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1. Ειςαγωγή 
 

 Στθν παρακάτω πτυχιακι εργαςία επιλζχκθκαν τρία φαινόμενα προκειμζνου 

να αναλυκοφν με τθ χριςθ του Matlab. Με ςτόχο τθν πιο εφκολθ και βατι 

κατανόθςθ των παραπάνω φαινομζνων θ αναφορά τθσ εργαςίασ ςχεδιάςτθκε με 

τζτοιο τρόπο ϊςτε ο αναγνϊςτθσ πρϊτα να κατανοιςει τα φαινόμενα, ζπειτα να 

καταλάβει τισ βαςικζσ αρχζσ του Matlab και τελικά να μάκει για τθν υλοποίθςθ και 

τθ λειτουργία του προγράμματοσ που αναπτφχκθκε. 

 Η εργαςία αυτι γράφτθκε με ςτόχο να ειςάγει ζνα αρχάριο χριςτθ ςτο 

περιβάλλον του Matlab και για αυτό το λόγο είναι αρκετά αναλυτικι ςτο εν λόγω 

αντικείμενο. Ραρ’ όλα αυτά υπάρχουν πλθροφορίεσ χριςιμεσ και για πιο 

προχωρθμζνουσ χριςτεσ που κα τουσ βοθκιςει να αντιλθφκοφν πωσ αναπτφχκθκε 

θ όλθ εφαρμογι και να δθμιουργιςουν τθ δικιά τουσ. 

Οι ςτόχοι τθσ εργαςίασ αυτισ είναι ο αναγνϊςτθσ να: 

1) αποκτιςει το κεωρθτικό υπόβακρο των φυςικϊν φαινομζνων που 

αναλφονται 

2) κατανοιςει τισ βαςικζσ αρχζσ του Matlab 

3) μάκει να χρθςιμοποιεί βαςικζσ δομζσ και ςυναρτιςεισ του Matlab 

4) ςχεδιάηεται και δθμιουργείται ζνα πρόγραμμα ανάλυςθσ με διεπαφι χριςτθ 

5) μάκει να χρθςιμοποιεί το πρόγραμμα που δθμιουργικθκε 

6) αντιλθφκεί καλφτερα τα φυςικά φαινόμενα μζςω τθσ χριςθσ του 

προγράμματοσ που υλοποιικθκε 
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2. Παρουςίαςη Φαινομζνων υπό Μελζτη 
  

 Από τα πρϊτα χρόνια φπαρξθσ των θλεκτρονικϊν υπολογιςτϊν δόκθκε ςτθν 

ανκρωπότθτα θ δυνατότθτα ανάλυςθσ και καταγραφισ δφςκολων φαινομζνων και 

προβλθμάτων. Κακϊσ οι υπολογιςτζσ γίνονται πιο εφκολα προςβάςιμοι ςε μεγαλφτερο 

μερίδιο τθσ κοινωνίασ θ μελζτθ διαφόρων φαινομζνων γίνεται όλο και πιο εφκολθ. Ραρ’ 

όλα αυτά πρϊτα απ’ όλα είναι απαραίτθτθ θ ανάλυςθ των φυςικϊν φαινομζνων με βάςθ 

τουσ κεμελιϊδεισ νόμουσ τθσ φυςικισ. Στο κεφάλαιο αυτό κα αναλυκοφν με τζτοιο τρόπο 

τα φαινόμενα τα όποια προςομοιϊκθκαν ςτθν εργαςία αυτι. 

 

2.1 Παρουςίαςη Φαινομζνου Joule 
 

To φαινόμενο Joule πιρε το όνομα του από τον Άγγλο φυςικό 

JamesPrescottJoule (1818-1889). Ο Joule μελζτθςε τθν προζλευςθ τθσ κερμότθτασ 

και τθ ςχζςθ τθσ με το θλεκτρικό ρεφμα. Από το 1840 ζωσ το 1843 ο Joule 

παρατιρθςε και εξζταςε το γεγονόσ ότι όταν από ζναν αγωγό περνάει θλεκτρικό 

ρεφμα αυτό ζχεισ ωσ αποτζλεςμα τθ κζρμανςθ του και επομζνωσ τθν εκπομπι 

κερμότθτασ ςτο περιβάλλον. Αυτι θ ςυμπεριφορά του αγωγοφ είναι επίςθσ γνωςτι 

ωσ ωμικι κζρμανςθ. 

OJoule κατζλθξε ςτο γεγονόσ ότι θ ενζργεια τθσ κερμότθτασ που εκπζμπεται 

είναι προκφπτει από τον παρακάτω τφπο: 

𝑃 = 𝐼2 ∗ 𝑅 

Ολοκλθρϊνοντασ ςτο χρόνο τθν ενζργεια τθσ κερμότθτασ μποροφμε να 

υπολογίςουμε τθν κερμότθτα που εκπζμπεται: 

𝐼2 ∗ 𝑅𝑑𝑡 = 𝐼2 ∗ 𝑅 ∗ 𝑡

𝑃 =  
 

Άρα, θ ενζργεια τθσ κερμότθτασ είναι ανάλογθ του τετραγϊνου του 

θλεκτρικοφ ρεφματοσ που διαπερνά τον αγωγό και τθσ αντίςταςθσ του αγωγοφ.  

