos( t h1) +0. 05;  
y_st nl n2=1. 85+0. 01* si n( t h1) ;  
  
x_ar m1=1. 30+[ 0. 05, 0. 05, 0. 45, 0. 45] ;  
y_ar m1=1. 615+[ 0. 02, - 0. 02, - 0. 02, 0. 02] ;  
  
x_ar m1b=1. 30+[ 0. 043, 0. 05, 0. 45, 0. 45] ;  
y_ar m1b=1. 615+[ 0. 03, 0. 02, 0. 02, 0. 03] ;  
  
x_ar m1c=1. 30+[ 0. 043, 0. 043, 0. 05, 0. 05] ;  
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y_ar m1c=1. 615+[ 0. 03, - 0. 01, - 0. 02, 0. 02] ;  
  
t h10 = 0: pi / 50: 2* pi ;  
  
vi d_x = 1. 45+0. 01* cos( t h10) +0. 05;  
vi d_y = 1. 615+0. 01* si n( t h10) ;  
  
t h11 = - pi / 2: pi / 50: pi / 2;  
vi d2_x = 1. 75+0. 02* cos( t h11) ;  
vi d2_y = 1. 9+0. 04* s i n( t h11) ;  
  
  
x_ar m2=2. 0+[ 0. 25* cos( t h2) , 0. 25* cos( t h2_1) ] ;  
y_ar m2=1. 615+[ - 0. 00+0. 08* si n( t h2) , 0. 04+0. 08* s i n( t h2_1) ] ;  
  
x_ar m2b=2. 0+[ 0. 25* cos( t h2) , 0. 25* cos( t h2_1) ] ;  
y_ar m2b=1. 605+[ - 0. 00+0. 08* s i n( t h2) , 0. 04+0. 08* s i n( t h2_1) ] ;  
  
x_ar m3=2. 0+[ 0. 25* cos( t h2) , 0. 25* cos( t h2_1) ] ;  
y_ar m3=2. 70+[ - 0. 00+0. 07* s i n( t h2) , 0. 04+0. 07* si n( t h2_1) ] - 0. 95;  
  
x_ar m3b=2. 0+[ 0. 25* cos( t h2) , 0. 25* cos( t h2_1) ] ;  
y_ar m3b=2. 69+[ - 0. 00+0. 07* si n( t h2) , 0. 04+0. 07* s i n( t h2_1) ] - 0. 95;  
  
x_ar m4=1. 72+[ 0. 0, 0. 0, 0. 03, 0. 03] ;  
y_ar m4=2. 68+[ 0. 0, 0. 04, 0. 04, 0. 0] - 0. 95;  
  
x_ar m4b=1. 72+[ 0. 0, 0. 03, 0. 03, 0. 0] ;  
y_ar m4b=2. 68+[ 0. 04, 0. 04, 0. 05, 0. 05] - 0. 95;  
  
  
x_kami vet o1=2. 0+0. 1* cos( t h1) ;  
y_kami vet o1=1. 1+0. 05* s i n( t h1) ;  
  
x_kami vet o2=2. 0+[ 0. 1* cos( t h2) , 0. 1* cos( t h2_1) ] ;  
y_kami vet o2=1. 1+[ 0. 05* si n( t h2) , - 0. 025+0. 05* si n( t h2_1) ] ;  
  
x_kami vet o3=2. 0+[ 0. 025* cos( t h2) , 0. 025* cos( t h2_1) ] ;  
y_kami vet o3=1. 1+[ 0. 025* s i n( t h2) , 0. 20+0. 01* s i n( t h2_1) ] ;  
  
x_kami vet o4=2. 0+0. 025* cos( t h1) ;  
y_kami vet o4=1. 30+0. 01* si n( t h1) ;  
  
x_kami vet o5=2. 0+[ 0. 025, 0. 025, 0. 065, 0. 065] ;  
y_kami vet o5=1. 2+[ 0. 02, 0. 0, 0. 0, 0. 02] ;  
  
x_kami vet o6=2. 1+[ 0. 0, 0. 0, 1. 18, 1. 18] ;  
y_kami vet o6=1. 1+[ 0. 01, - 0. 01, - 0. 01, 0. 01] ;  
  
x_f l oga=2. 0+0. 015* cos( t h1) ;  
y_f l oga=1. 35+0. 055* si n( t h1) ;  
  
t h21 = ( pi +pi / 20) : pi / 60: ( 2* pi - pi / 20)  ;  
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x_f l ogab=2. 0+0. 2* cos( t h21) ;  
y_f l ogab=1. 5+0. 18* s i n( t h21) ;  
  
x_t her m1=1. 75+[ - 0. 05, - 0. 05, 0. 05, 0. 05] ;  
y_t her m1=1. 9+[ 0. 02, - 0. 02, - 0. 02, 0. 02] ;  
  
x_t her m2=1. 84+0. 04* cos( t h1) ;  
y_t her m2=1. 90+0. 04* si n( t h1) ;  
  
x_t her m3=1. 68+[ - 0. 02, - 0. 02, 0. 02, 0. 02] ;  
y_t her m3=1. 88+[ 1. 05, 0. 0, 0. 0, 1. 05] ;  
  
x_t her m3b=1. 68+[ - 0. 01, - 0. 01, 0. 01, 0. 01] ;  
y_t her m3b=1. 88+[ 1. 05, 0. 0, 0. 0, 1. 05] ;  
  
x_t her m4=1. 75+[ - 0. 08, - 0. 08, 0. 06, 0. 06] ;  
y_t her m4=1. 90+[ 0. 01, - 0. 01, - 0. 01, 0. 01] ;  
  
x_t her m5=1. 84+0. 035* cos( t h1) ;  
y_t her m5=1. 90+0. 035* s i n( t h1) ;  
  
Ht her m=Th0/ 1000;  
  
x_t her m6=1. 68+[ - 0. 01, - 0. 01, 0. 01, 0. 01] ;  
y_t her m6=1. 91+[ Ht her m, 0. 0, 0. 0, Ht her m] ;  
  
x_t her m7=[ 1. 58, 1. 58, 1. 72, 1. 72] ;  
y_t her m7=1. 88+[ 1. 07, - 0. 2, - 0. 2, 1. 07] ;  
  
x_t her m8=[ 1. 58, 1. 72, 1. 71 1. 57] ;  
y_t her m8=1. 88+[ 1. 07, 1. 07, 1. 08 1. 08] ;  
  
x_t her m8b=[ 1. 57, 1. 57 1. 58 1. 58] ;  
y_t her m8b=1. 88+[ 1. 08 - 0. 19 - 0. 2 1. 07 ] ;  
  
x_kl i maka1=1. 66+[ 0. 0, 0. 0, - 0. 02, - 0. 02] ;  
y_kl i maka1=1. 91+[ 0. 01, - 0. 01, - 0. 01, 0. 01] ;  
  
x_kl i maka2=1. 66+[ 0. 0, 0. 0, - 0. 02, - 0. 02] ;  
y_kl i maka2=2. 01+[ 0. 01, - 0. 01, - 0. 01, 0. 01] ;  
  
x_kl i maka3=1. 66+[ 0. 0, 0. 0, - 0. 02, - 0. 02] ;  
y_kl i maka3=2. 11+[ 0. 01, - 0. 01, - 0. 01, 0. 01] ;  
  
x_kl i maka4=1. 66+[ 0. 0, 0. 0, - 0. 02, - 0. 02] ;  
y_kl i maka4=2. 21+[ 0. 01, - 0. 01, - 0. 01, 0. 01] ;  
  
x_kl i maka5=1. 66+[ 0. 0, 0. 0, - 0. 02, - 0. 02] ;  
y_kl i maka5=2. 31+[ 0. 01, - 0. 01, - 0. 01, 0. 01] ;  
  
x_kl i maka6=1. 66+[ 0. 0, 0. 0, - 0. 02, - 0. 02] ;  
y_kl i maka6=2. 41+[ 0. 01, - 0. 01, - 0. 01, 0. 01] ;  
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x_kl i maka7=1. 66+[ 0. 0, 0. 0, - 0. 02, - 0. 02] ;  
y_kl i maka7=2. 51+[ 0. 01, - 0. 01, - 0. 01, 0. 01] ;  
  
x_kl i maka8=1. 66+[ 0. 0, 0. 0, - 0. 02, - 0. 02] ;  
y_kl i maka8=2. 61+[ 0. 01, - 0. 01, - 0. 01, 0. 01] ;  
  
x_kl i maka9=1. 66+[ 0. 0, 0. 0, - 0. 02, - 0. 02] ;  
y_kl i maka9=2. 71+[ 0. 01, - 0. 01, - 0. 01, 0. 01] ;  
  
x_kl i maka10=1. 66+[ 0. 0, 0. 0, - 0. 02, - 0. 02] ;  
y_kl i maka10=2. 81+[ 0. 01, - 0. 01, - 0. 01, 0. 01] ;  
  
x_kl i maka11=1. 66+[ 0. 0, 0. 0, - 0. 02, - 0. 02] ;  
y_kl i maka11=2. 91+[ 0. 01, - 0. 01, - 0. 01, 0. 01] ;  
  
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%
%%%% 
  
f i l l ( pat 1_x,  pat 1_y , [ 0. 60+ddx, 0. 60+ddy, 0. 60+ddz] , . . .  
     pat 1_x,  pat 1_y- 0. 05, [ 0. 61+ddx, 0. 61+ddy, 0. 61+ddz] , . . .  
     pat 1_x,  pat 1_y- 2* 0. 05 , [ 0. 62+ddx, 0. 62+ddy, 0. 62+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 3* 0. 05 , [ 0. 63+ddx, 0. 63+ddy, 0. 63+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 4* 0. 05 , [ 0. 64+ddx, 0. 64+ddy, 0. 64+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 5* 0. 05 , [ 0. 65+ddx, 0. 65+ddy, 0. 65+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 6* 0. 05 , [ 0. 66+ddx, 0. 66+ddy, 0. 66+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 7* 0. 05 , [ 0. 67+ddx, 0. 67+ddy, 0. 67+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 8* 0. 05 , [ 0. 68+ddx, 0. 68+ddy, 0. 68+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 9* 0. 05 , [ 0. 69+ddx, 0. 69+ddy, 0. 69+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 10* 0. 05 , [ 0. 7+ddx, 0. 7+ddy, 0. 7+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 11* 0. 05 , [ 0. 71+ddx, 0. 71+ddy, 0. 71+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 12* 0. 05 , [ 0. 72+ddx, 0. 72+ddy, 0. 72+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 13* 0. 05 , [ 0. 73+ddx, 0. 73+ddy, 0. 73+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 14* 0. 05 , [ 0. 74+ddx, 0. 74+ddy, 0. 74+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 15* 0. 05 , [ 0. 75+ddx, 0. 75+ddy, 0. 75+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 16* 0. 05 , [ 0. 76+ddx, 0. 76+ddy, 0. 76+ddz] , . . .  
     pat 1_x,  pat 1_y- 17* 0. 05 , [ 0. 77+ddx, 0. 77+ddy, 0. 77+ddz] , . . .  
      pat 1_x,  pat 1_y- 18* 0. 05 , [ 0. 78+ddx, 0. 78+ddy, 0. 78+ddz] , . . .  
       pat 1_x,  pat 1_y- 19* 0. 05 , [ 0. 79+ddx, 0. 79+ddy, 0. 79+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 20* 0. 05 , [ 0. 80+ddx, 0. 8+ddy, 0. 8+ddz] , . . .  
     x t oi xos1, yt oi xos1, [ 0. 94 0. 94 0. 59] , . . .  
     x t oi xos3, yt oi xos3, [ 0. 86  0. 86  0. 55] , . . .    
      xpi vakas1, ypi vakas1, [ 0. 6824 0. 4667 0] , . . .  
     xpi vakas2, ypi vakas2, [ 1. 0, 1. 0, 1. 0] , . . .  
     pi nsk_k_x, pi nsk_k_y, [ 0. 9, 0. 8, 0. 7] , . . .  
     pi nsk_a_x, pi nsk_a_y, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  
     pi nsk_d_x, pi nsk_d_y, [ 0. 7, 0. 7, 0. 7] , . . .  
     pi nsk_aa_x, pi nsk_aa_y, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  
     x t abl e3b, yt abl e3b, [ 0. 73+0. 1 0. 32+0. 1 0] , . . .  
     x t abl e3c, yt abl e3c, [ 0. 82+0. 1 0. 47+0. 1  0] , . . .  
     x t abl e5, yt abl e5, [ 0. 82+0. 1 0. 47+0. 1 0] , . . .  
     x t abl e1, yt abl e1, [ 0. 95, 1, 0. 95] , . . .  
     x t abl e2, yt abl e2, [ 0. 82+0. 1 0. 47+0. 1  0] , . . .  
     x t abl e3, yt abl e3, [ 0. 73+0. 1 0. 32+0. 1 0] , . . .  
     x t abl e4, yt abl e4, [ 0. 78+0. 1 0. 39+0. 1 0] , . . .  
     x_mavom2b, y_mavom2b, [ 0. 4, 0. 4, 0. 4] , . . .  
     x_pat os_dox_aer i ou, y_pat os_dox_aer i ou, [ 0. 35, 0. 95, 0. 35] , . . .  

στη συνέχεια θα 
γεµίσουµε αυτό το 
χώρο που 
δηµιουργήσαµε  µε 
την εντολή  fill ως 
εξής:  
f i l l ( x t oi xos1, y
t oi xos1, [ 0. 94 
0. 94 0. 59] , . . .  
' Li nest y l e' , ' No
ne' )  
όπου δίνουµε τα 
ονόµατα των 
µεταβλητών που 
θέλουµε το χρώµα και 
τον τύπο της 
περιµετρικής γραµµής. 
Ο χρωµατισµός γίνεται 
βάζοντας µέσα στις 
αγκύλες τις τιµές 
έντασης των Red 
Green Blue 
δηµιουργώντας την 
επιθυµητή απόχρωση. 
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     x_pl eur a_dox_aer i ou, y_pl eur a_dox_aer i ou, [ 0. 55, 0. 95, 0. 55] , . . .  
     x_pl eur a_dox_aer i ou1, y_pl eur a_dox_aer i ou1, [ 0. 55, 0. 95, 0. 55] , . . .  
     x_epavw_dox_aer i ou, y_epavw_dox_aer i ou, [ 0. 4, 0. 95, 0. 4] , . . .  
     x_Br axi ovas1, y_Br axi ovas1, [ 0. 55, 0. 95, 0. 55] , . . .  
     x_Br axi ovas2, y_Br axi ovas2, [ 0. 35, 0. 75, 0. 35] , . . .  
     x_mavom1, y_mavom1, [ 0. 76, 0. 94, 0. 94] , . . .  
     x_mavom2, y_mavom2, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  
     x_xa3ovas, y_xa3ovas, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_ya3ovas, y_ya3ovas, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
    x_xt i ck1, y_xt i ck1, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck2, y_xt i ck2, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck3, y_xt i ck3, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck1b, y_xt i ck1b, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck2b, y_xt i ck2b, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck3b, y_xt i ck3b, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck1, y_yt i ck1, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck2, y_yt i ck2, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck3, y_yt i ck3, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck4, y_yt i ck4, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
         x_base1, y_base1, [ 0. 94, 0. 66, 0. 47] , . . .  
     x_base2, y_base2, [ 0. 98, 0. 78, 0. 58] , . . .  
     x_base3, y_base3, [ 0. 8, 0. 5, 0. 3] , . . .  
     x_st nl n1, y_st nl n1, [ 0. 6, 0. 5, 0. 4] , . . .  
     x_st nl n1b, y_st nl n1b, [ 0. 7, 0. 6, 0. 5] , . . .  
     x_st nl n2, y_st nl n2, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  
     x_ar m1, y_ar m1, [ 0. 65, 0. 65, 0. 65] , . . .  
     x_ar m1b, y_ar m1b, [ 0. 55, 0. 55, 0. 55] , . . .  
     x_ar m1c, y_ar m1c, [ 0. 45, 0. 45, 0. 45] , . . .  
     v i d_x,  v i d_y, [ 0. 25, 0. 25, 0. 25] , . . .  
     x_ar m2, y_ar m2, [ 0. 55, 0. 55, 0. 55] , . . .  
     x_ar m2b, y_ar m2b, [ 0. 65, 0. 65, 0. 65] , . . .  
     x_ar m3, y_ar m3, [ 0. 85, 0. 45, 0. 35] , . . .  
     x_ar m3b, y_ar m3b, [ 0. 95, 0. 55, 0. 45] , . . .  
     x_ar m4, y_ar m4, [ 0. 95, 0. 55, 0. 45] , . . .  
     x_ar m4b, y_ar m4b, [ 0. 85, 0. 45, 0. 35] , . . .  
     x_kami vet o1, y_kami vet o1, [ 0. 4, 0. 1, 0. 0] , . . .  
      x_kami vet o2, y_kami vet o2, [ 0. 65, 0. 2, 0. 1] , . . .  
     x_kami vet o3, y_kami vet o3, [ 0. 65, 0. 3, 0. 2] , . . .  
     x_kami vet o4, y_kami vet o4, [ 0. 7, 0. 7, 0. 7] , . . .  
     x_kami vet o5, y_kami vet o5, [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] , . . .  
     x_kami vet o6, y_kami vet o6, [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] , . . .  
     x_t her m7, y_t her m7, [ 0. 0, 1, 1] , . . .  
     x_t her m8, y_t her m8, [ 0. , 0. 8, 0. 8] , . . .  
     x_t her m8b, y_t her m8b, [ 0. , 0. 7, 0. 7] , . . .  
     x_kl i maka1, y_kl i maka1, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka2, y_kl i maka2, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka3, y_kl i maka3, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka4, y_kl i maka4, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka5, y_kl i maka5, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka6, y_kl i maka6, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka7, y_kl i maka7, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka8, y_kl i maka8, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka9, y_kl i maka9, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka10, y_kl i maka10, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka11, y_kl i maka11, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .       
     x_t her m1, y_t her m1, [ 0. 95, 0. 95, 0. 8] , . . .  
     x_t her m2, y_t her m2, [ 0. 95, 0. 95, 0. 8] , . . .  
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     x_t her m3, y_t her m3, [ 0. 95, 0. 95, 0. 5] , . . .  
     x_t her m3b, y_t her m3b, [ 0. 98, 0. 98, 0. 7] , . . .  
     x_t her m4, y_t her m4, [ 0. 85, 0. 20, 0. 20] , . . .  
     x_t her m5, y_t her m5, [ 0. 85, 0. 20, 0. 20] , . . .  
     x_t her m6, y_t her m6, [ 0. 85, 0. 20, 0. 20] , . . .  
     v i d2_x,  vi d2_y, [ 0. 6, 0. 50, 0. 4] , . . .  
' Li nest yl e' , ' None' )  
 

 
γραφική προσέγγιση ως εδώ: 
 

 
 
συνέχεια του κώδικα: 
 
  
t ext ( 0. 26, 1. 85, ' 0' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 59, 1. 85, ' 4' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 88, 1. 85, ' 8' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 44, 1. 85, ' 2' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 74, 1. 85, ' 6' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 1. 02, 1. 85, ' 10' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 1. 18, 1. 85, ' 12' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
t ext ( 0. 23, 2. 05, ' 1' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 23, 2. 25, ' 2' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 23, 2. 45, ' 3' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 23, 2. 65, ' 4' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
t ext ( 0. 8, 1. 78, ' T ( K) ' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 1. 28, 1. 84, ' ( x100) ' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 35, 2. 70, ' P ( at m) ' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  

Με την εντολή 
text  εισάγουµε 
σε οποιοδήποτε 
σηµείο των 
αξόνων 
θέλουµε το 
κείµενο που 
επιθυµούµε. 
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met _x=0. 1;  
t ext ( 1. 496+met _x, 1. 91, ' 0' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 01, ' 1' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 11, ' 2' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 21, ' 3' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 31, ' 4' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 41, ' 5' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 51, ' 6' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 61, ' 7' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 71, ' 8' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 81, ' 9' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 47+met _x, 2. 91, ' 10' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 59, 1. 82, ' x100' , ' Font s i ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 6, 1. 76, ' ^ { o} C' , ' Font s i ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
  
met t x=0. 02;  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 70, ' R = 0. 082 L 
at m/ mol * K' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 60, ' Mol es αερίου,  n = 
10' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 50, ' Όγκος αερίου,  V = 250 
L' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 40, ' Ακτίνα δοχείου,  αερίου  r  = 25 
cm' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 25, ' Θερµοκρασία αερίου 
' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 15, ' Θ =' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 4- met t x, 2. 15, nTh0, ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 65- met t x , 2. 15, ' ^ { o} C' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 05, ' T =' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 4- met t x, 2. 05, nT, ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 65- met t x , 2. 05, ' K' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
  
x = [ 0. 95  1. 08] +0. 12;  
y = [ 2. 65  2. 65] - 0. 3;  
  
l i ne( x,  y , ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 16 , 2. 8- 0. 3, ' Ισχύει' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 12 , 2. 7- 0. 3, ' P' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 22 , 2. 65- 0. 3, ' = σταθ.   ( 1) ' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 12 , 2. 6- 0. 3, ' T' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
  
t ext ( 0. 95 , 2. 5- 0. 3, ' όταν V και m = 
σταθ. ' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
  
  
axi s( [ 0. 0, 4. 0, 0. 0, 3. 0] )   
axi s of f  
  
  

 
 
 

Και εδώ 
χρησιµοποιούµε 
την εντολή axi s 
of f  για να 
αφαιρέσουµε την 
αρίθµηση από 
τους άξονες. 

 

Εισαγωγή 
αρίθµησης στο 
θερµόµετρο. 

Εγγραφή 
κειµένου στα 
δεξιά του πίνακα, 
το οποίο 
αποτελείται από 
τις µεταβλητές 
που 
χρησιµοποιούνται 
για την 
περιγραφή του 
νόµου του 
Charles. 

Εγγραφή στα 
αριστερά του 
πίνακα, της 
γραµµής 
κλάσµατος, του 
τύπου . 
Και στη συνέχεια 
εγγραφή του 
κειµένου που τον 
αποτελεί. 
Από κάτω η 
δήλωση των 
σταθερών  V και 
m. 
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γραφική προσέγγιση ως εδώ: 
 

 
 
συνέχεια του κώδικα: 
 
 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%
%%%% 
pause( 3. 0) ;  
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%
%%%% 
TT=( Th- Th0) ;  
 al pha1 = 0. 9/ 1200;  
 bi t a1 = 0. 3;  
  
 al pha2 = 0. 2;  
 bi t a2 = 1. 85;  
  
% TT=r ound( TT) +0. 5;  
 dei kt ns=0;  
% xpoi nt s=[ ] ;  
% ypoi nt s=[ ] ;  
% xpoi nt 0=0. 30;  
% ypoi nt 0=1. 65;  
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%
%%%% 
f or  t i me=0: 2: TT 
     
            i f  ( st at us==1)  
                c l oser eq;  
                r et ur n 
            end 
     
         i f  ( st am==1)    

∆ήλωση 
µεταβλητών που 
θα 
χρησιµοποιηθούν 
στη συνέχεια για 
χρήσιµους 
υπολογισµούς. 
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            cc1=st am;  
            whi l e ( cc1==1)  
                cc1=st am;  
                pause( 0. 01) ;                        
                i f  ( s t at us==1)  
                    r et ur n 
                end 
            end        
         end  
  
Th1=Th0+t i me;      
Ht her m1=Th1/ 1000;  
  
  
nTh1=num2st r ( 0. 01* r ound( 100* Th1) ) ;  
  
T1=Th1+273. 15;  
Pi esn=T1/ ( 304. 878) ;  
  
x0 =0. 528;  
y0 =2. 05;  
x = al pha1* T1+bi t a1;  
y = al pha2* Pi esn+bi t a2;  
  
x_snmei o = [ x0 x x  x0] ;  
y_snmei o = [ y0 y y+0. 015 y0+0. 015] - 0. 01;  
  
P1=num2st r ( 0. 01* r ound( 100* Pi esn) ) ;  
nT1=num2st r ( 0. 01* r ound( 100* T1) ) ;  
  
  
x_t her m6=1. 68+[ - 0. 01, - 0. 01, 0. 01, 0. 01] ;  
y_t her m6=1. 91+[ Ht her m1, 0. 0, 0. 0, Ht her m1] ;      
     
f i l l ( pat 1_x,  pat 1_y , [ 0. 60+ddx, 0. 60+ddy, 0. 60+ddz] , . . .  
     pat 1_x,  pat 1_y- 0. 05, [ 0. 61+ddx, 0. 61+ddy, 0. 61+ddz] , . . .  
     pat 1_x,  pat 1_y- 2* 0. 05 , [ 0. 62+ddx, 0. 62+ddy, 0. 62+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 3* 0. 05 , [ 0. 63+ddx, 0. 63+ddy, 0. 63+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 4* 0. 05 , [ 0. 64+ddx, 0. 64+ddy, 0. 64+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 5* 0. 05 , [ 0. 65+ddx, 0. 65+ddy, 0. 65+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 6* 0. 05 , [ 0. 66+ddx, 0. 66+ddy, 0. 66+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 7* 0. 05 , [ 0. 67+ddx, 0. 67+ddy, 0. 67+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 8* 0. 05 , [ 0. 68+ddx, 0. 68+ddy, 0. 68+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 9* 0. 05 , [ 0. 69+ddx, 0. 69+ddy, 0. 69+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 10* 0. 05 , [ 0. 7+ddx, 0. 7+ddy, 0. 7+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 11* 0. 05 , [ 0. 71+ddx, 0. 71+ddy, 0. 71+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 12* 0. 05 , [ 0. 72+ddx, 0. 72+ddy, 0. 72+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 13* 0. 05 , [ 0. 73+ddx, 0. 73+ddy, 0. 73+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 14* 0. 05 , [ 0. 74+ddx, 0. 74+ddy, 0. 74+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 15* 0. 05 , [ 0. 75+ddx, 0. 75+ddy, 0. 75+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 16* 0. 05 , [ 0. 76+ddx, 0. 76+ddy, 0. 76+ddz] , . . .  
     pat 1_x,  pat 1_y- 17* 0. 05 , [ 0. 77+ddx, 0. 77+ddy, 0. 77+ddz] , . . .  
      pat 1_x,  pat 1_y- 18* 0. 05 , [ 0. 78+ddx, 0. 78+ddy, 0. 78+ddz] , . . .  
       pat 1_x,  pat 1_y- 19* 0. 05 , [ 0. 79+ddx, 0. 79+ddy, 0. 79+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 20* 0. 05 , [ 0. 80+ddx, 0. 8+ddy, 0. 8+ddz] , . . .  
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     x t oi xos1, yt oi xos1, [ 0. 94 0. 94 0. 59] , . . .  
     x t oi xos3, yt oi xos3, [ 0. 86  0. 86  0. 55] , . . .    
      xpi vakas1, ypi vakas1, [ 0. 6824 0. 4667 0] , . . .  
     xpi vakas2, ypi vakas2, [ 1. 0, 1. 0, 1. 0] , . . .  
     pi nsk_k_x, pi nsk_k_y, [ 0. 9, 0. 8, 0. 7] , . . .  
     pi nsk_a_x, pi nsk_a_y, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  
     pi nsk_d_x, pi nsk_d_y, [ 0. 7, 0. 7, 0. 7] , . . .  
     pi nsk_aa_x, pi nsk_aa_y, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  
     x t abl e3b, yt abl e3b, [ 0. 73+0. 1 0. 32+0. 1 0] , . . .  
     x t abl e3c, yt abl e3c, [ 0. 82+0. 1 0. 47+0. 1  0] , . . .  
     x t abl e5, yt abl e5, [ 0. 82+0. 1 0. 47+0. 1 0] , . . .  
     x t abl e1, yt abl e1, [ 0. 95, 1, 0. 95] , . . .  
     x t abl e2, yt abl e2, [ 0. 82+0. 1 0. 47+0. 1  0] , . . .  
     x t abl e3, yt abl e3, [ 0. 73+0. 1 0. 32+0. 1 0] , . . .  
     x t abl e4, yt abl e4, [ 0. 78+0. 1 0. 39+0. 1 0] , . . .  
     x_mavom2b, y_mavom2b, [ 0. 4, 0. 4, 0. 4] , . . .  
     x_pat os_dox_aer i ou, y_pat os_dox_aer i ou, [ 0. 35, 0. 95, 0. 35] , . . .  
     x_pl eur a_dox_aer i ou, y_pl eur a_dox_aer i ou, [ 0. 55, 0. 95, 0. 55] , . . .  
     x_pl eur a_dox_aer i ou1, y_pl eur a_dox_aer i ou1, [ 0. 55, 0. 95, 0. 55] , . . .  
     x_epavw_dox_aer i ou, y_epavw_dox_aer i ou, [ 0. 4, 0. 95, 0. 4] , . . .  
     x_Br axi ovas1, y_Br axi ovas1, [ 0. 55, 0. 95, 0. 55] , . . .  
     x_Br axi ovas2, y_Br axi ovas2, [ 0. 35, 0. 75, 0. 35] , . . .  
      x_mavom1, y_mavom1, [ 0. 76, 0. 94, 0. 94] , . . .  
     x_mavom2, y_mavom2, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  
     x_xa3ovas, y_xa3ovas, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_ya3ovas, y_ya3ovas, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck1, y_xt i ck1, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck2, y_xt i ck2, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck3, y_xt i ck3, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck1b, y_xt i ck1b, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck2b, y_xt i ck2b, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck3b, y_xt i ck3b, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck1, y_yt i ck1, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck2, y_yt i ck2, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck3, y_yt i ck3, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck4, y_yt i ck4, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_base1, y_base1, [ 0. 94, 0. 66, 0. 47] , . . .  
     x_base2, y_base2, [ 0. 98, 0. 78, 0. 58] , . . .  
     x_base3, y_base3, [ 0. 8, 0. 5, 0. 3] , . . .  
     x_st nl n1, y_st nl n1, [ 0. 6, 0. 5, 0. 4] , . . .  
     x_st nl n1b, y_st nl n1b, [ 0. 7, 0. 6, 0. 5] , . . .  
     x_st nl n2, y_st nl n2, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  
     x_ar m1, y_ar m1, [ 0. 65, 0. 65, 0. 65] , . . .  
     x_ar m1b, y_ar m1b, [ 0. 55, 0. 55, 0. 55] , . . .  
     x_ar m1c, y_ar m1c, [ 0. 45, 0. 45, 0. 45] , . . .  
     v i d_x,  v i d_y, [ 0. 25, 0. 25, 0. 25] , . . .  
     x_ar m2, y_ar m2, [ 0. 55, 0. 55, 0. 55] , . . .  
     x_ar m2b, y_ar m2b, [ 0. 65, 0. 65, 0. 65] , . . .  
     x_ar m3, y_ar m3, [ 0. 85, 0. 45, 0. 35] , . . .  
     x_ar m3b, y_ar m3b, [ 0. 95, 0. 55, 0. 45] , . . .  
     x_ar m4, y_ar m4, [ 0. 95, 0. 55, 0. 45] , . . .  
     x_ar m4b, y_ar m4b, [ 0. 85, 0. 45, 0. 35] , . . .  
          x_kami vet o1, y_kami vet o1, [ 0. 4, 0. 1, 0. 0] , . . .  
     x_kami vet o2, y_kami vet o2, [ 0. 65, 0. 2, 0. 1] , . . .  
     x_kami vet o3, y_kami vet o3, [ 0. 65, 0. 3, 0. 2] , . . .  
     x_kami vet o4, y_kami vet o4, [ 0. 7, 0. 7, 0. 7] , . . .  
     x_kami vet o5, y_kami vet o5, [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] , . . .  
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     x_kami vet o6, y_kami vet o6, [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] , . . .  
     x_t her m7, y_t her m7, [ 0. 0, 1, 1] , . . .  
     x_t her m8, y_t her m8, [ 0. , 0. 8, 0. 8] , . . .  
     x_t her m8b, y_t her m8b, [ 0. , 0. 7, 0. 7] , . . .  
     x_kl i maka1, y_kl i maka1, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka2, y_kl i maka2, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka3, y_kl i maka3, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka4, y_kl i maka4, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka5, y_kl i maka5, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka6, y_kl i maka6, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka7, y_kl i maka7, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka8, y_kl i maka8, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka9, y_kl i maka9, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka10, y_kl i maka10, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka11, y_kl i maka11, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .      
     x_t her m1, y_t her m1, [ 0. 95, 0. 95, 0. 8] , . . .  
     x_t her m2, y_t her m2, [ 0. 95, 0. 95, 0. 8] , . . .  
     x_t her m3, y_t her m3, [ 0. 95, 0. 95, 0. 5] , . . .  
     x_t her m3b, y_t her m3b, [ 0. 98, 0. 98, 0. 7] , . . .  
     x_t her m4, y_t her m4, [ 0. 85, 0. 20, 0. 20] , . . .  
     x_t her m5, y_t her m5, [ 0. 85, 0. 20, 0. 20] , . . .  
     x_t her m6, y_t her m6, [ 0. 85, 0. 20, 0. 20] , . . .  
     v i d2_x,  vi d2_y, [ 0. 6, 0. 50, 0. 4] , . . .  
     x_snmei o,  y_snmei o, [ 0. 2, 0. 2, 0. 9] , . . .  
' Li nest yl e' , ' None' )  
  
i f  ( dei kt ns==0)  
    hol d on 
   f i l l ( x_f l oga, y_f l oga, [ 0. 85, 0. 2, 0. 2] , . . .  
        x_f l ogab,  y_f l ogab, [ 0. 9, 0. 2, 0. 2] , . . .   
       x_pat os_dox_aer i ou, y_pat os_dox_aer i ou, [ 0. 35, 0. 95, 0. 35] , . . .  
    ' Li nest y l e' , ' None' )  
    hol d of f  
    dei kt ns=1;  
el se 
    dei kt ns=0;  
end 
  
%l i ne( xgr aph, ygr aph) ;  
hol d on 
  
  
% f or  j j =1: 1: LL 
%  
% x_snmei o=xpoi nt s( j j ) +0. 007* cos( t h1) ;  
% y_snmei o=ypoi nt s( j j ) +0. 007* s i n( t h1) ;  
%  
%  
% f i l l ( x_snmei o, y_snmei o, [ 0. 2, 0. 2, 0. 9] , . . .  
%     ' Li nest yl e' , ' None' )  
%  
% end 
  
hol d of f  
t ext ( 2. 37, 1. 20+Dyup, P1, ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 5, 1. 20+Dyup, ' at m' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
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t ext ( 0. 26, 1. 85, ' 0' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 59, 1. 85, ' 4' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 88, 1. 85, ' 8' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 44, 1. 85, ' 2' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 74, 1. 85, ' 6' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 1. 02, 1. 85, ' 10' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 1. 18, 1. 85, ' 12' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
t ext ( 0. 23, 2. 05, ' 1' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 23, 2. 25, ' 2' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 23, 2. 45, ' 3' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 23, 2. 65, ' 4' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
t ext ( 0. 8, 1. 78, ' T ( K) ' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 1. 28, 1. 84, ' ( x100) ' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 35, 2. 70, ' P ( at m) ' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
  
met _x=0. 1;  
t ext ( 1. 496+met _x, 1. 91, ' 0' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 01, ' 1' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 11, ' 2' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 21, ' 3' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 31, ' 4' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 41, ' 5' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 51, ' 6' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 61, ' 7' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 71, ' 8' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 81, ' 9' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 47+met _x, 2. 91, ' 10' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 59, 1. 82, ' x100' , ' Font s i ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 6, 1. 76, ' ^ { o} C' , ' Font s i ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 70, ' R = 0. 082 L 
at m/ mol * K' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 60, ' Mol es αερίου,  n = 
10' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 50, ' Όγκος αερίου,  V = 250 
L' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 40, ' Ακτίνα δοχείου,  αερίου  r  = 25 
cm' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 25, ' Θερµοκρασία αερίου 
' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 15, ' Θ =' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 4- met t x, 2. 15, nTh1, ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 65- met t x , 2. 15, ' ^ { o} C' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 05, ' T =' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 4- met t x, 2. 05, nT1, ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 65- met t x , 2. 05, ' K' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
x = [ 0. 95  1. 08] +0. 12;  
y = [ 2. 65  2. 65] - 0. 3;  
  
l i ne( x,  y , ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  

Αρίθµηση των 
αξόνων , όπου 
θα σχεδιαστεί 
η γραφική 
παράσταση 
πίεσης (P) προς 
θερµοκρασία 
(Th). 