Για να γίνει πιο κατανοθτό αυτό το φαινόμενο ςτον αναγνϊςτθ πρζπει να 

αναλυκεί μικροςκοπικά. Συγκεκριμζνα, το φαινόμενο Joule οφείλεται ςτθ κίνθςθ 

των θλεκτρονίων θ οποία οφείλεται ςτο ρεφμα που διαπερνά τον αγωγό και τα 

ιόντα από τα οποία αποτελείται ο αγωγόσ. Λόγω τθσ κίνθςθσ των ιόντων και τον 

θλεκτρονίων επζρχεται θ ςφγκρουςθσ τουσ κατά τθν οποία θ ενζργεια των 

θλεκτρονίων μεταφζρεται ςτα ιόντα και εν τζλει ςτθν αφξθςθ τθσ κερμοκραςίασ του 

αγωγοφ.  

Επίςθσ, το γεγονόσ ότι θ κερμότθτα που εκλφεται από τον αγωγό εξαρτάται 

από το ρεφμα που διαπερνά τον αγωγό και τθν αντίςταςθ του μπορεί να γίνει 

εφκολα αντιλθπτι αν κατανοιςουμε τι ςθμαίνει αυτό για τθν κατάςταςθ του 

αγωγοφ εκείνθ τθ ςτιγμι. Πςο μεγαλφτερο το ρεφμα που διαπερνά τον αγωγό τόςο 
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πιο ζντονθ είναι θ κίνθςθ των θλεκτρονίων. Επίςθσ για να είναι μεγαλφτερθ θ 

αντίςταςθ του αγωγοφ ςθμαίνει ότι ζχει μεγαλφτερθ πυκνότθτα ςωματιδίων. 

Επομζνωσ λόγω των παραπάνω, θ πικανότθτα ςφγκρουςθσ των ιόντων με τα 

θλεκτρόνια είναι μεγαλφτερθ και μεταφζρει και περιςςότερθ ενζργεια το οποίο 

ζχεισ ωσ αποτζλεςμα τθν αφξθςθ τθσ κερμότθτα που εκλφεται από τον αγωγό ςτο 

περιβάλλον. 
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2.2 Ιονιςμόσ 
 

Ιονιςμόσ είναι το φαινόμενο τθσ πρόςλθψθσ ι απϊλειασ θλεκτρονίων ςε ζνα 

θλεκτρικά ουδζτερο άτομο. Ενζργεια ιονιςμοφ είναι το ελάχιςτο ποςό ενζργειασ 

που χρειάηεται, για να αποςπαςτεί ζνα θλεκτρόνιο από ζνα άτομο ενόσ 

ςυγκεκριμζνου ςτοιχείου. Η ενζργεια ιονιςμοφ ουςιαςτικά είναι το ζργο που 

χρειάηεται να προςφερκεί για να εξουδετερωκεί θ ενζργεια του θλεκτροςτατικοφ 

πεδίου που δθμιουργεί ο πυρινασ και ςτο οποίο βρίςκεται το θλεκτρόνιο. 

Η ενζργεια που προχποτίκεται κατά τον ιονιςμό μπορεί να προςφερκεί από 

φωτόνια ι θλεκτρόνια ι άλλα ςωματίδια. Αν θ προςφερόμενθ ενζργεια είναι 

μεγαλφτερθ ι ίςθ με τθν ενζργεια ιονιςμοφ, τότε το θλεκτρόνιο ξεφεφγει από το 

άτομο και γίνεται ελεφκερο θλεκτρόνιο με κινθτικι ενζργεια τόςθ όςθ θ διαφορά 

τθσ προςφερόμενθσ ενζργειασ και τθσ ενζργειασ ιονιςμοφ. Αν θ προςφερόμενθ 

ενζργεια είναι μικρότερθ, τότε δεν επθρεάηεται το θλεκτρόνιο, μπορεί ωςτόςο να 

επθρεαςτεί το άτομο ςυνολικά.  Στθν παρακάτω εικόνα φαίνεται ζνα παράδειγμα 

ιονιςμοφ που περιλαμβάνει ζνα άτομο νατρίου και ζνα χλωρίου: 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Στο παραπάνω παράδειγμα γίνεται αντιλθπτό ότι το θλεκτρόνιο τθσ 

εξωτερικισ ςτοιβάδασ του νατρίου λαμβάνει αρκετι ενζργεια ϊςτε να ιονιςτεί και 

να αποςπαςτεί. Το εν λόγω θλεκτρόνιο τελικά μεταφζρεται ςτθν εξωτερικι 

ςτοιβάδα του ατόμου του χλωρίου.  