Γραφική 
σχεδίαση 
αύξησης της 
θερµοκρασίας 
στο 
θερµόµετρο. 
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t ext ( 1. 16 , 2. 8- 0. 3, ' Ισχύει' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 12 , 2. 7- 0. 3, ' P' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 22 , 2. 65- 0. 3, ' = σταθ.   ( 1) ' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 12 , 2. 6- 0. 3, ' T' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
  
t ext ( 0. 95 , 2. 5- 0. 3, ' όταν V και m = 
σταθ. ' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
  
axi s( [ 0. 0, 4. 0, 0. 0, 3. 0] )   
 ax i s of f  
  
  
  
pause( r r y t )    
  
end 
  
f i l l ( pat 1_x,  pat 1_y , [ 0. 60+ddx, 0. 60+ddy, 0. 60+ddz] , . . .  
     pat 1_x,  pat 1_y- 0. 05, [ 0. 61+ddx, 0. 61+ddy, 0. 61+ddz] , . . .  
     pat 1_x,  pat 1_y- 2* 0. 05 , [ 0. 62+ddx, 0. 62+ddy, 0. 62+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 3* 0. 05 , [ 0. 63+ddx, 0. 63+ddy, 0. 63+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 4* 0. 05 , [ 0. 64+ddx, 0. 64+ddy, 0. 64+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 5* 0. 05 , [ 0. 65+ddx, 0. 65+ddy, 0. 65+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 6* 0. 05 , [ 0. 66+ddx, 0. 66+ddy, 0. 66+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 7* 0. 05 , [ 0. 67+ddx, 0. 67+ddy, 0. 67+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 8* 0. 05 , [ 0. 68+ddx, 0. 68+ddy, 0. 68+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 9* 0. 05 , [ 0. 69+ddx, 0. 69+ddy, 0. 69+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 10* 0. 05 , [ 0. 7+ddx, 0. 7+ddy, 0. 7+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 11* 0. 05 , [ 0. 71+ddx, 0. 71+ddy, 0. 71+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 12* 0. 05 , [ 0. 72+ddx, 0. 72+ddy, 0. 72+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 13* 0. 05 , [ 0. 73+ddx, 0. 73+ddy, 0. 73+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 14* 0. 05 , [ 0. 74+ddx, 0. 74+ddy, 0. 74+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 15* 0. 05 , [ 0. 75+ddx, 0. 75+ddy, 0. 75+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 16* 0. 05 , [ 0. 76+ddx, 0. 76+ddy, 0. 76+ddz] , . . .  
     pat 1_x,  pat 1_y- 17* 0. 05 , [ 0. 77+ddx, 0. 77+ddy, 0. 77+ddz] , . . .  
      pat 1_x,  pat 1_y- 18* 0. 05 , [ 0. 78+ddx, 0. 78+ddy, 0. 78+ddz] , . . .  
       pat 1_x,  pat 1_y- 19* 0. 05 , [ 0. 79+ddx, 0. 79+ddy, 0. 79+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 20* 0. 05 , [ 0. 80+ddx, 0. 8+ddy, 0. 8+ddz] , . . .  
     x t oi xos1, yt oi xos1, [ 0. 94 0. 94 0. 59] , . . .  
     x t oi xos3, yt oi xos3, [ 0. 86  0. 86  0. 55] , . . .    
      xpi vakas1, ypi vakas1, [ 0. 6824 0. 4667 0] , . . .  
     xpi vakas2, ypi vakas2, [ 1. 0, 1. 0, 1. 0] , . . .  
     pi nsk_k_x, pi nsk_k_y, [ 0. 9, 0. 8, 0. 7] , . . .  
     pi nsk_a_x, pi nsk_a_y, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  
     pi nsk_d_x, pi nsk_d_y, [ 0. 7, 0. 7, 0. 7] , . . .  
     pi nsk_aa_x, pi nsk_aa_y, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  
     x t abl e3b, yt abl e3b, [ 0. 73+0. 1 0. 32+0. 1 0] , . . .  
     x t abl e3c, yt abl e3c, [ 0. 82+0. 1 0. 47+0. 1  0] , . . .  
     x t abl e5, yt abl e5, [ 0. 82+0. 1 0. 47+0. 1 0] , . . .  
     x t abl e1, yt abl e1, [ 0. 95, 1, 0. 95] , . . .  
     x t abl e2, yt abl e2, [ 0. 82+0. 1 0. 47+0. 1  0] , . . .  
     x t abl e3, yt abl e3, [ 0. 73+0. 1 0. 32+0. 1 0] , . . .  
     x t abl e4, yt abl e4, [ 0. 78+0. 1 0. 39+0. 1 0] , . . .  
     x_mavom2b, y_mavom2b, [ 0. 4, 0. 4, 0. 4] , . . .  
     x_pat os_dox_aer i ou, y_pat os_dox_aer i ou, [ 0. 35, 0. 95, 0. 35] , . . .  
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     x_pl eur a_dox_aer i ou, y_pl eur a_dox_aer i ou, [ 0. 55, 0. 95, 0. 55] , . . .  
     x_pl eur a_dox_aer i ou1, y_pl eur a_dox_aer i ou1, [ 0. 55, 0. 95, 0. 55] , . . .  
     x_epavw_dox_aer i ou, y_epavw_dox_aer i ou, [ 0. 4, 0. 95, 0. 4] , . . .  
     x_Br axi ovas1, y_Br axi ovas1, [ 0. 55, 0. 95, 0. 55] , . . .  
     x_Br axi ovas2, y_Br axi ovas2, [ 0. 35, 0. 75, 0. 35] , . . .  
      x_mavom1, y_mavom1, [ 0. 76, 0. 94, 0. 94] , . . .  
     x_mavom2, y_mavom2, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  
     x_xa3ovas, y_xa3ovas, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_ya3ovas, y_ya3ovas, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck1, y_xt i ck1, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck2, y_xt i ck2, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck3, y_xt i ck3, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck1b, y_xt i ck1b, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck2b, y_xt i ck2b, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck3b, y_xt i ck3b, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck1, y_yt i ck1, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck2, y_yt i ck2, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck3, y_yt i ck3, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck4, y_yt i ck4, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_base1, y_base1, [ 0. 94, 0. 66, 0. 47] , . . .  
     x_base2, y_base2, [ 0. 98, 0. 78, 0. 58] , . . .  
     x_base3, y_base3, [ 0. 8, 0. 5, 0. 3] , . . .  
     x_st nl n1, y_st nl n1, [ 0. 6, 0. 5, 0. 4] , . . .  
     x_st nl n1b, y_st nl n1b, [ 0. 7, 0. 6, 0. 5] , . . .  
     x_st nl n2, y_st nl n2, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  
     x_ar m1, y_ar m1, [ 0. 65, 0. 65, 0. 65] , . . .  
     x_ar m1b, y_ar m1b, [ 0. 55, 0. 55, 0. 55] , . . .  
     x_ar m1c, y_ar m1c, [ 0. 45, 0. 45, 0. 45] , . . .  
     v i d_x,  v i d_y, [ 0. 25, 0. 25, 0. 25] , . . .  
     x_ar m2, y_ar m2, [ 0. 55, 0. 55, 0. 55] , . . .  
     x_ar m2b, y_ar m2b, [ 0. 65, 0. 65, 0. 65] , . . .  
     x_ar m3, y_ar m3, [ 0. 85, 0. 45, 0. 35] , . . .  
     x_ar m3b, y_ar m3b, [ 0. 95, 0. 55, 0. 45] , . . .  
     x_ar m4, y_ar m4, [ 0. 95, 0. 55, 0. 45] , . . .  
     x_ar m4b, y_ar m4b, [ 0. 85, 0. 45, 0. 35] , . . .  
          x_kami vet o1, y_kami vet o1, [ 0. 4, 0. 1, 0. 0] , . . .  
     x_kami vet o2, y_kami vet o2, [ 0. 65, 0. 2, 0. 1] , . . .  
     x_kami vet o3, y_kami vet o3, [ 0. 65, 0. 3, 0. 2] , . . .  
     x_kami vet o4, y_kami vet o4, [ 0. 7, 0. 7, 0. 7] , . . .  
     x_kami vet o5, y_kami vet o5, [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] , . . .  
     x_kami vet o6, y_kami vet o6, [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] , . . .  
     x_t her m7, y_t her m7, [ 0. 0, 1, 1] , . . .  
     x_t her m8, y_t her m8, [ 0. , 0. 8, 0. 8] , . . .  
     x_t her m8b, y_t her m8b, [ 0. , 0. 7, 0. 7] , . . .  
     x_kl i maka1, y_kl i maka1, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka2, y_kl i maka2, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka3, y_kl i maka3, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka4, y_kl i maka4, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka5, y_kl i maka5, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka6, y_kl i maka6, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka7, y_kl i maka7, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka8, y_kl i maka8, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka9, y_kl i maka9, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka10, y_kl i maka10, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka11, y_kl i maka11, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .      
     x_t her m1, y_t her m1, [ 0. 95, 0. 95, 0. 8] , . . .  
     x_t her m2, y_t her m2, [ 0. 95, 0. 95, 0. 8] , . . .  
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     x_t her m3, y_t her m3, [ 0. 95, 0. 95, 0. 5] , . . .  
     x_t her m3b, y_t her m3b, [ 0. 98, 0. 98, 0. 7] , . . .  
     x_t her m4, y_t her m4, [ 0. 85, 0. 20, 0. 20] , . . .  
     x_t her m5, y_t her m5, [ 0. 85, 0. 20, 0. 20] , . . .  
     x_t her m6, y_t her m6, [ 0. 85, 0. 20, 0. 20] , . . .  
     v i d2_x,  vi d2_y, [ 0. 6, 0. 50, 0. 4] , . . .  
     x_snmei o,  y_snmei o, [ 0. 2, 0. 2, 0. 9] , . . .  
' Li nest yl e' , ' None' )  
  
i f  ( dei kt ns==0)  
    hol d on 
   f i l l ( x_f l oga, y_f l oga, [ 0. 85, 0. 2, 0. 2] , . . .  
        x_f l ogab,  y_f l ogab, [ 0. 9, 0. 2, 0. 2] , . . .   
       x_pat os_dox_aer i ou, y_pat os_dox_aer i ou, [ 0. 35, 0. 95, 0. 35] , . . .  
    ' Li nest y l e' , ' None' )  
    hol d of f  
    dei kt ns=1;  
el se 
    dei kt ns=0;  
end 
  
%l i ne( xgr aph, ygr aph) ;  
hol d on 
  
  
% f or  j j =1: 1: LL 
%  
% x_snmei o=xpoi nt s( j j ) +0. 007* cos( t h1) ;  
% y_snmei o=ypoi nt s( j j ) +0. 007* s i n( t h1) ;  
%  
%  
% f i l l ( x_snmei o, y_snmei o, [ 0. 2, 0. 2, 0. 9] , . . .  
%     ' Li nest yl e' , ' None' )  
%  
% end 
  
hol d of f  
  
  
  
t ext ( 2. 37, 1. 20+Dyup, P1, ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 5, 1. 20+Dyup, ' at m' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
  
t ext ( 0. 26, 1. 85, ' 0' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 59, 1. 85, ' 4' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 88, 1. 85, ' 8' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 44, 1. 85, ' 2' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 74, 1. 85, ' 6' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 1. 02, 1. 85, ' 10' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 1. 18, 1. 85, ' 12' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
t ext ( 0. 23, 2. 05, ' 1' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 23, 2. 25, ' 2' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 23, 2. 45, ' 3' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 23, 2. 65, ' 4' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  

Σχεδιασµός της 
φλόγας και της 
γραφικής 
παράστασης. 
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t ext ( 0. 8, 1. 78, ' T ( K) ' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 1. 28, 1. 84, ' ( x100) ' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 35, 2. 70, ' P ( at m) ' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
  
met _x=0. 1;  
t ext ( 1. 496+met _x, 1. 91, ' 0' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 01, ' 1' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 11, ' 2' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 21, ' 3' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 31, ' 4' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 41, ' 5' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 51, ' 6' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 61, ' 7' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 71, ' 8' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 81, ' 9' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 47+met _x, 2. 91, ' 10' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 59, 1. 82, ' x100' , ' Font s i ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 6, 1. 76, ' ^ { o} C' , ' Font s i ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 70, ' R = 0. 082 L 
at m/ mol * K' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 60, ' Mol es αερίου,  n = 
10' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 50, ' Όγκος αερίου,  V = 250 
L' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 40, ' Ακτίνα δοχείου,  αερίου  r  = 25 
cm' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 25, ' Θερµοκρασία αερίου 
' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 15, ' Θ =' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 4- met t x, 2. 15, nTh, ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 65- met t x , 2. 15, ' ^ { o} C' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 05, ' T =' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 4- met t x, 2. 05, nT, ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 65- met t x , 2. 05, ' K' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
x = [ 0. 95  1. 08] +0. 12;  
y = [ 2. 65  2. 65] - 0. 3;  
  
l i ne( x,  y , ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 16 , 2. 8- 0. 3, ' Ισχύει' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 12 , 2. 7- 0. 3, ' P' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 22 , 2. 65- 0. 3, ' = σταθ.   ( 1) ' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 12 , 2. 6- 0. 3, ' T' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
  
t ext ( 0. 95 , 2. 5- 0. 3, ' όταν V και m = 
σταθ. ' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
  
axi s( [ 0. 0, 4. 0, 0. 0, 3. 0] )   
 ax i s of f  
  
   
pause( r r y t )   
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γραφική προσέγγιση ως εδώ: 
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συνέχεια του κώδικα: 
 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%
%%%% 
  
% - - -  Execut es on but t on pr ess i n pushbut t on2.  
f unct i on pushbut t on2_Cal l back( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o pushbut t on2 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
gl obal  st am;  
  
i f  ( st am==0)  
    set ( handl es. pushbut t on2, ' s t r i ng' , ' Συνέχεια' )   
    st am=1;   
el sei f  ( s t am==1)  
   set ( handl es. pushbut t on2, ' st r i ng' , ' ∆ιακοπή' )   
   s t am=0;  
el se 
end 
gui dat a( hObj ect ,  handl es) ;  
  
 
 
γραφική προσέγγιση ως εδώ: 
 

  
 
συνέχεια του κώδικα: 
 
% - - -  Execut es on but t on pr ess i n pushbut t on3.  
f unct i on pushbut t on3_Cal l back( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o pushbut t on3 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 

Ενεργοποίηση 
του κουµπιού 
“∆ιακοπή”    , το 
οποίο όταν το 
πατήσουµε 
σταµατάει τη 
προσοµοίωση  
και µετατρέπεται 
σε “Συνέχεια” , 
και αντίστοιχα 
εάν ξαναπατηθεί 
συνεχίζει η 
εκτέλεση της 
προσοµοίωσης 
απ’  το σηµείο που 
σταµάτησε και 
ξαναενεργοποιείτ

αι η “∆ιακοπή” .    
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% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
gl obal  r y t ;  
gl obal  Th;  
  
axes( handl es. axes1)  
axi s of f ;  
cl a 
  
gl obal  st at us;  
st at us=1;  
  
cl ear  r yt ;  
cl ear  Th;  
  
set ( handl es. edi t 1, ' enabl e' , ' on' , ' s t r i ng' , ' 946' ) ;  
set ( handl es. edi t 2, ' enabl e' , ' on' , ' s t r i ng' , ' 1' ) ;  
  
  
set ( handl es. pushbut t on1, ' enabl e' , ' on' ) ;  
gui dat a( hObj ect ,  handl es) ;  
  
% - - -  Execut es on but t on pr ess i n pushbut t on4.  
f unct i on pushbut t on4_Cal l back( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o pushbut t on4 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
gl obal  st at us;  
hf i n=quest dl g( ' Έξοδος από το πρόγραµµα; ' ) ;  
swi t ch hf i n 
    case ' Yes '  
        s t at us=1;  
        c l oser eq;  
end 
  
 
 
γραφική προσέγγιση του κουµπιού “ Έξοδος”   : 
 

  
 
συνέχεια του κώδικα: 
 
% - - -  Execut es on but t on pr ess i n pushbut t on5.  
f unct i on pushbut t on5_Cal l back( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o pushbut t on5 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  

Σχεδιασµός του 
κουµπιού 
“Ανανέωση”    , 
το οποίο όταν το 
πατήσουµε, θέτει 
ξανά τις αρχικές 
τιµές στις 
µεταβλητές ryt 
και Th. 
∆ηλαδή τα πεδία 
“Θερµοκρασία 
Αερίου”  και 
“Ρυθµός 
Προσοµοίωσης” , 
σε 946 και 1 
αντίστοιχα. 
 

Σχεδιασµός του 
κουµπιού 
“Έξοδος”   ,  το 
οποίο όταν 
πατηθεί 
εµφανίζεται ένα 
παράθυρο 
διαλόγου και µας 
ρωτάει για 
επιβεβαίωση 
εξόδου από το 
πρόγραµµα . Στη 
συνέχεια γίνεται 
έλεγχος επιλογής 
και τερµατίζει 
την εφαρµογή 
όταν  η επιλογή 
είναι ' Yes ' . 
 

Σχεδιασµός του 
κουµπιού 
“Βοήθεια”  , ώστε 
µε την επιλογή 
του να ανοίγει το 
αρχείο µε όνοµα   
char l es. pdf  
µέσω του  
προγράµµατος  
.pdf reader  που 
διαθέτουµε.  
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!  char l es. pdf ;  
 
 
 
γραφική προσέγγιση του κουµπιού “ Βοήθεια” : 
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4.4 Το m-file gGayLussac – Νόµος Gay Lussac 
 

Το περιβάλλον της τέταρτης και τελευταίας προσοµοίωσης περιγράφει γραφικά 
τον νόµο του Gay Lussac . Αποτελείται από τρία static text , “ΚΙΝΗΤΙΚΗ ΘΕΩΡΙΑ 
ΑΕΡΙΩΝ Νόµοι αερίων – Νόµος του Gay-Lussac”  , “Θερµοκρασία Αερίου”  , “Ρυθµός 
Προσοµοίωσης”  , δύο edit text δίπλα απ’  τα δύο τελευταία static text που αναφέρθηκαν 
όπου και µας δίνεται η δυνατότητα να επιλέξουµε µέσα από τις επιτρεπόµενες τιµές. 
Πέντε Push Button , “Εκτέλεση”  , “∆ιακοπή” , “Ανανέωση”  , “Έξοδος”  και “Βοήθεια” , 
και ένα axes, εικόνα 4.4.1. 

Εάν επιλέξουµε να εκτελεστεί η προσοµοίωση το περιβάλλον παίρνει την µορφή 
της εικόνας 4.4.2 
 
 

       
     εικόνα 4.4.1 
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     εικόνα 4.4.2 
 

Παρόµοιες είναι και σε αυτή την προσοµοίωση οι λειτουργίες που µπορούν να 
εκτελεστούν καθ’  όλη την εξέλιξη της. Και εδώ µας δίνεται η δυνατότητα ανά πάσα 
στιγµή να κάνουµε διακοπή της εξέλιξης της προσοµοίωσης και παρατηρούµε ότι 
ενεργοποιείται µία νέα επιλογή µε όνοµα “Συνέχεια” , ώστε να συνεχίσουµε από το 
σηµείο που σταµατήσαµε (εικόνα 4.4.3), να ανανεώσουµε την προσοµοίωση µε νέες 
τιµές στα πεδία “Θερµοκρασία Αερίου”  και “Ρυθµός Προσοµοίωσης”  , όπως και να 
βγούµε από αυτό το περιβάλλον και να επιστρέψουµε στο αρχικό µενού µε την επιλογή 
“Έξοδος” . Πατώντας το κουµπί “Έξοδος”  θα εµφανιστεί ένα παράθυρο που θα µας 
ζητήσει να επιβεβαιώσουµε την επιλογή µας (εικόνα 4.4.4). Τέλος παρατηρούµε ότι 
υπάρχει ένα πέµπτο κουµπί µε όνοµα “Βοήθεια” , µέσω του οποίου όπως λέει και το 
όνοµα του ανοίγει ένα αρχείο τύπου .pdf (εικόνα 4.4.5) που περιέχει αναλυτικές οδηγίες 
χρήσης του προγράµµατος, αλλά και βασικές θεωρητικές πληροφορίες σχετικά µε την 
συγκεκριµένη προσοµοίωση που τρέχουµε, ώστε ο κάθε χρήστης να είναι σε θέση να 
αντιληφθεί τι ακριβώς παρακολουθεί. 
 



ΤΕΙ ΚΕΝΤΡΙΚΗΣ ΜΑΚΕ∆ΟΝΙΑΣ  ΤΜΗΜΑ ΜΗΧΑΝΙΚΩΝ ΠΛΗΡΟΦΟΡΙΚΗΣ 
ΚΙΝΗΤΙΚΗ ΘΕΩΡΙΑ ΤΩΝ ΑΕΡΙΩΝ                                                                          ΠΤΥΧΙΑΚΗ ΕΡΓΑΣΙΑ                                 

ΚΑΡΑΒΑΣΙΛΗ ΕΥΓΕΝΙΑ 
 ΣΕΡΡΕΣ 2015  

75 

        
εικόνα 4.4.3 

 

 
    εικόνα 4.4.4 
 

        
 

εικόνα 4.4.5 
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O κώδικας που συµπεριλαµβάνεται στο m-file gGayLussac περιγράφεται και 
εξηγείται παρακάτω: 
 
f unct i on var ar gout  = gGayLussac( var ar gi n)  
% GGAYLUSSAC M- f i l e f or  gGayLussac. f i g 
%      GGAYLUSSAC,  by i t sel f ,  cr eat es a new GGAYLUSSAC or  r ai ses t he 
exi s t i ng 
%      s i ngl et on* .  
% 
%      H = GGAYLUSSAC r et ur ns t he handl e t o a new GGAYLUSSAC or  t he 
handl e t o 
%      t he ex i s t i ng s i ngl et on* .  
% 
%      GGAYLUSSAC( ' CALLBACK' , hObj ect , event Dat a, handl es, . . . )  cal l s t he 
l ocal  
%      f unct i on named CALLBACK i n GGAYLUSSAC. M wi t h t he gi ven i nput  
ar gument s.  
% 
%      GGAYLUSSAC( ' Pr oper t y ' , ' Val ue' , . . . )  cr eat es a new GGAYLUSSAC or  
r ai ses t he 
%      ex i st i ng si ngl et on* .   St ar t i ng f r om t he l ef t ,  pr oper t y  val ue 
pai r s ar e 
%      appl i ed t o t he GUI  bef or e gGayLussac_Openi ngFcn get s cal l ed.   An 
%      unr ecogni zed pr oper t y  name or  i nval i d val ue makes pr oper t y 
appl i cat i on 
%      st op.   Al l  i nput s ar e passed t o gGayLussac_Openi ngFcn vi a 
var ar gi n.  
% 
%      * See GUI  Opt i ons on GUI DE' s Tool s menu.   Choose " GUI  al l ows onl y 
one 
%      i nst ance t o r un ( s i ngl et on) " .  
% 
% See al so:  GUI DE,  GUI DATA,  GUI HANDLES 
  
% Edi t  t he above t ext  t o modi f y  t he r esponse t o hel p gGayLussac  
  
% Last  Modi f i ed by GUI DE v2. 5 09- Jan- 2015 04: 08: 46 
  
% Begi n i ni t i al i zat i on code -  DO NOT EDI T 
gui _Si ngl et on = 1;  
gui _St at e = st r uct ( ' gui _Name' ,        mf i l ename,  . . .  
                   ' gui _Si ngl et on' ,   gui _Si ngl et on,  . . .  
                   ' gui _Openi ngFcn' ,  @gGayLussac_Openi ngFcn,  . . .  
                   ' gui _Out put Fcn' ,   @gGayLussac_Out put Fcn,  . . .  
                   ' gui _Layout Fcn' ,   [ ]  ,  . . .  
                   ' gui _Cal l back' ,    [ ] ) ;  
i f  nar gi n && i schar ( var ar gi n{ 1} )  
    gui _St at e. gui _Cal l back = st r 2f unc( var ar gi n{ 1} ) ;  
end 
  
i f  nar gout  
    [ var ar gout { 1: nar gout } ]  = gui _mai nf cn( gui _St at e,  var ar gi n{ : } ) ;  
el se 
    gui _mai nf cn( gui _St at e,  var ar gi n{ : } ) ;  
end 

Οι 
συναρτήσεις 
f unct i on 
var ar gout  ,   
f unct i on 
gGayLussac_O
peni ngFcn,  
και f unct i on 
var ar gout  = 
gGayLussac_O
ut put Fcn 
δηµιουργούνται 
αυτόµατα από το 
MATLAB. 
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% End i ni t i al i zat i on code -  DO NOT EDI T 
  
  
% - - -  Execut es j ust  bef or e gGayLussac i s  made vi s i bl e.  
f unct i on gGayLussac_Openi ngFcn( hObj ect ,  event dat a,  handl es,  var ar gi n)  
% Thi s f unct i on has no out put  ar gs,  see Out put Fcn.  
% hObj ect     handl e t o f i gur e 
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
% var ar gi n   command l i ne ar gument s t o gGayLussac ( see VARARGI N)  
  
% Choose def aul t  command l i ne out put  f or  gGayLussac  
handl es. out put  = hObj ect ;  
  
% Updat e handl es st r uct ur e 
gui dat a( hObj ect ,  handl es) ;  
  
% UI WAI T makes gGayLussac wai t  f or  user  r esponse ( see UI RESUME)  
% ui wai t ( handl es. f i gur e1) ;  
  
  
% - - -  Out put s f r om t hi s f unct i on ar e r et ur ned t o t he command l i ne.  
f unct i on var ar gout  = gGayLussac_Out put Fcn( hObj ect ,  event dat a,  handl es)   
% var ar gout   cel l  ar r ay f or  r et ur ni ng out put  ar gs ( see VARARGOUT) ;  
% hObj ect     handl e t o f i gur e 
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
  
% Get  def aul t  command l i ne out put  f r om handl es st r uct ur e 
var ar gout { 1}  = handl es. out put ;  
  
  
  
f unct i on edi t 1_Cal l back( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o edi t 1 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
  
% Hi nt s:  get ( hObj ect , ' St r i ng' )  r et ur ns cont ent s of  edi t 1 as t ext  
%        s t r 2doubl e( get ( hObj ect , ' St r i ng' ) )  r et ur ns cont ent s of  edi t 1 as 
a doubl e 
  
  
% - - -  Execut es dur i ng obj ect  cr eat i on,  af t er  set t i ng al l  pr oper t i es.  
f unct i on edi t 1_Cr eat eFcn( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o edi t 1 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    empt y -  handl es not  cr eat ed unt i l  af t er  al l  Cr eat eFcns 
cal l ed 
  
% Hi nt :  edi t  cont r ol s  usual l y have a whi t e backgr ound on Wi ndows.  
%       See I SPC and COMPUTER.  
i f  i spc && i sequal ( get ( hObj ect , ' Backgr oundCol or ' ) ,  
get ( 0, ' def aul t Ui cont r ol Backgr oundCol or ' ) )  

Οι συναρτήσεις 
f unct i on 
edi t 1_Cal l ba
ck   και  
f unct i on 
edi t 1_Cr eat e
Fcn 
δηµιουργούνται 
µε το που 
προσθέτω το 
στοιχείο edit1 στο 
σχεδιαστικό 
περιβάλλον του 
GUI, στο οποίο 
βάζω την τιµή της 
“Θερµοκρασία 
Αερίου”   (gGay 
Lussac figure) , 
εδώ θέτω το 
χρώµα του 
background να 
είναι λευκό. 
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    set ( hObj ect , ' Backgr oundCol or ' , ' whi t e' ) ;  
end 
  
  
  
f unct i on edi t 2_Cal l back( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o edi t 2 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
  
% Hi nt s:  get ( hObj ect , ' St r i ng' )  r et ur ns cont ent s of  edi t 2 as t ext  
%        s t r 2doubl e( get ( hObj ect , ' St r i ng' ) )  r et ur ns cont ent s of  edi t 2 as 
a doubl e 
  
  
% - - -  Execut es dur i ng obj ect  cr eat i on,  af t er  set t i ng al l  pr oper t i es.  
f unct i on edi t 2_Cr eat eFcn( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o edi t 2 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    empt y -  handl es not  cr eat ed unt i l  af t er  al l  Cr eat eFcns 
cal l ed 
  
% Hi nt :  edi t  cont r ol s  usual l y have a whi t e backgr ound on Wi ndows.  
%       See I SPC and COMPUTER.  
i f  i spc && i sequal ( get ( hObj ect , ' Backgr oundCol or ' ) ,  
get ( 0, ' def aul t Ui cont r ol Backgr oundCol or ' ) )  
    set ( hObj ect , ' Backgr oundCol or ' , ' whi t e' ) ;  
end 
  
  
% - - -  Execut es on but t on pr ess i n pushbut t on1.  
f unct i on pushbut t on1_Cal l back( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o pushbut t on1 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
  
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%
%%%% 
gl obal  r y t ;  
gl obal  Th;  
  
Th=st r 2doubl e( get ( handl es. edi t 1, ' St r i ng' ) ) ;  
r yt =st r 2doubl e( get ( handl es. edi t 2, ' St r i ng' ) ) ;  
  
gl obal  st am;  
  
st am=0;  
set ( handl es. pushbut t on2, ' st r i ng' , ' ∆ιακοπή' ) ;  
  
gl obal  st at us;  
st at us=0;  
  
gl obal  st at us1;  
st at us1=0;  

Ανάλογα 
δηµιουργούνται 
και οι 
συναρτήσεις 
f unct i on 
edi t 2_Cal l ba
ck και 
f unct i on 
edi t 2_Cr eat e
Fcn 
 για το edit2, 
όπου µπορούµε 
να βάλουµε τιµές 
για το πεδίο 
“Ρυθµός 
Προσοµοίωσης”  . 

 

Η συνάρτηση 
f unct i on 
pushbut t on1_C
al l back  
αναφέρεται στο 
πρώτο κουµπί της 
προσοµοίωσης 
“Εκτέλεση”  , το 
οποίο µε το που 
πατηθεί γίνονται οι 
εξής λειτουργίες : 
γίνεται έλεγχος των 
τιµών που έχουν 
δοθεί στα πεδία 
“Θερµοκρασία 
Αερίου”  , Th,  και 
“Ρυθµός 
Προσοµοίωσης” , 
r yt .  
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r r y t =1. 005- r yt ;  
  
i f  ( r y t >1| r y t <0. 001)  
    h=war ndl g( ' Βάλτε στo ρυθµό προσοµοίωσης τιµή µεταξύ 0. 001 και 
1. 0' ) ;  
    r et ur n 
end 
  
i f  ( Th>946| Th<184)  
    h=war ndl g( ' Βάλτε στη θερµοκρασία τιµή µεταξύ 184 και 946 ^ { o} C' ) ;  
    r et ur n 
end 
  
set ( handl es. edi t 1, ' enabl e' , ' of f ' ) ;  
set ( handl es. edi t 2, ' enabl e' , ' of f ' ) ;  
  
set ( handl es. pushbut t on1, ' enabl e' , ' of f ' ) ;  
  
  
axes( handl es. axes1)  
axi s of f ;  
  
  
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%% 

 
 
 
γραφική προσέγγιση ως εδώ:  
 

 

Εάν αυτά δεν 
έχουν τις 
προαπαιτούµενες 
τιµές , 
εµφανίζεται ένα 
προειδοποιητικό 
παράθυρο 
διαλόγου όπου 
µας καλεί να 
βάλουµε τις 
σωστές τιµές στα 
προκαθορισµένα 
όρια. 
Τέλος, όταν όλα 
έχουν γίνει 
σωστά 
απενεργοποιούντ

αι τα edit1, edit2 
και  pushbutton1 
ώστε να 
προχωρήσει η 
προσοµοίωση . 
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και όταν πατήσουµε το κουµπί “ Εκτέλεση”  το περιβάλλον παίρνει την εξής µορφή: 
 

 
 

συνέχεια του κώδικα: 
 
%%%% 
Th0=31. 73;  
T=Th+273. 15;  
nTh0=num2st r ( 0. 01* r ound( 100* Th0) ) ;  
V=0. 41* T;  
V0=0. 41* ( Th0+273. 15) ;  
nV0=num2st r ( 0. 01* r ound( 100* V0) ) ;   
Vt  =0. 41* ( Th+273. 15) ;  
nThc=num2st r ( 0. 01* r ound( 100* Th) ) ;  % t el i kh t her m Kel si ou 
nThk=num2st r ( 0. 01* r ound( 100* T) ) ;  % t el i kh t her m kel v i n 
nVt  = num2st r ( 0. 01* r ound( 100* Vt ) ) ;  % t el i kos ogkos 
  
  
r r y t =1. 005- r yt ;  
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%
%%%% 
xt oi xos1=[ 0. 0, 3. 37, 3. 37, 0. 0] ;  
yt oi xos1=[ 1. 0, 1. 0, 3. 0, 3. 0] ;  
  
% xt oi xos2=[ 0. 0, 4. 0, 3. 5, 0. 0] ;  
% yt oi xos2=[ 0. 0, 0. 0, 1. 0, 1. 0] ;  
  
pat 1_x = [ 0       4     4  0] ;  
pat 1_y = [ 1- 0. 05,   1- 0. 05  1,   1] ;  
  
xt oi xos3=[ 3. 37, 4. 0, 4. 0, 3. 37] ;  
yt oi xos3=[ 1. 0, 0. 0, 3. 0, 3. 0] ;  

Σχεδιασµός των 
γραφικών. 
Ο σχεδιασµός γίνεται 
σχεδιάζοντας ξεχωριστά 
το κάθε µέρος της 
γραφικής προσέγγισης , 
θεωρώντας ότι 
αποτελείται από διάφορα 
σχήµατα. 
Ο τρόπος που 
σχεδιάζουµε ένα σχήµα 
είναι ο εξής: 
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%epavw 
xt abl e1=0. 2+[ 0. 1, 0. 3, 3. 3, 2. 9] ;  
yt abl e1=0. 15+[ 1. 2, 0. 6, 0. 6, 1. 2] ;  
  
%Mpr ost a 
xt abl e2=0. 2+[ 0. 3, 0. 3, 3. 3, 3. 3, 3. 24, 3. 24, 0. 36, 0. 36] ;  
yt abl e2=0. 35+[ - 0. 1, 0. 4, 0. 4, - 0. 1, - 0. 1, 0. 33, 0. 33, - 0. 1] ;  
  
% Podi   mpr ost a deksi a 
xt abl e3=0. 2+[ 3. 2, 3. 2, 3. 165, 3. 165] +0. 04;  
yt abl e3=0. 35+[ - 0. 1, 0. 33, 0. 33, - 0. 05] ;  
  
% Podi   pi sw deksi a 
xt abl e3b=0. 2+[ 3. 2, 3. 2, 3. 165, 3. 165] +0. 04- 0. 42;  
yt abl e3b=0. 35+[ - 0. 1, 0. 33, 0. 33, - 0. 05] +0. 45;  
xt abl e3c = [ 3. 64 3. 69  3. 69 3. 64 ] - 0. 42;  
yt abl e3c= [ 0. 7  0. 7  1  1] ;  
  
%pl ai  ar i s t er a 
xt abl e4=0. 2+[ 0. 3, 0. 3, 0. 1,  0. 1, 0. 13, 0. 13, 0. 27, 0. 27] ;  
yt abl e4=0. 35+[ - 0. 1, 0. 4, 1. 0,  0. 45,  0. 40, 0. 85, 0. 35, - 0. 05] ;  
  
%podi  pi sw ar i s t er a 
xt abl e5=0. 2+[ 0. 13, 0. 13, 0. 19, 0. 19] ;  
yt abl e5=0. 35+[ 0. 40, 0. 85, 0. 84, 0. 40] ;  
  
  
Dyup1=0. 1;  
  
xpi vakas1=[ 0. 1, 0. 1, 3. 39- 0. 1, 3. 39- 0. 1] ;  
ypi vakas1=0. 3+[ 2. 49, 1. 56- 0. 45, 1. 56- 0. 45, 2. 49] +Dyup1;  
  
xpi vakas2=[ 0. 15, 0. 15, 3. 35- 0. 1, 3. 35- 0. 1] ;  
ypi vakas2=0. 3+[ 2. 45, 1. 6- 0. 45, 1. 6- 0. 45, 2. 45] +Dyup1;  
  