Εικόνα 1: Παράδειγμα Ιονιςμοφ 
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Στατιςτικά ςτισ περιςςότερεσ περιπτϊςεισ ιονιςμοφ το θλεκτρόνιο που 

αποςπάται ι προςκολλάται ςε ζνα άτομο ανικει ςτθν εξωτερικι ςτοιβάδα του 

ατόμου διότι ο ιονιςμόσ θλεκτρονίων ςε εξωτερικζσ ςτοιβάδεσ χρειάηεται λιγότερθ 

ενζργεια από αυτά που βρίςκονται ςτισ εςωτερικζσ. Τα άτομα που παίρνουν ι 

χάνουν θλεκτρόνια και μετατρζπονται ςε φορτιςμζνα ςωματίδια ονομάηονται 

ιόντα. Πταν ζνα άτομο πάρει θλεκτρόνια, μετατρζπεται ςε αρνθτικό ιόν, που 

ονομάηεται ανιόν, ενϊ, όταν χάςει θλεκτρόνια, μετατρζπεται ςε κετικό ιόν, που 

ονομάηεται κατιόν. Συγκεκριμζνα, ςτο παραπάνω παράδειγμα το άτομο νατρίου 

(NA) μετατρζπεται ςε κατιόν και το άτομο χλωρίου ςε ανιόν. 

 

  



 

10 
 

2.3 Ηλεκτρόλυςη 
 

Ηλεκτρόλυςθ (λφςθ διϋ θλεκτριςμοφ), ονομάηεται θ διαδικαςία τθσ 

διάςπαςθσ μιασ ουςίασ με τθ βοικεια του θλεκτρικοφ ρεφματοσ. Κατά τθ διάρκεια 

τθσ θλεκτρόλυςθσ χρθςιμοποιείται ςυνεχζσ ρεφμα προκειμζνου να προκαλζςει μια 

αντίδραςθ που αλλιϊσ δε κα ςυνζβαινε. Η διαδικαςία αυτι ονομάςτθκε 

θλεκτρόλυςθ από τον MichaelFaraday τον 19ο αιϊνα. 

Ριο ςυγκεκριμζνα προκειμζνου να ςυμβεί το φαινόμενο τθσ θλεκτρόλυςθσ 

χρειάηονται τα παρακάτω: 

1) Ζνασ θλεκτρολφτθσ, ο οποίοσ είναι μία ουςία θ οποία περιζχει ελεφκερα 

ιόντα και τα οποία μεταφζρουν θλεκτρικό ρεφμα ςε αυτόν. 

2) Συνεχζσ θλεκτρικό ρεφμα (DC), το οποίο προςφζρει τθν ενζργεια που 

είναι απαραίτθτθ προκειμζνου να δθμιουργθκοφν ι να αποςπαςτοφν 

ιόντα από τον θλεκτρολφτθ. 

3) Δφο θλεκτρόδια, τα οποία δθμιουργοφν τθ φυςικι ςφνδεςθ μεταξφ του 

θλεκτρολφτθ και του θλεκτρικοφ κυκλϊματοσ που προςφζρει τθν 

ενζργεια που χρειάηεται θ διαδικαςία αυτι. 

Στθν παρακάτω εικόνα απεικονίηεται ςχθματικά ζνα κλαςςικό ςφςτθμα 

θλεκτρόλυςθσ: 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Οι κλαςικζσ εφαρμογζσ τθσ θλεκτρόλυςθσ αφοροφν ςτθν: 

1) Ραραγωγι μετάλλων: Τα πιο δραςτικά μζταλλα (αλκάλια, αλκαλικζσ 

γαίεσ και αργίλιο) παράγονται αποκλειςτικά με θλεκτρόλυςθ τιγματοσ 

των αλογονιδίων ι των υδροξειδίων τουσ. Αρκετά μάλιςτα από αυτά 

απομονϊκθκαν για πρϊτθ φορά ςε κακαρι κατάςταςθ με τθν ίδια 

μζκοδο από τον Άγγλο χθμικό Sir Humphrey Davy, ςτισ αρχζσ του 18ου 

αιϊνα.  

Εικόνα 2:Σχθματικι Απεικόνιςθ Συςτιματοσ 

Ηλεκτρόλυςθσ 
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2) Ραραγωγι αμζταλλων και χθμικϊν ουςιϊν, όπωσ: 

- Η2, O2, F2, O3, Cl2, 

- NaOH, KOH, H2O2, MnO2, Cu2O, AsH3, S2O8, N2O5, NH2OH,  

- ClO3-, ClO2-, BrO3-, MnO4-, Cr2O72-, SnO32-, κ.ά.   

3) Μεταλλουργικζσ διεργαςίεσ όπωσ κακαριςμόσ (ραφινάριςμα) μετάλλων,    

επιμετάλλωςθ, αντιδιαβρωτικι προςταςία (ανοδικι και κακοδικι 

προςταςία, κυςιαηόμενεσ άνοδοι). 

4) Επαναφορτιηόμενεσ μπαταρίεσ: για τθν αντιςτροφι των χθμικϊν δράςεων 

που γίνονται κατά τθν εκφόρτιςθ, ϊςτε να επαναςχθματιςτοφν οι αρχικζσ 

ουςίεσ και να μπορεί να χρθςιμοποιθκεί και πάλι θ μπαταρία. 