 %ski as i  pi naka 
pi nsk_k_x = [ 0. 15,  3. 35- 0. 1, 3. 35- 0. 1 0. 15] ;  
pi nsk_k_y = 0. 3+[ 1. 6, 1. 6, 1. 62 1. 62] - 0. 45+Dyup1;  
  
pi nsk_a_x = [ 0. 15,  3. 35- 0. 1, 3. 35- 0. 1 0. 15] ;  
pi nsk_a_y = 1. 14+[ 1. 6, 1. 6, 1. 615 1. 615] +Dyup1;  
  
pi nsk_d_x = [ 3. 34 3. 35 3. 35 3. 34] - 0. 1;  
pi nsk_d_y = [ 1. 9- 0. 45, 1. 9- 0. 45, 2. 75 2. 75] +Dyup1;  
  
pi nsk_aa_x = [ 3. 45 3. 45 3. 45 3. 45] - 1. 8;  
pi nsk_aa_y = [ 1. 9- 0. 45, 1. 9- 0. 45, 2. 75 2. 75] +Dyup1;  
  
ddx = 0. 1;  
ddy =0. 05;  
ddz = 0. 02;  
  
t h1=0: 0. 01: 2* pi ;  
t h2=pi : 0. 01: 2* pi ;  

Έστω ότι θέλουµε 
να σχεδιάσουµε τον 
τοίχο, όπως υπάρχει 
και στην 
προσοµοίωση. Το 
σχήµα του τοίχου 
είναι ένα ορθογώνιο 
οπότε θα 
σχεδιάσουµε 
τέσσερα σηµεία 
στους άξονες x και 
y δίνοντας 
συντεταγµένες που 
επιθυµούµε. 
Για τον άξονα x 
έχουµε: 
xt oi xos1=[ 0. 0
, 3. 37, 3. 37, 0.
0] ;  
Και για τον άξονα y  
yt oi xos1=[ 1. 0
, 1. 0, 3. 0, 3. 0]
;  
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t h2_1=2* pi : - 0. 01: pi ;  
t h3=0: 0. 01: pi ;  
t h4=pi +0. 25* pi : 0. 01: pi +0. 61* pi ;  
t h5=pi +0. 61* pi : - 0. 01: pi +0. 25* pi ;  
  
  
  
T0=Th0+273. 15;  
Ogkos=0. 41* T0;  
Ogkosm=0. 41* ( 946+273. 15) ;  
ha=1. 35* ( Ogkos/ Ogkosm) ;  
  
nT0=num2st r ( 0. 01* r ound( 100* T0) ) ;  
  
he=2. 70;  
Dyup=0. 35;  
  
x_pat os_dox_aer i ou=2. 0+0. 25* cos( t h1) ;  
y_pat os_dox_aer i ou=1. 10+( 0. 20/ 3) * s i n( t h1) +Dyup;  
  
x_pl eur a_dox_aer i ou=[ 2. 0+0. 25* cos( t h2) , 2. 0+0. 25* cos( t h3) ] ;  
y_pl eur a_dox_aer i ou=[ 1. 10+ha+( 0. 20/ 3) * s i n( t h2) , 1. 1+( 0. 20/ 3) * s i n( t h3) ] +D
yup;  
  
x_pl eur a_dox_aer i ou1=[ 2. 0+0. 25* cos( t h2) , 2. 0+0. 25* cos( t h3) ] ;  
y_pl eur a_dox_aer i ou1=[ 1. 10+ha+( 0. 20/ 3) * s i n( t h2) , 1. 1+1. 22+0. 18+( 0. 20/ 3) *
s i n( t h3) ] +Dyup;  
  
x_epavw_dox_aer i ou=2. 0+0. 25* cos( t h1) ;  
y_epavw_dox_aer i ou=1. 10+ha+( 0. 20/ 3) * s i n( t h1) +Dyup;  
  
x_epavw_dox_aer i oub= [ 1. 75 2. 25 2. 25 1. 75] ;  
y_epavw_dox_aer i oub= ha+[ 1. 07 1. 07 1. 10 1. 10] +Dyup;  
  
x_epavw_dox_aer i ouc=x_epavw_dox_aer i ou;  
y_epavw_dox_aer i ouc=y_epavw_dox_aer i ou- 0. 03;  
  
  
x_st ef avi =2. 0+[ 0. 25* cos( t h2) , 0. 25* cos( t h2_1) ] ;  
y_st ef avi =1. 1+1. 22+0. 18+[ 0. 01+( 0. 20/ 3) * s i n( t h2) , -
0. 01+( 0. 20/ 3) * s i n( t h2_1) ] +Dyup;  
 
% x_Br axi ovas1=[ 2. 25, 2. 25, 2. 35, 2. 35] ;  
% y_Br axi ovas1=[ 1. 15, 1. 2, 1. 2, 1. 15] +Dyup;  
%  
% x_Br axi ovas2=[ 2. 25, 2. 25, 2. 35, 2. 35] ;  
% y_Br axi ovas2=[ 1. 2, 1. 22, 1. 22, 1. 2] +Dyup;  
  
%x_mavom1=[ 2. 35, 2. 35, 2. 65, 2. 65] ;  
%y_mavom1=[ 1. 125, 1. 275, 1. 275, 1. 125] +Dyup;  
  
%x_mavom2=[ 2. 35, 2. 36, 2. 66, 2. 66, 2. 65, 2. 65] ;  
%y_mavom2=[ 1. 30- 0. 025, 1. 325- 0. 025, 1. 325-
0. 025, 1. 15+0. 025, 1. 10+0. 025, 1. 30- 0. 025] +Dyup;  
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Dyd=0. 1;  
  
x_xa3ovas=0. 30+[ - 0. 1, - 0. 1, 0. 9, 0. 9, 0. 95, 0. 9, 0. 9] +0. 1;  
y_xa3ovas=1. 4+[ 0. 49, 0. 51, 0. 51, 0. 54, 0. 50, 0. 46, 0. 49] - Dyd;  
  
x_ya3ovas=0. 20+[ - 0. 01, 0. 01, 0. 01, 0. 03, 0. 0, - 0. 03, - 0. 01] +0. 1;  
y_ya3ovas=1. 89+[ - 0. 05, - 0. 05, 0. 95, 0. 95, 1. 0, 0. 95, 0. 95] +0. 05- Dyd;  
  
x_xt i ck1=[ 0. 345, 0. 345, 0. 355, 0. 355] +0. 1;  
y_xt i ck1=[ 1. 90, 1. 95, 1. 95, 1. 90] - Dyd;  
  
x_xt i ck2=0. 2+[ 0. 345, 0. 345, 0. 355, 0. 355] +0. 1;  
y_xt i ck2=[ 1. 90, 1. 95, 1. 95, 1. 90] - Dyd;  
  
x_xt i ck3=0. 4+[ 0. 345, 0. 345, 0. 355, 0. 355] +0. 1;  
y_xt i ck3=[ 1. 90, 1. 95, 1. 95, 1. 90] - Dyd;  
  
x_xt i ck4=0. 6+[ 0. 345, 0. 345, 0. 355, 0. 355] +0. 1;  
y_xt i ck4=[ 1. 90, 1. 95, 1. 95, 1. 90] - Dyd;  
  
x_xt i ck5=0. 8+[ 0. 345, 0. 345, 0. 355, 0. 355] +0. 1;  
y_xt i ck5=[ 1. 90, 1. 95, 1. 95, 1. 90] - Dyd;  
  
x_yt i ck1=[ 0. 31, 0. 31, 0. 35, 0. 35] ;  
y_yt i ck1=[ 1. 995, 2. 005, 2. 005, 1. 995] - Dyd+0. 05;  
  
x_yt i ck2=x_yt i ck1;  
y_yt i ck2=0. 2+y_yt i ck1;  
  
x_yt i ck3=x_yt i ck1;  
y_yt i ck3=0. 4+y_yt i ck1;  
  
x_yt i ck4=x_yt i ck1;  
y_yt i ck4=0. 6+y_yt i ck1;  
  
x_yt i ck5=x_yt i ck1;  
y_yt i ck5=0. 8+y_yt i ck1;  
  
  
x_base1=0. 95+[ 0. 22, 0. 3, 0. 8, 0. 7] +0. 05;  
y_base1=1. 1+[ 0. 1, - 0. 1, - 0. 1, 0. 1] ;  
  
x_base2=0. 95+[ 0. 3, 0. 3, 0. 8, 0. 8] +0. 05;  
y_base2=1. 1+[ - 0. 1, - 0. 15, - 0. 15, - 0. 1] ;  
  
x_base3=0. 95+[ 0. 22, 0. 22, 0. 3, 0. 3] +0. 05;  
y_base3=1. 1+[ 0. 1, 0. 05, - 0. 15, - 0. 1] ;  
  
x_st nl n1=1. 45+[ 0. 02* cos( t h2) , 0. 02* cos( t h2_1) ] +0. 05;  
y_st nl n1=1. 1+[ 0. 01* si n( t h2) , 0. 75+0. 01* s i n( t h2_1) ] ;  
  
x_st nl n1b=[ 1. 44 1. 46 1. 46 1. 44] +0. 05;  
y_st nl n1b=[ 1. 095 1. 095 1. 84 1. 84] ;   
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x_st nl n2=1. 45+0. 02* cos( t h1) +0. 05;  
y_st nl n2=1. 85+0. 01* si n( t h1) ;  
  
kat 1 = 0. 15;  
x_ar m1=1. 30+[ 0. 05, 0. 05, 0. 45, 0. 45] ;  
y_ar m1=1. 615+[ 0. 02, - 0. 02, - 0. 02, 0. 02] - kat 1 ;  
  
x_ar m1b=1. 30+[ 0. 043, 0. 05, 0. 45, 0. 45] ;  
y_ar m1b=1. 615+[ 0. 03, 0. 02, 0. 02, 0. 03] - kat 1;  
  
x_ar m1c=1. 30+[ 0. 043, 0. 043, 0. 05, 0. 05] ;  
y_ar m1c=1. 615+[ 0. 03, - 0. 01, - 0. 02, 0. 02] - kat 1;  
  
t h10 = 0: pi / 50: 2* pi ;  
  
vi d_x = 1. 45+0. 01* cos( t h10) +0. 05;  
vi d_y = 1. 615+0. 01* si n( t h10) - kat 1;  
  
t h11 = - pi / 2: pi / 50: pi / 2;  
vi d2_x = 1. 75+0. 02* cos( t h11) ;  
vi d2_y = 1. 9+0. 04* s i n( t h11) - 0. 24;  
  
  
x_ar m2=2. 0+[ 0. 25* cos( t h2) , 0. 25* cos( t h2_1) ] ;  
y_ar m2=1. 615+[ - 0. 00+0. 08* si n( t h2) , 0. 04+0. 08* s i n( t h2_1) ] - kat 1;  
  
x_ar m2b=2. 0+[ 0. 25* cos( t h2) , 0. 25* cos( t h2_1) ] ;  
y_ar m2b=1. 605+[ - 0. 00+0. 08* s i n( t h2) , 0. 04+0. 08* s i n( t h2_1) ] - kat 1;  
  
x_ar m3=2. 0+[ 0. 25* cos( t h2) , 0. 25* cos( t h2_1) ] ;  
y_ar m3=2. 70+[ - 0. 00+0. 07* s i n( t h2) , 0. 04+0. 07* si n( t h2_1) ] - 0. 95;  
  
x_ar m3b=2. 0+[ 0. 25* cos( t h2) , 0. 25* cos( t h2_1) ] ;  
y_ar m3b=2. 69+[ - 0. 00+0. 07* si n( t h2) , 0. 04+0. 07* s i n( t h2_1) ] - 0. 95;  
  
x_ar m4=1. 72+[ 0. 0, 0. 0, 0. 03, 0. 03] ;  
y_ar m4=2. 68+[ 0. 0, 0. 04, 0. 04, 0. 0] - 0. 95;  
  
x_ar m4b=1. 72+[ 0. 0, 0. 03, 0. 03, 0. 0] ;  
y_ar m4b=2. 68+[ 0. 04, 0. 04, 0. 05, 0. 05] - 0. 95;  
  
x_kami vet o1=2. 0+0. 1* cos( t h1) ;  
y_kami vet o1=1. 1+0. 05* s i n( t h1) ;  
  
x_kami vet o2=2. 0+[ 0. 1* cos( t h2) , 0. 1* cos( t h2_1) ] ;  
y_kami vet o2=1. 1+[ 0. 05* si n( t h2) , - 0. 025+0. 05* si n( t h2_1) ] ;  
  
x_kami vet o3=2. 0+[ 0. 025* cos( t h2) , 0. 025* cos( t h2_1) ] ;  
y_kami vet o3=1. 1+[ 0. 025* s i n( t h2) , 0. 20+0. 01* s i n( t h2_1) ] ;  
  
x_kami vet o4=2. 0+0. 025* cos( t h1) ;  
y_kami vet o4=1. 285+0. 012* s i n( t h1) ;  
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x_kami vet o5=2. 0+[ 0. 025, 0. 025, 0. 065, 0. 065] ;  
y_kami vet o5=1. 2+[ 0. 02, 0. 0, 0. 0, 0. 02] ;  
  
x_kami vet o6=2. 1+[ 0. 0, 0. 0, 1. 18, 1. 18] ;  
y_kami vet o6=1. 1+[ 0. 01, - 0. 01, - 0. 01, 0. 01] ;  
  
  
x_f l oga=2. 0+0. 015* cos( t h1) ;  
y_f l oga=1. 35+0. 055* si n( t h1) ;  
  
t h21 = ( pi +pi / 7) : pi / 60: ( 2* pi - pi / 7)  ;  
x_f l ogab=2. 0+0. 2* cos( t h21) ;  
y_f l ogab=1. 5+0. 18* s i n( t h21) ;  
  
  
  
x_t her m1=1. 75+[ - 0. 05, - 0. 05, 0. 04, 0. 0] ;  
y_t her m1=1. 9+[ 0. 02, - 0. 02, - 0. 02, 0. 02] - 0. 24;  
  
x_t her m2=1. 8+0. 028* cos( t h1) ;  
y_t her m2=1. 90+0. 028* s i n( t h1) - 0. 24;  
  
x_t her m3=1. 68+[ - 0. 02, - 0. 02, 0. 02, 0. 02] ;  
y_t her m3=1. 88+[ 1. 05, 0. 0- 0. 23, 0. 0- 0. 23, 1. 05] ;  
  
x_t her m3b=1. 68+[ - 0. 01, - 0. 01, 0. 01, 0. 01] ;  
y_t her m3b=1. 88+[ 1. 05, 0. 0- 0. 23, 0. 0- 0. 23, 1. 05] ;  
  
x_t her m4=1. 75+[ - 0. 08, - 0. 08, 0. 04, 0. 04] ;  
y_t her m4=1. 90+[ 0. 01, - 0. 01, - 0. 01, 0. 01] - 0. 24;  
  
x_t her m5=1. 8+0. 025* cos( t h1) ;  
y_t her m5=1. 90+0. 025* s i n( t h1) - 0. 24;  
  
Ht her m=Th0/ 1000;  
  
x_t her m6=1. 68+[ - 0. 01, - 0. 01, 0. 01, 0. 01] ;  
y_t her m6=1. 91+[ Ht her m, 0. 0- 0. 24, 0. 0- 0. 24, Ht her m] ;  
  
x_t her m7=[ 1. 58, 1. 58, 1. 72, 1. 72] ;  
y_t her m7=1. 88+[ 1. 07, - 0. 2- 0. 17, - 0. 2- 0. 17, 1. 07] ;  
  
x_t her m8=[ 1. 58, 1. 72, 1. 71 1. 57] ;  
y_t her m8=1. 88+[ 1. 07, 1. 07, 1. 08 1. 08] ;  
  
x_t her m8b=[ 1. 57, 1. 57 1. 58 1. 58] ;  
y_t her m8b=1. 88+[ 1. 08 - 0. 19- 0. 17 - 0. 2- 0. 17 1. 07 ] ;  
  
x_kl i maka1=1. 66+[ 0. 0, 0. 0, - 0. 02, - 0. 02] ;  
y_kl i maka1=1. 91+[ 0. 01, - 0. 01, - 0. 01, 0. 01] ;  
  
x_kl i maka2=1. 66+[ 0. 0, 0. 0, - 0. 02, - 0. 02] ;  
y_kl i maka2=2. 01+[ 0. 01, - 0. 01, - 0. 01, 0. 01] ;  
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x_kl i maka3=1. 66+[ 0. 0, 0. 0, - 0. 02, - 0. 02] ;  
y_kl i maka3=2. 11+[ 0. 01, - 0. 01, - 0. 01, 0. 01] ;  
  
x_kl i maka4=1. 66+[ 0. 0, 0. 0, - 0. 02, - 0. 02] ;  
y_kl i maka4=2. 21+[ 0. 01, - 0. 01, - 0. 01, 0. 01] ;  
  
x_kl i maka5=1. 66+[ 0. 0, 0. 0, - 0. 02, - 0. 02] ;  
y_kl i maka5=2. 31+[ 0. 01, - 0. 01, - 0. 01, 0. 01] ;  
  
x_kl i maka6=1. 66+[ 0. 0, 0. 0, - 0. 02, - 0. 02] ;  
y_kl i maka6=2. 41+[ 0. 01, - 0. 01, - 0. 01, 0. 01] ;  
  
x_kl i maka7=1. 66+[ 0. 0, 0. 0, - 0. 02, - 0. 02] ;  
y_kl i maka7=2. 51+[ 0. 01, - 0. 01, - 0. 01, 0. 01] ;  
  
x_kl i maka8=1. 66+[ 0. 0, 0. 0, - 0. 02, - 0. 02] ;  
y_kl i maka8=2. 61+[ 0. 01, - 0. 01, - 0. 01, 0. 01] ;  
  
x_kl i maka9=1. 66+[ 0. 0, 0. 0, - 0. 02, - 0. 02] ;  
y_kl i maka9=2. 71+[ 0. 01, - 0. 01, - 0. 01, 0. 01] ;  
  
x_kl i maka10=1. 66+[ 0. 0, 0. 0, - 0. 02, - 0. 02] ;  
y_kl i maka10=2. 81+[ 0. 01, - 0. 01, - 0. 01, 0. 01] ;  
  
x_kl i maka11=1. 66+[ 0. 0, 0. 0, - 0. 02, - 0. 02] ;  
y_kl i maka11=2. 91+[ 0. 01, - 0. 01, - 0. 01, 0. 01] ;  
  
x_Bar i di o1=2. 0+[ 0. 125* cos( t h2) , 0. 125* cos( t h2_1) ] ;  
y_Bar i di o1=1. 10+ha+[ 0. 05* si n( t h2) , 0. 1+0. 05* si n( t h2_1) ] +Dyup;  
  
x_Bar i di o2=2. 0+[ 0. 125* cos( t h2) , 0. 125* cos( t h2_1) ] ;  
y_Bar i di o2=1. 10+ha+[ 0. 1+0. 05* s i n( t h2) , 0. 12+0. 05* s i n( t h2_1) ] +Dyup;  
  
x_Bar i di o3=2. 0+[ 0. 0, 0. 125* cos( t h2) , 0. 0] ;  
y_Bar i di o3=1. 10+ha+[ 0. 18, 0. 12+0. 05* s i n( t h2) , 0. 18] +Dyup;  
  
x_Bar i di o4=2. 0+0. 02* cos( t h1) ;  
y_Bar i di o4=1. 10+ha+0. 18+0. 02* s i n( t h1) +Dyup;  
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%
%%%% 
  
f i l l ( pat 1_x,  pat 1_y , [ 0. 60+ddx, 0. 60+ddy, 0. 60+ddz] , . . .  
     pat 1_x,  pat 1_y- 0. 05, [ 0. 61+ddx, 0. 61+ddy, 0. 61+ddz] , . . .  
     pat 1_x,  pat 1_y- 2* 0. 05 , [ 0. 62+ddx, 0. 62+ddy, 0. 62+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 3* 0. 05 , [ 0. 63+ddx, 0. 63+ddy, 0. 63+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 4* 0. 05 , [ 0. 64+ddx, 0. 64+ddy, 0. 64+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 5* 0. 05 , [ 0. 65+ddx, 0. 65+ddy, 0. 65+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 6* 0. 05 , [ 0. 66+ddx, 0. 66+ddy, 0. 66+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 7* 0. 05 , [ 0. 67+ddx, 0. 67+ddy, 0. 67+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 8* 0. 05 , [ 0. 68+ddx, 0. 68+ddy, 0. 68+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 9* 0. 05 , [ 0. 69+ddx, 0. 69+ddy, 0. 69+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 10* 0. 05 , [ 0. 7+ddx, 0. 7+ddy, 0. 7+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 11* 0. 05 , [ 0. 71+ddx, 0. 71+ddy, 0. 71+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 12* 0. 05 , [ 0. 72+ddx, 0. 72+ddy, 0. 72+ddz] , . . .  

στη συνέχεια θα 
γεµίσουµε αυτό το 
χώρο που 
δηµιουργήσαµε  µε 
την εντολή  fill ως 
εξής:  
f i l l ( x t oi xos1, y
t oi xos1, [ 0. 94 
0. 94 0. 59] , . . .  
' Li nest y l e' , ' No
ne' )  
όπου δίνουµε τα 
ονόµατα των 
µεταβλητών που 
θέλουµε το χρώµα και 
τον τύπο της 
περιµετρικής γραµµής.  
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    pat 1_x,  pat 1_y- 13* 0. 05 , [ 0. 73+ddx, 0. 73+ddy, 0. 73+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 14* 0. 05 , [ 0. 74+ddx, 0. 74+ddy, 0. 74+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 15* 0. 05 , [ 0. 75+ddx, 0. 75+ddy, 0. 75+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 16* 0. 05 , [ 0. 76+ddx, 0. 76+ddy, 0. 76+ddz] , . . .  
     pat 1_x,  pat 1_y- 17* 0. 05 , [ 0. 77+ddx, 0. 77+ddy, 0. 77+ddz] , . . .  
      pat 1_x,  pat 1_y- 18* 0. 05 , [ 0. 78+ddx, 0. 78+ddy, 0. 78+ddz] , . . .  
       pat 1_x,  pat 1_y- 19* 0. 05 , [ 0. 79+ddx, 0. 79+ddy, 0. 79+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 20* 0. 05 , [ 0. 80+ddx, 0. 8+ddy, 0. 8+ddz] , . . .  
     x t oi xos1, yt oi xos1, [ 0. 94 0. 94 0. 59] , . . .  
     x t oi xos3, yt oi xos3, [ 0. 86  0. 86  0. 55] , . . .   
      xpi vakas1, ypi vakas1, [ 0. 6824 0. 4667 0] , . . .  
     xpi vakas2, ypi vakas2, [ 1. 0, 1. 0, 1. 0] , . . .  
     pi nsk_k_x, pi nsk_k_y, [ 0. 9, 0. 8, 0. 7] , . . .  
     pi nsk_a_x, pi nsk_a_y, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  
     pi nsk_d_x, pi nsk_d_y, [ 0. 7, 0. 7, 0. 7] , . . .  
     pi nsk_aa_x, pi nsk_aa_y, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  
     x t abl e3b, yt abl e3b, [ 0. 73+0. 1 0. 32+0. 1 0] , . . .  
     x t abl e3c, yt abl e3c, [ 0. 82+0. 1 0. 47+0. 1  0] , . . .  
     x t abl e5, yt abl e5, [ 0. 82+0. 1 0. 47+0. 1 0] , . . .  
     x t abl e1, yt abl e1, [ 0. 95, 1, 0. 95] , . . .  
     x t abl e2, yt abl e2, [ 0. 82+0. 1 0. 47+0. 1  0] , . . .  
     x t abl e3, yt abl e3, [ 0. 73+0. 1 0. 32+0. 1 0] , . . .  
     x t abl e4, yt abl e4, [ 0. 78+0. 1 0. 39+0. 1 0] , . . .  
     x_pat os_dox_aer i ou, y_pat os_dox_aer i ou, [ 0. 35, 0. 95, 0. 35] , . . .  
     x_pl eur a_dox_aer i ou, y_pl eur a_dox_aer i ou, [ 0. 55, 0. 95, 0. 55] , . . .  
     x_pl eur a_dox_aer i ou1, y_pl eur a_dox_aer i ou1, [ 0. 97, 0. 91, 0. 91] , . . .  
     x_epavw_dox_aer i oub, y_epavw_dox_aer i oub, [ 1, 0. 6, 0. 7] , . . .  
     x_epavw_dox_aer i ouc, y_epavw_dox_aer i ouc, [ 1, 0. 6, 0. 7] , . . .  
     x_epavw_dox_aer i ou, y_epavw_dox_aer i ou, [ 1, 0. 7, 0. 8] , . . .     
     x_xa3ovas, y_xa3ovas, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_ya3ovas, y_ya3ovas, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck1, y_xt i ck1, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck2, y_xt i ck2, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck3, y_xt i ck3, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck4, y_xt i ck4, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck5, y_xt i ck5, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck1, y_yt i ck1, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck2, y_yt i ck2, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck3, y_yt i ck3, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck4, y_yt i ck4, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck5, y_yt i ck5, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
   x_Bar i di o1, y_Bar i di o1, [ 0. 47, 0. 31, 0. 19] , . . .  
     x_Bar i di o2, y_Bar i di o2, [ 0. 65, 0. 5, 0. 38] , . . .  
     x_Bar i di o3, y_Bar i di o3, [ 0. 54, 0. 39, 0. 31] , . . .  
     x_Bar i di o4, y_Bar i di o4, [ 0. 6, 0. 48, 0. 38] , . . .  
      x_base1, y_base1, [ 0. 94, 0. 66, 0. 47] , . . .  
     x_base2, y_base2, [ 0. 98, 0. 78, 0. 58] , . . .  
     x_base3, y_base3, [ 0. 8, 0. 5, 0. 3] , . . .  
     x_st nl n1, y_st nl n1, [ 0. 6, 0. 5, 0. 4] , . . .  
     x_st nl n1b, y_st nl n1b, [ 0. 7, 0. 6, 0. 5] , . . .  
     x_st nl n2, y_st nl n2, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  
     x_ar m1, y_ar m1, [ 0. 65, 0. 65, 0. 65] , . . .  
     x_ar m1b, y_ar m1b, [ 0. 55, 0. 55, 0. 55] , . . .  
     x_ar m1c, y_ar m1c, [ 0. 45, 0. 45, 0. 45] , . . .  
     v i d_x,  v i d_y, [ 0. 25, 0. 25, 0. 25] , . . .  
     x_ar m2, y_ar m2, [ 0. 55, 0. 55, 0. 55] , . . .  
     x_ar m2b, y_ar m2b, [ 0. 65, 0. 65, 0. 65] , . . .  

Ο χρωµατισµός 
γίνεται βάζοντας 
µέσα στις αγκύλες 
τις τιµές έντασης 
των Red Green Blue 
δηµιουργώντας την 
επιθυµητή 
απόχρωση. 
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     x_ar m3, y_ar m3, [ 0. 85, 0. 45, 0. 35] , . . .  
     x_ar m3b, y_ar m3b, [ 0. 95, 0. 55, 0. 45] , . . .  
     x_ar m4, y_ar m4, [ 0. 95, 0. 55, 0. 45] , . . .  
     x_ar m4b, y_ar m4b, [ 0. 85, 0. 45, 0. 35] , . . .  
     x_kami vet o1, y_kami vet o1, [ 0. 4, 0. 1, 0. 0] , . . .  
     x_kami vet o2, y_kami vet o2, [ 0. 65, 0. 2, 0. 1] , . . .  
     x_kami vet o3, y_kami vet o3, [ 0. 65, 0. 3, 0. 2] , . . .  
     x_kami vet o4, y_kami vet o4, [ 0. 7, 0. 7, 0. 7] , . . .  
     x_kami vet o5, y_kami vet o5, [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] , . . .  
     x_kami vet o6, y_kami vet o6, [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] , . . .  
     x_t her m7, y_t her m7, [ 0. 0, 1, 1] , . . .  
     x_t her m8, y_t her m8, [ 0. , 0. 8, 0. 8] , . . .  
     x_t her m8b, y_t her m8b, [ 0. , 0. 7, 0. 7] , . . .  
     x_kl i maka1, y_kl i maka1, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka2, y_kl i maka2, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka3, y_kl i maka3, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka4, y_kl i maka4, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka5, y_kl i maka5, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka6, y_kl i maka6, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka7, y_kl i maka7, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka8, y_kl i maka8, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka9, y_kl i maka9, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka10, y_kl i maka10, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka11, y_kl i maka11, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .            
     x_t her m1, y_t her m1, [ 0. 85, 0. 85, 0. 85] , . . .  
     x_t her m2, y_t her m2, [ 0. 85, 0. 85, 0. 85] , . . .  
     x_t her m3, y_t her m3, [ 0. 85, 0. 85, 0. 85] , . . .  
     x_t her m3b, y_t her m3b, [ 0. 98, 0. 98, 0. 7] , . . .  
     x_t her m4, y_t her m4, [ 0. 85, 0. 20, 0. 20] , . . .  
     x_t her m5, y_t her m5, [ 0. 85, 0. 40, 0. 40] , . . .  
     x_t her m6, y_t her m6, [ 0. 85, 0. 20, 0. 20] , . . .  
     x_st ef av i , y_st ef avi , [ 1, 0. 82, 0. 94] , . . .  
     v i d2_x,  vi d2_y, [ 0. 6, 0. 50, 0. 4] , . . .  
' Li nest yl e' , ' None' )  
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γραφική προσέγγιση ως εδώ: 
 

 
  

συνέχεια του κώδικα: 
 
t ext ( 0. 10+0. 15, 1. 825- Dyd, ' 0' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 30+0. 125, 1. 825- Dyd, ' 0. 25' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 50+0. 125, 1. 825- Dyd, ' 0. 50' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 70+0. 125, 1. 825- Dyd, ' 0. 75' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 90+0. 125, 1. 825- Dyd, ' 1. 0' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 1. 10+0. 125, 1. 825- Dyd, ' 1. 2' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
t ext ( 0. 20, 2. 05- Dyd, ' 1' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 20, 2. 25- Dyd, ' 2' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 20, 2. 45- Dyd, ' 3' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 20, 2. 65- Dyd, ' 4' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 20, 2. 85- Dyd, ' 5' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
t ext ( 0. 6, 1. 65, ' T x1000 ( K) ' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 35, 2. 70+Dyd, ' V x100 ( L) ' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
met _x=0. 1;  
t ext ( 1. 496+met _x, 1. 91, ' 0' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 01, ' 1' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 11, ' 2' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 21, ' 3' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 31, ' 4' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 41, ' 5' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 51, ' 6' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 61, ' 7' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 71, ' 8' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 81, ' 9' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  

Με την εντολή 
text  εισάγουµε 
σε οποιοδήποτε 
σηµείο των 
αξόνων 
θέλουµε το 
κείµενο που 
επιθυµούµε. 
Εδώ έχουµε 
εισαγωγή 
αρίθµησης 
στους άξονες. 

Εισαγωγή 
αρίθµησης στο 
θερµόµετρο. 
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t ext ( 1. 47+met _x, 2. 91, ' 10' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 59, 1. 82- 0. 2, ' x100' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 6, 1. 76- 0. 2, ' ^ { o} C' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
  
met t x=- 0. 1;  
  
t ext ( 2. 30, 2. 70, ' R = 0. 082 L 
at m/ mol * K' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30, 2. 60, ' Mol es αερίου,  n = 
10' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30, 2. 50, ' Πίεση αερίου,  P = 2 
at m' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30, 2. 40, ' Ακτίνα δοχείου,  αερίου  r  = 25 
cm' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
  
% t ext ( 2. 30, 2. 30, ' Θερµοκρασία αερίου,  Θ 
=' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
% t ext ( 2. 30, 2. 20, ' =' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
% t ext ( 2. 35, 2. 20, nTh0, ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
% t ext ( 2. 65, 2. 20, ' ^ { o} C' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
% t ext ( 2. 30, 2. 10, ' Θερµοκρασία αερίου,  T 
=' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
% t ext ( 2. 30, 2. 00, ' =' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
% t ext ( 2. 35, 2. 00, nT0, ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
% t ext ( 2. 65, 2. 00, ' K' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 25, ' Θερµοκρασία αερίου 
' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 15, ' Θ =' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 4- met t x, 2. 15, nTh0, ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 65- met t x , 2. 15, ' ^ { o} C' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 05, ' T =' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 4- met t x, 2. 05, nT0, ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 65- met t x , 2. 05, ' K' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
  
t ext ( 2. 30- met t x , 1. 90, ' Όγκος αερίου 
' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t x , 1. 80, ' V =' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 39- met t x , 1. 80, nV0, ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 65- met t x , 1. 80, ' L' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
x = [ 0. 95  1. 08] +0. 12;  
y = [ 2. 65  2. 65] - 0. 3;  
  
l i ne( x,  y , ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 16 , 2. 8- 0. 3, ' Ισχύει' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 12 , 2. 7- 0. 3, ' V' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 22 , 2. 65- 0. 3, ' = σταθ.   ( 1) ' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 12 , 2. 6- 0. 3, ' T' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
  
t ext ( 0. 95 , 2. 5- 0. 3, ' όταν P και m = 
σταθ. ' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
  

Εγγραφή 
κειµένου στα 
δεξιά του πίνακα, 
το οποίο 
αποτελείται από 
τις µεταβλητές 
που 
χρησιµοποιούνται 
για την 
περιγραφή του 
νόµου του Gay 
Lussac. 

Εγγραφή στα 
αριστερά του 
πίνακα, της 
γραµµής 
κλάσµατος, του 
τύπου . 
Και στη συνέχεια 
εγγραφή του 
κειµένου που τον 
αποτελεί. 
Από κάτω η 
δήλωση των 
σταθερών  P και 
m. 



ΤΕΙ ΚΕΝΤΡΙΚΗΣ ΜΑΚΕ∆ΟΝΙΑΣ  ΤΜΗΜΑ ΜΗΧΑΝΙΚΩΝ ΠΛΗΡΟΦΟΡΙΚΗΣ 
ΚΙΝΗΤΙΚΗ ΘΕΩΡΙΑ ΤΩΝ ΑΕΡΙΩΝ                                                                          ΠΤΥΧΙΑΚΗ ΕΡΓΑΣΙΑ                                 

ΚΑΡΑΒΑΣΙΛΗ ΕΥΓΕΝΙΑ 
 ΣΕΡΡΕΣ 2015  

91 

axi s( [ 0. 0, 4. 0, 0. 0, 3. 0] )   
axi s of f  
  
  
 
γραφική προσέγγιση ως εδώ: 
 

 
 

συνέχεια του κώδικα: 
 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%
%%%% 
pause( 3. 0) ;  
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%
%%%% 
TT=( Th- Th0) / 10;  
TT=r ound( TT) +0. 5;  
dei kt ns=0;  
xpoi nt s=[ ] ;  
ypoi nt s=[ ] ;  
xpoi nt 0=0. 30;  
ypoi nt 0=1. 65;  
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%
%%%% 
  
f or  t i me=0: 0. 5: TT 
     
            i f  ( st at us==1)  
                c l oser eq;  
                r et ur n 
            end 

Χρησιµοποιούµε την 
εντολή axi s of f  για να 
αφαιρέσουµε την αρίθµηση 
από τους άξονες. 
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         i f  ( st am==1)    
            cc1=st am;  
            whi l e ( cc1==1)  
                cc1=st am;  
                pause( 0. 01) ;                        
                i f  ( s t at us==1)  
                    r et ur n 
                end 
            end        
         end  
  
Th1=Th0+10* t i me;      
Ht her m1=Th1/ 1000;  
Ht her m0=Th0/ 1000;  
  
nTh1=num2st r ( 0. 01* r ound( 100* Th1) ) ;  
  
T1=Th1+273. 15;  
Ogkos=0. 41* T1;  
Ogkosm=0. 41* ( 946+273. 15) ;  
ha=1. 35* ( Ogkos/ Ogkosm) ;  
  
nV1=num2st r ( 0. 01* r ound( 100* Ogkos) ) ;  
nT1=num2st r ( 0. 01* r ound( 100* T1) ) ;  
  
xpoi nt =0. 30+0. 75* ( Ht her m1- Ht her m0) / ( 1. 0) ;  
ypoi nt =1. 6940+1. 02* xpoi nt ;  
%ypoi nt =2. 6- 0. 6* ( V- Vm) / ( Vol ume- Vm) ;  
% xgr aph=[ xpoi nt 0, xpoi nt ] ;  
% ygr aph=[ ypoi nt 0, ypoi nt ] ;  
xpoi nt s=[ xpoi nt s, xpoi nt ] ;  
ypoi nt s=[ ypoi nt s, ypoi nt ] ;  
  