Σιμερα, θ μζκοδοσ τθσ θλεκτρόλυςθσ εφαρμόηεται επίςθσ και ςτθ ςφνκεςθ 

οργανικϊν ουςιϊν, ςτον κακαριςμό και ςτο διαχωριςμό τουσ από θλεκτρολφτεσ, 

ςτθν κατεργαςία του νεροφ και των υγρϊν αποβλιτων, για τθν απομάκρυνςθ 

τοξικϊν ουςιϊν από το ζδαφοσ, κ.λπ. 
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3. Παρουςίαςη Περιβάλλοντοσ Matlab 
 

3.1 Σι είναι το Matlab; 
 

 Το Matlab (MAtrixLABoratory) είναι μία πλατφόρμα ειδικά ςχεδιαςμζνθ για 

να βοθκάει ςτθν επίλυςθ επιςτθμονικϊν προβλθμάτων. Το Matlab ζχει δικιά του 

γλϊςςα προγραμματιςμοφ που είναι προςανατολιςμζνθ ςτθ χριςθ πινάκων 

(matrix). Ο τρόποσ γραφισ τθσ είναι αρκετά παρόμοια με τισ υπόλοιπεσ γλϊςςεσ 

προγραμματιςμοφ υψθλοφ επιπζδου. 

Το Matlab ζχει γίνει ευρζωσ γνωςτό διότι: 

1) Είναι μια γλϊςςα προγραμματιςμοφ υψθλοφ επιπζδου 

2) Ζχει ενςωματωμζνεσ βιβλιοκικεσ προςανατολιςμζνεσ ςε κάκε χριςθ 

(ςτατιςτικι, γενετικοί αλγόρικμοι, νευρωνικά δίκτυα, επεξεργαςία 

ςθμάτων, μελζτθ ςυςτθμάτων αυτοματιςμοφ κ.α) 

3) Εφκολθ και γραφικι αναπαράςταςθ αποτελεςμάτων 

4) Μπορεί να ςυνδεκεί εφκολα με άλλεσ γλϊςςεσ προγραμματιςμοφ όπωσ 

C/C++, Java, .Net, Python, SQL, Hadoop, MicrosoftExcel κ.α. 

5) Ζχει φιλικό προσ το χριςτθ περιβάλλον 

Δυςτυχϊσ προκειμζνου να προςφζρει τα παραπάνω υςτερεί ςθμαντικά ςε 

ταχφτθτα ςε ςχζςθ με άλλεσ γλϊςςεσ όπωσ οι C, C++ και θ Java. Αυτό είναι λογικό 

εφόςον το Matlab είναι γλϊςςα που χρθςιμοποιεί “διερμθνζα” (interpreter) και όχι 

“μεταγλωττιςτι” (compiler).   
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3.2 Ειςαγωγή ςτο Περιβάλλον του Matlab 
 

Το Matlab όπωσ αναφζρκθκε είναι αρκετά φιλικό προσ το χριςτθ. Ζνασ από 

τουσ λόγουσ που ιςχφει αυτό είναι γιατί ςτο αρχικό του παράκυρο (homescreen) 

περιζχει ότι πλθροφορία χρειάηεται ο χριςτθσ. Ζνα παράδειγμα ακολουκεί ςτθν 

παρακάτω εικόνα με τα επί μζρουσ μζρθ του:  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Τα μερι που απεικονίηονται ςτθν Εικόνα 3 είναι αρκετά ςθμαντικά για τθν 

αποτελεςματότερθ και ευκολότερθ λειτουργεία του Matlab από το χριςτθ και για 

αυτό το λόγο κα αναλυκοφν παρακάτω διεξοδικά. 

3.2.1 Εργαλειοθήκη 

 Η εργαλειοκικθ είναι ζνα από τα βαςικά και πιο χρθςιμά μζρθ που 

πλαιςιϊνουν τθν κεντρικι οκόνθ του Matlab. Υποςτθρίηει πολλζσ επιλογζσ όπωσ: 

1) Λειτουργίεσ αρχείων (Δθμιουργία, αποκικευςθ, άνοιγμα κλπ) 

2) Αναηιτθςθ και αντικατάςταςθ τμθμάτων κϊδικα (π.χ. Πνομα 

μεταβλθτϊν, λζξεων κλπ) 

3) Τοποκζτθςθ ςχολίων και μορφοποιιςθσ του κϊδικα (Ιndent) 

4) Δθμιουργεία ςυναρτιςεων 

5) Εκτζλεςθ κϊδικα και χρονομζτρθςθ του 

6) Τοποκζτθςθ και διαχείριςθ ςθμείων παφςθσ εκτζλεςθσ του κϊδικα 

(Breakpoints) 

Μενοφ 

(Menubar) 
Βοικεια και 

Συντομεφςεισ 

Εργαλειοκικθ 

(Toolbar) 
Επιλογι Φακζλου 

Ραράκυρο 

Απεικόνιςθσ 

Δεδομζνων Ρεριεχόμενα 

Φακζλου 

Εικόνα 3: Αρχικό παράθυρο του Matlab 

Λεπτομζρειεσ 

Αρχείου 

Ραράκυρο 

Εντολϊν 
Επεξεργαςτισ 

Αρχειϊν 
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Μία ενδεικτικι μορφι των παραπάνω απεικονίηονται ςτθν Εικόνα 4. 