LL=l engt h( xpoi nt s) ;  
  
  
  
x_t her m6=1. 68+[ - 0. 01, - 0. 01, 0. 01, 0. 01] ;  
y_t her m6=1. 91+[ Ht her m1, 0. 0- 0. 24, 0. 0- 0. 24, Ht her m1] ;  
  
x_epavw_dox_aer i ou=2. 0+0. 25* cos( t h1) ;  
y_epavw_dox_aer i ou=1. 10+ha+( 0. 20/ 3) * s i n( t h1) +Dyup;  
  
x_epavw_dox_aer i oub= [ 1. 75 2. 25 2. 25 1. 75] ;  
y_epavw_dox_aer i oub= ha+[ 1. 07 1. 07 1. 10 1. 10] +Dyup;  
  
x_epavw_dox_aer i ouc=x_epavw_dox_aer i ou;  
y_epavw_dox_aer i ouc=y_epavw_dox_aer i ou- 0. 03;  
  
x_pl eur a_dox_aer i ou=[ 2. 0+0. 25* cos( t h2) , 2. 0+0. 25* cos( t h3) ] ;  
y_pl eur a_dox_aer i ou=[ 1. 10+ha+( 0. 20/ 3) * s i n( t h2) , 1. 1+( 0. 20/ 3) * s i n( t h3) ] +D
yup;  
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x_pl eur a_dox_aer i ou1=[ 2. 0+0. 25* cos( t h2) , 2. 0+0. 25* cos( t h3) ] ;  
y_pl eur a_dox_aer i ou1=[ 1. 10+ha+( 0. 20/ 3) * s i n( t h2) , 1. 1+1. 22+0. 18+( 0. 20/ 3) *
s i n( t h3) ] +Dyup;  
  
x_Bar i di o1=2. 0+[ 0. 125* cos( t h2) , 0. 125* cos( t h2_1) ] ;  
y_Bar i di o1=1. 10+ha+[ 0. 05* si n( t h2) , 0. 1+0. 05* si n( t h2_1) ] +Dyup;  
  
x_Bar i di o2=2. 0+[ 0. 125* cos( t h2) , 0. 125* cos( t h2_1) ] ;  
y_Bar i di o2=1. 10+ha+[ 0. 1+0. 05* s i n( t h2) , 0. 12+0. 05* s i n( t h2_1) ] +Dyup;  
  
x_Bar i di o3=2. 0+[ 0. 0, 0. 125* cos( t h2) , 0. 0] ;  
y_Bar i di o3=1. 10+ha+[ 0. 18, 0. 12+0. 05* s i n( t h2) , 0. 18] +Dyup;  
  
x_Bar i di o4=2. 0+0. 02* cos( t h1) ;  
y_Bar i di o4=1. 10+ha+0. 18+0. 02* s i n( t h1) +Dyup;  
  
f i l l ( pat 1_x,  pat 1_y , [ 0. 60+ddx, 0. 60+ddy, 0. 60+ddz] , . . .  
     pat 1_x,  pat 1_y- 0. 05, [ 0. 61+ddx, 0. 61+ddy, 0. 61+ddz] , . . .  
     pat 1_x,  pat 1_y- 2* 0. 05 , [ 0. 62+ddx, 0. 62+ddy, 0. 62+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 3* 0. 05 , [ 0. 63+ddx, 0. 63+ddy, 0. 63+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 4* 0. 05 , [ 0. 64+ddx, 0. 64+ddy, 0. 64+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 5* 0. 05 , [ 0. 65+ddx, 0. 65+ddy, 0. 65+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 6* 0. 05 , [ 0. 66+ddx, 0. 66+ddy, 0. 66+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 7* 0. 05 , [ 0. 67+ddx, 0. 67+ddy, 0. 67+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 8* 0. 05 , [ 0. 68+ddx, 0. 68+ddy, 0. 68+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 9* 0. 05 , [ 0. 69+ddx, 0. 69+ddy, 0. 69+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 10* 0. 05 , [ 0. 7+ddx, 0. 7+ddy, 0. 7+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 11* 0. 05 , [ 0. 71+ddx, 0. 71+ddy, 0. 71+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 12* 0. 05 , [ 0. 72+ddx, 0. 72+ddy, 0. 72+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 13* 0. 05 , [ 0. 73+ddx, 0. 73+ddy, 0. 73+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 14* 0. 05 , [ 0. 74+ddx, 0. 74+ddy, 0. 74+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 15* 0. 05 , [ 0. 75+ddx, 0. 75+ddy, 0. 75+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 16* 0. 05 , [ 0. 76+ddx, 0. 76+ddy, 0. 76+ddz] , . . .  
     pat 1_x,  pat 1_y- 17* 0. 05 , [ 0. 77+ddx, 0. 77+ddy, 0. 77+ddz] , . . .  
      pat 1_x,  pat 1_y- 18* 0. 05 , [ 0. 78+ddx, 0. 78+ddy, 0. 78+ddz] , . . .  
       pat 1_x,  pat 1_y- 19* 0. 05 , [ 0. 79+ddx, 0. 79+ddy, 0. 79+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 20* 0. 05 , [ 0. 80+ddx, 0. 8+ddy, 0. 8+ddz] , . . .  
     x t oi xos1, yt oi xos1, [ 0. 94 0. 94 0. 59] , . . .  
     x t oi xos3, yt oi xos3, [ 0. 86  0. 86  0. 55] , . . .    
      xpi vakas1, ypi vakas1, [ 0. 6824 0. 4667 0] , . . .  
     xpi vakas2, ypi vakas2, [ 1. 0, 1. 0, 1. 0] , . . .  
     pi nsk_k_x, pi nsk_k_y, [ 0. 9, 0. 8, 0. 7] , . . .  
     pi nsk_a_x, pi nsk_a_y, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  
     pi nsk_d_x, pi nsk_d_y, [ 0. 7, 0. 7, 0. 7] , . . .  
     pi nsk_aa_x, pi nsk_aa_y, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  
     x t abl e3b, yt abl e3b, [ 0. 73+0. 1 0. 32+0. 1 0] , . . .  
     x t abl e3c, yt abl e3c, [ 0. 82+0. 1 0. 47+0. 1  0] , . . .  
     x t abl e5, yt abl e5, [ 0. 82+0. 1 0. 47+0. 1 0] , . . .  
     x t abl e1, yt abl e1, [ 0. 95, 1, 0. 95] , . . .  
     x t abl e2, yt abl e2, [ 0. 82+0. 1 0. 47+0. 1  0] , . . .  
     x t abl e3, yt abl e3, [ 0. 73+0. 1 0. 32+0. 1 0] , . . .  
     x t abl e4, yt abl e4, [ 0. 78+0. 1 0. 39+0. 1 0] , . . .  
     x_pat os_dox_aer i ou, y_pat os_dox_aer i ou, [ 0. 35, 0. 95, 0. 35] , . . .  
     x_pl eur a_dox_aer i ou, y_pl eur a_dox_aer i ou, [ 0. 55, 0. 95, 0. 55] , . . .  
     x_pl eur a_dox_aer i ou1, y_pl eur a_dox_aer i ou1, [ 0. 97, 0. 91, 0. 91] , . . .  
    x_epavw_dox_aer i oub, y_epavw_dox_aer i oub, [ 1, 0. 6, 0. 7] , . . .  
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     x_epavw_dox_aer i ouc, y_epavw_dox_aer i ouc, [ 1, 0. 6, 0. 7] , . . .  
     x_epavw_dox_aer i ou, y_epavw_dox_aer i ou, [ 1, 0. 7, 0. 8] , . . .         
     x_xa3ovas, y_xa3ovas, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_ya3ovas, y_ya3ovas, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck1, y_xt i ck1, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck2, y_xt i ck2, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck3, y_xt i ck3, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck4, y_xt i ck4, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck5, y_xt i ck5, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck1, y_yt i ck1, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck2, y_yt i ck2, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck3, y_yt i ck3, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck4, y_yt i ck4, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck5, y_yt i ck5, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_Bar i di o1, y_Bar i di o1, [ 0. 47, 0. 31, 0. 19] , . . .  
     x_Bar i di o2, y_Bar i di o2, [ 0. 65, 0. 5, 0. 38] , . . .  
     x_Bar i di o3, y_Bar i di o3, [ 0. 54, 0. 39, 0. 31] , . . .  
     x_Bar i di o4, y_Bar i di o4, [ 0. 6, 0. 48, 0. 38] , . . .  
     x_base1, y_base1, [ 0. 94, 0. 66, 0. 47] , . . .  
     x_base2, y_base2, [ 0. 98, 0. 78, 0. 58] , . . .  
     x_base3, y_base3, [ 0. 8, 0. 5, 0. 3] , . . .  
     x_st nl n1, y_st nl n1, [ 0. 6, 0. 5, 0. 4] , . . .  
     x_st nl n1b, y_st nl n1b, [ 0. 7, 0. 6, 0. 5] , . . .  
     x_st nl n2, y_st nl n2, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  
     x_ar m1, y_ar m1, [ 0. 65, 0. 65, 0. 65] , . . .  
     x_ar m1b, y_ar m1b, [ 0. 55, 0. 55, 0. 55] , . . .  
     x_ar m1c, y_ar m1c, [ 0. 45, 0. 45, 0. 45] , . . .  
     v i d_x,  v i d_y, [ 0. 25, 0. 25, 0. 25] , . . .  
     x_ar m2, y_ar m2, [ 0. 55, 0. 55, 0. 55] , . . .  
     x_ar m2b, y_ar m2b, [ 0. 65, 0. 65, 0. 65] , . . .  
     x_ar m3, y_ar m3, [ 0. 85, 0. 45, 0. 35] , . . .  
     x_ar m3b, y_ar m3b, [ 0. 95, 0. 55, 0. 45] , . . .  
     x_ar m4, y_ar m4, [ 0. 95, 0. 55, 0. 45] , . . .  
     x_ar m4b, y_ar m4b, [ 0. 85, 0. 45, 0. 35] , . . .  
     x_kami vet o1, y_kami vet o1, [ 0. 4, 0. 1, 0. 0] , . . .  
     x_kami vet o2, y_kami vet o2, [ 0. 65, 0. 2, 0. 1] , . . .  
     x_kami vet o3, y_kami vet o3, [ 0. 65, 0. 3, 0. 2] , . . .  
     x_kami vet o4, y_kami vet o4, [ 0. 7, 0. 7, 0. 7] , . . .  
     x_kami vet o5, y_kami vet o5, [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] , . . .  
     x_kami vet o6, y_kami vet o6, [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] , . . .  
     x_t her m7, y_t her m7, [ 0. 0, 1, 1] , . . .  
     x_t her m8, y_t her m8, [ 0. , 0. 8, 0. 8] , . . .  
     x_t her m8b, y_t her m8b, [ 0. , 0. 7, 0. 7] , . . .  
     x_kl i maka1, y_kl i maka1, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka2, y_kl i maka2, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka3, y_kl i maka3, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka4, y_kl i maka4, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka5, y_kl i maka5, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka6, y_kl i maka6, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka7, y_kl i maka7, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka8, y_kl i maka8, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka9, y_kl i maka9, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka10, y_kl i maka10, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka11, y_kl i maka11, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .            
     x_t her m1, y_t her m1, [ 0. 85, 0. 85, 0. 85] , . . .  
     x_t her m2, y_t her m2, [ 0. 85, 0. 85, 0. 85] , . . .  
     x_t her m3, y_t her m3, [ 0. 85, 0. 85, 0. 85] , . . .  
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     x_t her m3b, y_t her m3b, [ 0. 98, 0. 98, 0. 7] , . . .  
     x_t her m4, y_t her m4, [ 0. 85, 0. 20, 0. 20] , . . .  
     x_t her m5, y_t her m5, [ 0. 85, 0. 40, 0. 40] , . . .  
     x_t her m6, y_t her m6, [ 0. 85, 0. 20, 0. 20] , . . .  
     x_st ef av i , y_st ef avi , [ 1, 0. 82, 0. 94] , . . .  
     v i d2_x,  vi d2_y, [ 0. 6, 0. 50, 0. 4] , . . .  
' Li nest yl e' , ' None' )  
  
i f  ( dei kt ns==0)  
    hol d on 
   f i l l ( x_f l oga, y_f l oga, [ 0. 85, 0. 2, 0. 2] , . . .  
        x_f l ogab,  y_f l ogab, [ 0. 9, 0. 2, 0. 2] , . . .     
         x_pat os_dox_aer i ou, y_pat os_dox_aer i ou, [ 0. 35, 0. 95, 0. 35] , . . .  
        x_ar m2, y_ar m2, [ 0. 55, 0. 55, 0. 55] , . . .  
     x_ar m2b, y_ar m2b, [ 0. 65, 0. 65, 0. 65] , . . .  
    ' Li nest y l e' , ' None' )  
    hol d of f  
    dei kt ns=1;  
el se 
    dei kt ns=0;  
end 
  
hol d on 
  
f or  j j =1: 1: LL 
  
x_snmei o=xpoi nt s( j j ) +0. 007* cos( t h1) +0. 204;  
y_snmei o=ypoi nt s( j j ) +0. 007* s i n( t h1) ;  
  
  
f i l l ( x_snmei o, y_snmei o, [ 0. 2, 0. 2, 0. 9] , . . .  
    ' Li nest y l e' , ' None' )  
  
end 
  
hol d of f  
  
t ext ( 0. 10+0. 15, 1. 825- Dyd, ' 0' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 30+0. 125, 1. 825- Dyd, ' 0. 25' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 50+0. 125, 1. 825- Dyd, ' 0. 50' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 70+0. 125, 1. 825- Dyd, ' 0. 75' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 90+0. 125, 1. 825- Dyd, ' 1. 0' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 1. 10+0. 125, 1. 825- Dyd, ' 1. 2' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
t ext ( 0. 20, 2. 05- Dyd, ' 1' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 20, 2. 25- Dyd, ' 2' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 20, 2. 45- Dyd, ' 3' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 20, 2. 65- Dyd, ' 4' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 20, 2. 85- Dyd, ' 5' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
t ext ( 0. 6, 1. 65, ' T x1000 ( K) ' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 35, 2. 70+Dyd, ' V x100 ( L) ' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
met _x=0. 1;  
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t ext ( 1. 496+met _x, 1. 91, ' 0' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 01, ' 1' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 11, ' 2' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 21, ' 3' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 31, ' 4' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 41, ' 5' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 51, ' 6' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 61, ' 7' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 71, ' 8' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 81, ' 9' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 47+met _x, 2. 91, ' 10' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 59, 1. 82- 0. 2, ' x100' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 6, 1. 76- 0. 2, ' ^ { o} C' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
  
met t x=- 0. 1;  
  
t ext ( 2. 30, 2. 70, ' R = 0. 082 L 
at m/ mol * K' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30, 2. 60, ' Mol es αερίου,  n = 
10' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30, 2. 50, ' Πίεση αερίου,  P = 2 
at m' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30, 2. 40, ' Ακτίνα δοχείου,  αερίου  r  = 25 
cm' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
% t ext ( 2. 30, 2. 30, ' Θερµοκρασία αερίου,  Θ 
=' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
% t ext ( 2. 30, 2. 20, ' =' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
% t ext ( 2. 35, 2. 20, nTh1, ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
% t ext ( 2. 65, 2. 20, ' ^ { o} C' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
% t ext ( 2. 30, 2. 10, ' Θερµοκρασία αερίου,  T 
=' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
% t ext ( 2. 30, 2. 00, ' =' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
% t ext ( 2. 35, 2. 00, nT1, ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
% t ext ( 2. 65, 2. 00, ' K' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 25, ' Θερµοκρασία αερίου 
' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 15, ' Θ =' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 4- met t x, 2. 15, nTh1, ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 65- met t x , 2. 15, ' ^ { o} C' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 05, ' T =' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 4- met t x, 2. 05, nT1, ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 65- met t x , 2. 05, ' K' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
  
t ext ( 2. 30- met t x , 1. 90, ' Όγκος αερίου 
' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t x , 1. 80, ' V =' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 39- met t x , 1. 80, nV1, ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 65- met t x , 1. 80, ' L' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
  
x = [ 0. 95  1. 08] +0. 12;  
y = [ 2. 65  2. 65] - 0. 3;  
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l i ne( x,  y , ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 16 , 2. 8- 0. 3, ' Ισχύει' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 12 , 2. 7- 0. 3, ' V' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 22 , 2. 65- 0. 3, ' = σταθ.   ( 1) ' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 12 , 2. 6- 0. 3, ' T' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
  
t ext ( 0. 95 , 2. 5- 0. 3, ' όταν P και m = 
σταθ. ' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
  
axi s( [ 0. 0, 4. 0, 0. 0, 3. 0] )   
axi s of f  
  
  
pause( r r y t )    
  
end 
 
 
 

γραφική προσέγγιση ως εδώ: 
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συνέχεια του κώδικα: 
 
  
%&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&& 
f i l l ( pat 1_x,  pat 1_y , [ 0. 60+ddx, 0. 60+ddy, 0. 60+ddz] , . . .  
     pat 1_x,  pat 1_y- 0. 05, [ 0. 61+ddx, 0. 61+ddy, 0. 61+ddz] , . . .  
     pat 1_x,  pat 1_y- 2* 0. 05 , [ 0. 62+ddx, 0. 62+ddy, 0. 62+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 3* 0. 05 , [ 0. 63+ddx, 0. 63+ddy, 0. 63+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 4* 0. 05 , [ 0. 64+ddx, 0. 64+ddy, 0. 64+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 5* 0. 05 , [ 0. 65+ddx, 0. 65+ddy, 0. 65+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 6* 0. 05 , [ 0. 66+ddx, 0. 66+ddy, 0. 66+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 7* 0. 05 , [ 0. 67+ddx, 0. 67+ddy, 0. 67+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 8* 0. 05 , [ 0. 68+ddx, 0. 68+ddy, 0. 68+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 9* 0. 05 , [ 0. 69+ddx, 0. 69+ddy, 0. 69+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 10* 0. 05 , [ 0. 7+ddx, 0. 7+ddy, 0. 7+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 11* 0. 05 , [ 0. 71+ddx, 0. 71+ddy, 0. 71+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 12* 0. 05 , [ 0. 72+ddx, 0. 72+ddy, 0. 72+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 13* 0. 05 , [ 0. 73+ddx, 0. 73+ddy, 0. 73+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 14* 0. 05 , [ 0. 74+ddx, 0. 74+ddy, 0. 74+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 15* 0. 05 , [ 0. 75+ddx, 0. 75+ddy, 0. 75+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 16* 0. 05 , [ 0. 76+ddx, 0. 76+ddy, 0. 76+ddz] , . . .  
     pat 1_x,  pat 1_y- 17* 0. 05 , [ 0. 77+ddx, 0. 77+ddy, 0. 77+ddz] , . . .  
      pat 1_x,  pat 1_y- 18* 0. 05 , [ 0. 78+ddx, 0. 78+ddy, 0. 78+ddz] , . . .  
       pat 1_x,  pat 1_y- 19* 0. 05 , [ 0. 79+ddx, 0. 79+ddy, 0. 79+ddz] , . . .  
    pat 1_x,  pat 1_y- 20* 0. 05 , [ 0. 80+ddx, 0. 8+ddy, 0. 8+ddz] , . . .  
     x t oi xos1, yt oi xos1, [ 0. 94 0. 94 0. 59] , . . .  
     x t oi xos3, yt oi xos3, [ 0. 86  0. 86  0. 55] , . . .    
      xpi vakas1, ypi vakas1, [ 0. 6824 0. 4667 0] , . . .  
     xpi vakas2, ypi vakas2, [ 1. 0, 1. 0, 1. 0] , . . .  
     pi nsk_k_x, pi nsk_k_y, [ 0. 9, 0. 8, 0. 7] , . . .  
     pi nsk_a_x, pi nsk_a_y, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  

Γίνονται 
διαδοχικές 
επαναλήψεις 
σχεδιασµού 
των γραφικών , 
για να δοθεί το 
εφέ της 
κίνησης του 
εµβόλου και το 
τρεµόπαιγµα 
της φλόγας. 
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     pi nsk_d_x, pi nsk_d_y, [ 0. 7, 0. 7, 0. 7] , . . .  
     pi nsk_aa_x, pi nsk_aa_y, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  
     x t abl e3b, yt abl e3b, [ 0. 73+0. 1 0. 32+0. 1 0] , . . .  
     x t abl e3c, yt abl e3c, [ 0. 82+0. 1 0. 47+0. 1  0] , . . .  
     x t abl e5, yt abl e5, [ 0. 82+0. 1 0. 47+0. 1 0] , . . .  
     x t abl e1, yt abl e1, [ 0. 95, 1, 0. 95] , . . .  
     x t abl e2, yt abl e2, [ 0. 82+0. 1 0. 47+0. 1  0] , . . .  
     x t abl e3, yt abl e3, [ 0. 73+0. 1 0. 32+0. 1 0] , . . .  
     x t abl e4, yt abl e4, [ 0. 78+0. 1 0. 39+0. 1 0] , . . .  
     x_pat os_dox_aer i ou, y_pat os_dox_aer i ou, [ 0. 35, 0. 95, 0. 35] , . . .  
     x_pl eur a_dox_aer i ou, y_pl eur a_dox_aer i ou, [ 0. 55, 0. 95, 0. 55] , . . .  
     x_pl eur a_dox_aer i ou1, y_pl eur a_dox_aer i ou1, [ 0. 97, 0. 91, 0. 91] , . . .  
    x_epavw_dox_aer i oub, y_epavw_dox_aer i oub, [ 1, 0. 6, 0. 7] , . . .  
     x_epavw_dox_aer i ouc, y_epavw_dox_aer i ouc, [ 1, 0. 6, 0. 7] , . . .  
     x_epavw_dox_aer i ou, y_epavw_dox_aer i ou, [ 1, 0. 7, 0. 8] , . . .         
     x_xa3ovas, y_xa3ovas, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_ya3ovas, y_ya3ovas, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck1, y_xt i ck1, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck2, y_xt i ck2, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck3, y_xt i ck3, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck4, y_xt i ck4, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_xt i ck5, y_xt i ck5, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck1, y_yt i ck1, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck2, y_yt i ck2, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck3, y_yt i ck3, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck4, y_yt i ck4, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_yt i ck5, y_yt i ck5, [ 0. 3, 0. 3, 0. 3] , . . .  
     x_Bar i di o1, y_Bar i di o1, [ 0. 47, 0. 31, 0. 19] , . . .  
     x_Bar i di o2, y_Bar i di o2, [ 0. 65, 0. 5, 0. 38] , . . .  
     x_Bar i di o3, y_Bar i di o3, [ 0. 54, 0. 39, 0. 31] , . . .  
     x_Bar i di o4, y_Bar i di o4, [ 0. 6, 0. 48, 0. 38] , . . .  
     x_base1, y_base1, [ 0. 94, 0. 66, 0. 47] , . . .  
     x_base2, y_base2, [ 0. 98, 0. 78, 0. 58] , . . .  
     x_base3, y_base3, [ 0. 8, 0. 5, 0. 3] , . . .  
     x_st nl n1, y_st nl n1, [ 0. 6, 0. 5, 0. 4] , . . .  
     x_st nl n1b, y_st nl n1b, [ 0. 7, 0. 6, 0. 5] , . . .  
     x_st nl n2, y_st nl n2, [ 0. 5, 0. 5, 0. 5] , . . .  
     x_ar m1, y_ar m1, [ 0. 65, 0. 65, 0. 65] , . . .  
     x_ar m1b, y_ar m1b, [ 0. 55, 0. 55, 0. 55] , . . .  
     x_ar m1c, y_ar m1c, [ 0. 45, 0. 45, 0. 45] , . . .  
     v i d_x,  v i d_y, [ 0. 25, 0. 25, 0. 25] , . . .  
     x_ar m2, y_ar m2, [ 0. 55, 0. 55, 0. 55] , . . .  
     x_ar m2b, y_ar m2b, [ 0. 65, 0. 65, 0. 65] , . . .  
     x_ar m3, y_ar m3, [ 0. 85, 0. 45, 0. 35] , . . .  
     x_ar m3b, y_ar m3b, [ 0. 95, 0. 55, 0. 45] , . . .  
     x_ar m4, y_ar m4, [ 0. 95, 0. 55, 0. 45] , . . .  
     x_ar m4b, y_ar m4b, [ 0. 85, 0. 45, 0. 35] , . . .  
     x_kami vet o1, y_kami vet o1, [ 0. 4, 0. 1, 0. 0] , . . .  
     x_kami vet o2, y_kami vet o2, [ 0. 65, 0. 2, 0. 1] , . . .  
     x_kami vet o3, y_kami vet o3, [ 0. 65, 0. 3, 0. 2] , . . .  
     x_kami vet o4, y_kami vet o4, [ 0. 7, 0. 7, 0. 7] , . . .  
     x_kami vet o5, y_kami vet o5, [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] , . . .  
     x_kami vet o6, y_kami vet o6, [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] , . . .  
     x_t her m7, y_t her m7, [ 0. 0, 1, 1] , . . .  
     x_t her m8, y_t her m8, [ 0. , 0. 8, 0. 8] , . . .  
     x_t her m8b, y_t her m8b, [ 0. , 0. 7, 0. 7] , . . .  
     x_kl i maka1, y_kl i maka1, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
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     x_kl i maka2, y_kl i maka2, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka3, y_kl i maka3, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka4, y_kl i maka4, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka5, y_kl i maka5, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka6, y_kl i maka6, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka7, y_kl i maka7, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka8, y_kl i maka8, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka9, y_kl i maka9, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka10, y_kl i maka10, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .  
     x_kl i maka11, y_kl i maka11, [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] , . . .            
     x_t her m1, y_t her m1, [ 0. 85, 0. 85, 0. 85] , . . .  
     x_t her m2, y_t her m2, [ 0. 85, 0. 85, 0. 85] , . . .  
     x_t her m3, y_t her m3, [ 0. 85, 0. 85, 0. 85] , . . .  
     x_t her m3b, y_t her m3b, [ 0. 98, 0. 98, 0. 7] , . . .  
     x_t her m4, y_t her m4, [ 0. 85, 0. 20, 0. 20] , . . .  
     x_t her m5, y_t her m5, [ 0. 85, 0. 40, 0. 40] , . . .  
     x_t her m6, y_t her m6, [ 0. 85, 0. 20, 0. 20] , . . .  
     x_st ef av i , y_st ef avi , [ 1, 0. 82, 0. 94] , . . .  
     v i d2_x,  vi d2_y, [ 0. 6, 0. 50, 0. 4] , . . .  
' Li nest yl e' , ' None' )  
  
  
    hol d on 
   f i l l ( x_f l oga, y_f l oga, [ 0. 85, 0. 2, 0. 2] , . . .  
        x_f l ogab,  y_f l ogab, [ 0. 9, 0. 2, 0. 2] , . . .     
         x_pat os_dox_aer i ou, y_pat os_dox_aer i ou, [ 0. 35, 0. 95, 0. 35] , . . .  
              x_ar m2, y_ar m2, [ 0. 55, 0. 55, 0. 55] , . . .  
     x_ar m2b, y_ar m2b, [ 0. 65, 0. 65, 0. 65] , . . .  
    ' Li nest y l e' , ' None' )  
    
hol d on 
  
f or  j j =1: 1: LL 
  
x_snmei o=xpoi nt s( j j ) +0. 007* cos( t h1) +0. 204;  
y_snmei o=ypoi nt s( j j ) +0. 007* s i n( t h1) ;  
  
  
f i l l ( x_snmei o, y_snmei o, [ 0. 2, 0. 2, 0. 9] , . . .  
    ' Li nest y l e' , ' None' )  
  
end 
  
hol d of f  
  
t ext ( 0. 10+0. 15, 1. 825- Dyd, ' 0' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 30+0. 125, 1. 825- Dyd, ' 0. 25' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 50+0. 125, 1. 825- Dyd, ' 0. 50' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 70+0. 125, 1. 825- Dyd, ' 0. 75' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 90+0. 125, 1. 825- Dyd, ' 1. 0' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 1. 10+0. 125, 1. 825- Dyd, ' 1. 2' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
t ext ( 0. 20, 2. 05- Dyd, ' 1' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 20, 2. 25- Dyd, ' 2' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 20, 2. 45- Dyd, ' 3' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
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t ext ( 0. 20, 2. 65- Dyd, ' 4' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 20, 2. 85- Dyd, ' 5' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
t ext ( 0. 6, 1. 65, ' T x1000 ( K) ' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 0. 35, 2. 70+Dyd, ' V x100 ( L) ' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
met _x=0. 1;  
t ext ( 1. 496+met _x, 1. 91, ' 0' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 01, ' 1' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 11, ' 2' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 21, ' 3' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 31, ' 4' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 41, ' 5' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 51, ' 6' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 61, ' 7' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 71, ' 8' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 496+met _x, 2. 81, ' 9' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 47+met _x, 2. 91, ' 10' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 59, 1. 82- 0. 2, ' x100' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 6, 1. 76- 0. 2, ' ^ { o} C' , ' Font si ze' , 8, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
  
met t x=- 0. 1;  
  
t ext ( 2. 30, 2. 70, ' R = 0. 082 L 
at m/ mol * K' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30, 2. 60, ' Mol es αερίου,  n = 
10' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30, 2. 50, ' Πίεση αερίου,  P = 2 
at m' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30, 2. 40, ' Ακτίνα δοχείου,  αερίου  r  = 25 
cm' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
% t ext ( 2. 30, 2. 30, ' Θερµοκρασία αερίου,  Θ 
=' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
% t ext ( 2. 30, 2. 20, ' =' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
% t ext ( 2. 35, 2. 20, nTh1, ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
% t ext ( 2. 65, 2. 20, ' ^ { o} C' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
% t ext ( 2. 30, 2. 10, ' Θερµοκρασία αερίου,  T 
=' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
% t ext ( 2. 30, 2. 00, ' =' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
% t ext ( 2. 35, 2. 00, nT1, ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
% t ext ( 2. 65, 2. 00, ' K' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 25, ' Θερµοκρασία αερίου 
' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 15, ' Θ =' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 4- met t x, 2. 15, nThc, ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 65- met t x , 2. 15, ' ^ { o} C' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t x , 2. 05, ' T =' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 4- met t x, 2. 05, nThk, ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 65- met t x , 2. 05, ' K' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
  



ΤΕΙ ΚΕΝΤΡΙΚΗΣ ΜΑΚΕ∆ΟΝΙΑΣ  ΤΜΗΜΑ ΜΗΧΑΝΙΚΩΝ ΠΛΗΡΟΦΟΡΙΚΗΣ 
ΚΙΝΗΤΙΚΗ ΘΕΩΡΙΑ ΤΩΝ ΑΕΡΙΩΝ                                                                          ΠΤΥΧΙΑΚΗ ΕΡΓΑΣΙΑ                                 

ΚΑΡΑΒΑΣΙΛΗ ΕΥΓΕΝΙΑ 
 ΣΕΡΡΕΣ 2015  

102 

t ext ( 2. 30- met t x , 1. 90, ' Όγκος αερίου 
' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 30- met t x , 1. 80, ' V =' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 39- met t x , 1. 80, nVt , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 8, 0. 2, 0. 2] )  
t ext ( 2. 65- met t x , 1. 80, ' L' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 2] )  
  
  
  
x = [ 0. 95  1. 08] +0. 12;  
y = [ 2. 65  2. 65] - 0. 3;  
  
l i ne( x,  y , ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 16 , 2. 8- 0. 3, ' Ισχύει' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 12 , 2. 7- 0. 3, ' V' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 22 , 2. 65- 0. 3, ' = σταθ.   ( 1) ' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
t ext ( 1. 12 , 2. 6- 0. 3, ' T' , ' Font si ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
  
t ext ( 0. 95 , 2. 5- 0. 3, ' όταν P και m = 
σταθ. ' , ' Font s i ze' , 9, ' Col or ' , [ 0. 2, 0. 2, 0. 8] )  
  
axi s( [ 0. 0, 4. 0, 0. 0, 3. 0] )   
axi s of f  
  
 
 
γραφική προσέγγιση ως εδώ: 
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συνέχεια του κώδικα: 
  
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%
%%%% 
  
% - - -  Execut es on but t on pr ess i n pushbut t on2.  
f unct i on pushbut t on2_Cal l back( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o pushbut t on2 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
gl obal  st am;  
  
i f  ( st am==0)  
    set ( handl es. pushbut t on2, ' s t r i ng' , ' Συνέχεια' )   
    st am=1;   
el sei f  ( s t am==1)  
   set ( handl es. pushbut t on2, ' st r i ng' , ' ∆ιακοπή' )   
   s t am=0;  
el se 
end 
gui dat a( hObj ect ,  handl es) ;  
 

 
 
γραφική προσέγγιση ως εδώ: 
 

 
 
 
 
 

Ενεργοποίηση 
του κουµπιού 
“∆ιακοπή”    , το 
οποίο όταν το 
πατήσουµε 
σταµατάει τη 
προσοµοίωση  
και µετατρέπεται 
σε “Συνέχεια” , 
και αντίστοιχα 
εάν ξαναπατηθεί 
συνεχίζει η 
εκτέλεση της 
προσοµοίωσης 
απ’  το σηµείο που 
σταµάτησε και 
ξαναενεργοποιείτ

αι η “∆ιακοπή” .    
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συνέχεια του κώδικα: 
 
  
% - - -  Execut es on but t on pr ess i n pushbut t on3.  
f unct i on pushbut t on3_Cal l back( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o pushbut t on3 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
gl obal  r y t ;  
gl obal  Th;  
  
axes( handl es. axes1)  
axi s of f ;  
cl a 
  
gl obal  st at us;  
st at us=1;  
  
cl ear  r yt ;  
cl ear  Th;  
  
set ( handl es. edi t 1, ' enabl e' , ' on' , ' s t r i ng' , ' 946' ) ;  
set ( handl es. edi t 2, ' enabl e' , ' on' , ' s t r i ng' , ' 1' ) ;  
  
  
set ( handl es. pushbut t on1, ' enabl e' , ' on' ) ;  
gui dat a( hObj ect ,  handl es) ;  
% - - -  Execut es on but t on pr ess i n pushbut t on4.  
f unct i on pushbut t on4_Cal l back( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o pushbut t on4 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
gl obal  st at us;  
hf i n=quest dl g( ' Έξοδος από το πρόγραµµα; ' ) ;  
swi t ch hf i n 
    case ' Yes '  
        s t at us=1;  
        c l oser eq;  
end 
 
 

γραφική προσέγγιση του κουµπιού “ Έξοδος”   : 
 

  
 
 

Σχεδιασµός του 
κουµπιού 
“Ανανέωση”    , 
το οποίο όταν το 
πατήσουµε, θέτει 
ξανά τις αρχικές 
τιµές στις 
µεταβλητές ryt 
και Th. 
∆ηλαδή τα πεδία 
“Θερµοκρασία 
Αερίου”  και 
“Ρυθµός 
Προσοµοίωσης” , 
σε 946 και 1 
αντίστοιχα. 
 

Σχεδιασµός του 
κουµπιού 
“Έξοδος”   ,  το 
οποίο όταν 
πατηθεί 
εµφανίζεται ένα 
παράθυρο 
διαλόγου και µας 
ρωτάει για 
επιβεβαίωση 
εξόδου από το 
πρόγραµµα . Εν 
συνεχεία γίνεται 
έλεγχος επιλογής 
και τερµατίζει 
την εφαρµογή 
όταν  η επιλογή 
είναι ' Yes ' . 
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συνέχεια του κώδικα: 
 
  
% - - -  Execut es on but t on pr ess i n pushbut t on5.  
f unct i on pushbut t on5_Cal l back( hObj ect ,  event dat a,  handl es)  
% hObj ect     handl e t o pushbut t on5 ( see GCBO)  
% event dat a  r eser ved -  t o be def i ned i n a f ut ur e ver s i on of  MATLAB 
% handl es    st r uct ur e wi t h handl es and user  dat a ( see GUI DATA)  
!  gayLussac. pdf ;  
 
 
 
γραφική προσέγγιση του κουµπιού “ Βοήθεια” : 
 

 
 
 

 
 
 
 
 
 

 
 
 

Σχεδιασµός του 
κουµπιού 
“Βοήθεια”  , ώστε 
µε την επιλογή 
του να ανοίγει το 
αρχείο µε όνοµα   
gayl ussac. pd
f  µέσω του  
προγράµµατος  
.pdf reader  που 
διαθέτουµε.  
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