 

 

 

Εικόνα 4:Εργαλειοθήκη του Matlab 

 Μια από τισ πιο ςθμαντικζσ λειτουργείεσ που περιγράφονται παραπάνω 

είναι θ τοποκζτθςθ των Breakpoints. Ο χριςτθσ ζχει τθ δυνατότθτα να τοποκετιςει 

breakpoints ςε οποιοδιποτε ςθμείο του κϊδικα και κατά τθ διάρκεια εκτζλεςθσ του 

κϊδικα θ εκτζλεςθ ςταματάει ςτα ςθμεία που υπάρχουν breakpoints. Πταν θ 

εκτζλεςθ του κϊδικα ςταματιςει ο χριςτθσ μπορεί να ελζγξει τισ τιμζσ των 

μεταβλθτϊν και των ςθμείων που εκτελζςτθκαν κακϊσ και να τρζξει εντολζσ ςαν να 

ιταν μζροσ του κϊδικα. Αυτό είναι πολφ ςθμαντικό γιατί ο χριςτθσ ζχει τθ 

δυνατότθτα ςε εκείνο το ςθμείο να διαπιςτϊςει αν το πρόγραμμά που ζχει γράψει 

λειτουργεί όπωσ το ςχεδίαςε. Αυτι θ διαδικαςία αποςφαλμάτωςθσ (debugging) 

είναι πολφ διαδεδομζνθ ςε διάφορεσ γλϊςςεσ προγραμματιςμοφ και ζχει 

αποδειχτεί πολφ χριςιμθ ςτουσ χριςτεσ τουσ. 

3.2.2 Μενοφ (Menubar) 
Στο πλαίςιο “Μενοφ” εμφανίηονται: 

1) Αρχικι οκόνθ 

2) Διαγράμματα 

3) Εφαρμογζσ 

4) Συντομεφςεισ 

5) Επεξεργαςτισ Κειμζνου 

6) Δθμοςίευςθ 

7) Εμφάνιςθ 

Κάκε ζνα από τα παράνω διακζτει τθν δικι του εργαλειοκικθ. 

 

Εικόνα 5: Πλαίςιο Μενοφ 

 Στθν αρχικι οκόνθ υπάρχει θ εργαλειοκικθ που αναφζρκθκε ςτο Κεφάλαιο 

3.2.1με κάποιεσ επιπλζον λειτουργίεσ όπωσ θ αποκικευςθ των μεταβλθτϊν.  

Επιλζγοντασ το παράκυρο των διαγραμμάτων (plots - figures) ο χριςτθσ 

μπορεί να διαλζξει τθ διάγραμμα κζλει να δθμιουργιςει. Το Matlab διακζτει 

διάφορεσ μορφζσ διαγραμμάτων όπωσ φαίνεται ςτθν Εικόνα 6. 

 

 

Εικόνα 6: Εργαλειοθήκη Διαγραμμάτων 
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 Αντίςτοιχα το παράκυρο των εφαρμογϊν ζχει τθ δικι του εργαλειοκικθ 

ςτθν οποία ο χριςτθσ μπορεί να κατεβάςει εφαρμογζσ και ζτοιμα πακζτα 

ςυναρτιςεων υλοποιθμζνων από χριςτεσ ι ομάδεσ. Με αυτό τον τρόπο ο χριςτθσ 

μπορεί να αυτοματοποιιςει τον τρόπου που προγραμματίηει ςτο Matlab 

χρθςιμοποιϊντασ ειδικά διαμορφωμζνεσ εφαρμογζσ. Αυτό επιτρζπει ςτο χριςτθ να 

εςτιάςει ςτο κομμάτι που κζλει να μελετιςει και να μθν ςπαταλιςει χρόνο ςε 

διαδικαςίεσ που είναι ιδθ υλοποιθμζνεσ. 

 

 

Εικόνα 7: Εργαλειοθήκη Εφαρμογών 

 Στο πλαίςιο των ςυντομεφςεων ο χριςτθσ ζχει τθ δυνατότθτα να αποκθκεφςει τισ 

αγαπθμζνεσ του λειτουργίεσ και εφαρμογζσ προκειμζνου να μπορεί να τισ προςπελάςει και 

να τισ χρθςιμοποιιςει πιο εφκολα και πιο γριγορα. 

 Αντίςτοιχα ςτθν εργαλειοκικθ του τμιματοσ του επεξεργαςτι κειμζνου ο χριςτθσ 

ζχει τα εργαλεία που αναφζρκθκαν και παρουςιάςτθκαν ςτθν Εικόνα 3 και ςτο Κεφάλαιο 

3.2.1. 

 Η επόμενθ εργαλειοκικθ είναι αυτισ τθσ Επεξεργαςίασ Κειμζνου όπου ζχει 

χριςιμα εργαλεία για τθ δθμοςίευςθ και τθν όμορφθ παρουςίαςθ τθσ εργαςίασ 

που ζχει κάνει ο χριςτθσ ςτο Matlab. 

 

 

 

Εικόνα 8: Εργαλειοθήκη Επεξεργαςτή Κειμζνου 

 Τζλοσ, θ τελευταία εργαλειοκικθ θ οποία ονομάηεται Εμφάνιςθ αφορά τθ 

δυνατότθτα του χριςτθ να μεταβάλλει τα παράκυρα που εμφανίηονται ςτθ κεντρικι οκόνθ 

του Matlab. Με αυτόν τρόπο ο χριςτθσ μπορεί να αφαιρζςει ι να προςκζςει παράκυρα, να 

αλλάξει τθ κζςθ τουσ κακϊσ και να ορίςει το πωσ φαίνεται ο επεξεργαςτισ κειμζνου. 

 

Εικόνα 9: Εργαλειοθήκη Εμφάνιςησ 

3.2.3 Επιλογή Φακζλου 
 Μζςω αυτοφ του πεδίου ο χριςτθσ μπορεί να πλοθγθκεί ςτουσ φακζλουσ του 

ςυςτιματοσ του και να επιλζξει τον φάκελο ςτον οποίο κζλει να εργαςτεί (Workspace). 

3.2.4 Περιεχόμενα Φακζλου 
 Στο παράκυρο αυτό ο χριςτθσ μπορεί να δει τα περιεχόμενα του φακζλου που ζχει 

επιλζξει το οποίο του δίνει τθ δυνατότθτα να περιθγθκεί ςτα αρχεία που ζχει 

δθμιουργιςει. 
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3.2.5 Λεπτομζρεισ Αρχείου 

Το Matlab προκειμζνου να βοθκιςει το χριςτθ να αντιλθφκεί καλφτερα τα 

περιεχόμενα κάκε αρχείου του δίνει τθ δυνατότθτα να προβάλλει τισ λεπτομζρειεσ 

του αρχείου. Μζςω αυτισ τθσ λειτουργίασ ο χριςτθσ μπορεί να δει ςε κάκε αρχείο 

τι περιλαμβάνει όπωσ οι μεταβλθτζσ και οι ςυναρτιςεισ που ζχουν δθλωκεί. 

 

Εικόνα 10: Λεπτομζρειεσ Αρχείου 

3.2.6 Επεξεργαςτήσ Κειμζνου 
Το παράκυρο του Επεξεργαςτι Κειμζνου είναι το μζροσ του Matlab ςτο οποίο ο 

χριςτθσ μπορεί να εμφανίςει ζνα αρχείο, να δθμιουργιςει ι και να επεξεργαςτεί τισ 

μεταβλθτζσ, τισ ςυναρτιςεισ κ.α. Επίςθσ, αυτόσ είναι ο χϊροσ που ο χριςτθσ μπορεί να 

προγραμματίςει ότι χρειάηεται προκειμζνου να εξάγει τα επιςτθμονικά αποτελζςματα τθσ 

ερευνάσ του. 

 

3.2.7 Παράθυρο Εντολών (CommandWindow) 
 Στο παράκυρο εντολϊν ο χριςτθσ μπορεί να ορίςει μεταβλθτζσ, να καλζςει 

ςυναρτιςεισ να δθμιουργιςει διαγράμματα κλπ. Δε διαφζρει ςε τίποτα άλλο από ζνα 

κλαςςικό πρόγραμμα που γράφεται ςε ζνα αρχείο Matlab (.m file) παρά το ότι είναι πιο 

άμεςο και βοθκάει το χριςτθ να αντιλθφκεί πωσ πρζπει να προγραμματίςει οτιδιποτε 

χωρίσ να χρειάηεται κάκε φορά να εκτελεί ολόκλθρο το πρόγραμμα ι τθ ςυνάρτθςθ.  

 

  

 

 

 

 

 

Εικόνα 11: Παράθυρο Εντολών 



 

17 
 

3.2.8 Παράθυρο Απεικόνιςησ Δεδομζνων 
 Κάκε φορά που ο χριςτθσ δθμιουργεί, μεταβάλει ι διαγράφει μια μεταβλθτι ι ζνα 

αντικείμενο 1ο χριςτθσ εμφανίηεται μια αντίςτοιχθ εγγραφι ςτο παράκυρο απεικόνιςθσ 

δεδομζνων. Αυτι θ δυνατότθτα του Matlab δίνει άμεςθ επαφι και εποπτεία ςτο χριςτθ 

όςων ζχει ορίςει ςτο παράκυρο εντολϊν. Ππωσ φαίνεται ςτθ Εικόνα 12 ο χριςτθσ ζχει 

ορίςει δφο μεταβλθτζσ και ζνα πίνακα (matrix). 

 

Εικόνα 12: Παράθυρο Απεικόνιςησ Δεδομζνων 

 

3.2.9 Παράθυρο Ιςτορικοφ Εντολών 
Ζνα παράκυρο που δεν φαίνεται ςτθν Εικόνα 3 αλλά είναι πολφ χριςιμο είναι αυτό του 

Ιςτορικοφ Εντολϊν (Command History). Ο χριςτθσ μπορεί να το εμφανίςει μζςω του 

Layout. Αυτό που το κακιςτά εξαιρετικά χριςιμο είναι ότι απεικονίηει τισ τελευταίεσ εντολζσ 

που εκτελζςτθκαν ςτο CommandWindow. Με αυτόν τον τρόπο ο χριςτθσ μπορεί γριγορα 

να επανεκτελζςει παραπάνω από μία εντολζσ χωρίσ να τισ ξαναγράψει όπωσ και να δει τι 

ζχει εκτελζςει μζχρι τϊρα. 

 

Εικόνα 13: Παράθυρο Ιςτορικοφ Εντολών 

 

 

 

 

 

 

  

                                                           

1 Μζροσ τθσ κεωρίασ του Αντικειμενοςτραφοφσ Ρρογραμματιςμοφ (OOP – 

ObjectOrientedProgramming) 

Εικόνα 14: Ενεργοποίηςη 
Παραθφρου Ιςτορικοφ Εντολών 
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3.3 Προγραμματιςμόσ ςτο Matlab 
 

Ρροκειμζνου ο χριςτθσ να ξεκινιςει να προγραμματίηει ςτο Matlab πρζπει να 

κατανοιςει ςτο μεγαλφτερο δυνατό βακμό τισ ζννοιεσ που το διζπουν. Κάποια ςθμαντικά 

ςτοιχεία που πρζπει να καταλάβει ο χριςτθσ είναι οι τφποι δεδομζνων που μπορεί να 

χρθςιμοποιιςει, πωσ μπορεί να επθρεάςει τθν ροι εκτζλεςθσ του κϊδικα κακϊσ και 

κάποιεσ βαςικζσ εντολζσ προκειμζνου να αξιοποιιςει τα παραπάνω. 

 

3.3.1 Σφποι Δεδομζνων 
 Το Matlab ζχει τθ δυνατότθτα να αποκθκεφςει πλθροφορία ςε διαφορετικζσ 

μορφζσ δεδομζνων. Οι πιο βαςικοί και ςυνθκιςμζνοι είναι οι παρακάτω: 

1) Ακζραιουσ (integer) και πραγματικοφσ (float) αρικμοφσ  

2) Boolean2τιμζσ (true, false) 

3) Χαρακτιρεσ (characters) και ακολουκίεσ αυτϊν (strings) 

4) Ημερομθνία και ϊρα 

5) Ρίνακεσ Ν-διάςτατουσ που μπορεί να περιζχουν όλουσ τουσ παραπάνω τφπουσ 

δεδομζνων (matrix) 

6) Δομζσ με διαφορετικοφσ τφπουσ δεδομζνων (structure) 

Ο χριςτθσ μπορεί να χρθςιμοποιιςει τουσ παραπάνω τφπουσ δεδομζνων με 

διάφορουσ τρόπουσ και να επιλζξει για παράδειγμα τθ χωρθτικότθτα των μεταβλιτων (το 

εφροσ των αρικμϊν που μποροφν να αποκθκζυςουν 32 ι 64 βιτ), το μζγεκοσ των πινάκων, 

τι κα περιζχει ζνα structure κλπ. Πςο πιο κοντά ςτθ χριςθ τουσ τα ορίςει ο χριςτθσ τόςο 

καλφτερο κα είναι από άποψθ μνιμθσ κα είναι το προγραμμά του.  

Ρολλζσ φορζσ αυτό είναι ζνα πρόβλθμα ςτθν ανάπτυξθ προγραμματιςτικϊν 

λφςεων κακϊσ θ αφξθςθ τθσ μνιμθσ και θ χριςθ περιςςότερων από των αποκλειςτικά 

αναγκαίων μεταβλθτϊν μπορεί να βελτιϊςει το χρόνο εκτζλεςθσ του προγράμματοσ. Για 

αυτό το λόγο ςυνικωσ όταν δθμιουργείται οποιοδιποτε πρόγραμμα το οποίο προορίηεται 

για βιομθχανικι ι εμπορικι χριςθ υπόκειται ςε VnP (VolumeandPerformance) τεςτ για να 

εξακριβωκεί πόςο καλά ανταποκρίνεται το πρόγραμμα από άποψθ μνιμθσ και χρόνου 

εκτζλεςθσ. Συνικωσ πρζπει να βρεκεί θ χρυςι τομι μεταξφ των δφο αλλά μία χριςιμθ 

διαπίςτωςθ ςε αυτό το ερϊτθμα είναι ότι μνιμθ μπορείσ να αγοράςεισ αλλά χρόνο όχι. 

Ο χριςτθσ χρθςιμοποιϊντασ τουσ παραπάνω τφπουσ δεδομζνων κα εξοικειωκεί αρκετά 

μαηί τουσ αλλά ο κάκε τφποσ δεδομζνων είναι βζλτιςτοσ για ςυγκεκριμζνθ χριςθ. Για αυτό 

το λόγο προτείνεται θ περαιτζρω μελζτθ τουσ πριν από τθν ανάπτυξθ οποιουδιποτε 

προγράμματοσ το οποίο απαιτεί ταχφτθτα. Βζβαια για ζνα χριςτθ που κζλει να 

χρθςιμοποιιςει το Matlab ωσ εργαλείο δεν απαιτείται τζτοια μελζτθ αλλά είναι άξιο 

αναφοράσ για το χριςτθ που κζλει να μάκει το Matlab ςε προχωρθμζνο επίπεδο. 

  

                                                           

2 Ριραν το όνομα τουσ από τον μακθματικό George Boole και χρθςιμοποιοφνται 

προκειμζνου να περιγράψουν αν ιςχφει μία ςυνκικθ 
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3.3.2  Ζλεγχοσ Ροήσ Εκτζλεςησ 
 

 Ππωσ κάκε γλϊςςα προγραμματιςμοφ ζτςι και ςτο Matlab θ εκτζλεςθ του 

προγράμματοσ γίνεται ςειριακά γραμμι προσ γραμμι. Λόγω των αναγκϊν που προκφπτουν 

από τθ φφςθ των προβλθμάτων ςχεδόν πάντα τμιματα του κϊδικα ίςωσ πρζπει να 

εκτελεςτοφν και άλλα όχι, όπωσ και άλλα τμιματα ίςωσ να πρζπει να εκτελεςτοφν 

περιςςότερεσ από μία φορζσ. Αυτό επιτυγχάνεται χρθςιμοποιϊντασ τισ εντολζσ που 

αναλφονται παρακάτω. 

Εκτζλεςθ Υπό Συνκικθ 

1) if – elseif - else 

Η ςυγκεκριμζνθ εντολι ςυντάςςεται ωσ εξισ: 

 ifσυνθήκη Α 

 Εκτέλεση Εντολών Α 

 elseifσυνθήκη Β 

 Εκτέλεση Εντολών Β 

 else 

 Εκτέλεση Εντολών Γ 

 end 

Στθν περίπτωςθ που ιςχφει θ Συνθήκη Α τότε εκτελοφνται οι Εντολζσ Α και θ 

εκτζλεςθ του προγράμματοσ μετά τθν γραμμι του end. Στθν περίπτωςθ που δεν ιςχφει 

θ Συνθήκη Α ελζγχεται θ Συνθήκη Β. Αν ιςχφει εκτελοφνται οι Εντολζσ Β αλλιϊσ 

εκτελοφνται οι Εντολζσ Γ. Μετά από αυτό το βιμα ςε κάκε περίπτωςθ θ εκτζλεςθ του 

κϊδικα ςυνεχίηει από τθ γραμμι του end και μετά. Ο χριςτθσ μπορεί να ελζγξει 

περιςςότερεσ από δφο ςυνκικεσ βάηοντασ πιο πολλζσ elseif. Αυτό εξαρτάται από τισ 

ανάγκεσ του προβλιματοσ και τθ ςχεδίαςθ του προγράμματοσ. 

2) switch - case 

Η ςυγκεκριμζνθ εντολι ςυντάςςεται ωσ εξισ: 

 switchΣυνθήκη 

  caseΤιμή Α 

  Εκτέλεση Εντολών Α 

  caseΤιμή Β 

  Εκτέλεση Εντολών Β 

  otherwise 

  Εκτέλεση Εντολών Γ 

 end 

 Χρθςιμοποιϊντασ τθν παραπάνω εντολι θ Συνθήκη αξιολογείται μία φορά και 

ανάλογα με τθν τιμι που κα πάρει χρθςιμοποιείται διαφορετικό ςφνολο εντολϊν. Για 

παράδειγμα αν ζχει τθν Τιμή Α κα εκτελεςτοφν οι Εντολζσ Α, αν  ζχει τθν Τιμή Β κα 



 

20 
 

εκτελεςτοφν οι Εντολζσ Β. Αν δεν ζχει καμία από τισ παραπάνω τότε κα εκτελεςτοφν οι 

Εντολζσ Γ.  

 Σφμφωνα με τα παραπάνω όταν χρθςιμοποιοφνται εντολζσ που εκτελοφν μζρθ του 

κϊδικα με βάςθ ότι ιςχφει μια ςυνκικθ τότε εκτελείται μόνο ζνα ςφνολο εντολϊν και 

κανζνα άλλο που εμπεριζχεται μζςα ςε αυτι τθ δομι. Επίςθσ, μποροφν να 

αξιολογοφνται πολλζσ ςυνκικεσ ςε μία τζτοια δομι και τζλοσ οι εντολζσ else και 

otherwise μποροφν να παραλθφκοφν. Σε περίπτωςθ που παραλειφκοφν αυτζσ οι 

εντολζσ (else, otherwise) τότε αν δεν ιςχφει καμία ςυνκικθ από αυτζσ που εξετάηονται 

κανζνα ςφνολο εντολϊν δεν κα εκτελεςτεί. 

 

Εκτζλεςθ κατ’ Επανάλθψθ 

 Ρολλζσ φορζσ κατά τθ δθμιουργία ενόσ προγράμματοσ κάποια μζρθ πρζπει να 

εκτελεςτοφν παραπάνω από μία φορζσ. Για αυτό το λόγο υπάρχουν δομζσ που 

υποςτθρίηουν τθν Εκτζλεςθ κατ’ Επανάλθψθ και αναλφονται παρακάτω. 

1)   for – end 

Η ςυγκεκριμζνθ εντολι ςυντάςςεται ωσ εξισ: 

 for var = start:end:step 

 ΕκτέλεσηΕντολών 

 end 

 Χρθςιμοποιϊντασ τθν παραπάνω δομι εκτζλεςθσ θ εντολζσ εκτελοφνται κάκε 
φορά και το μόνο που αλλάηει είναι θ τιμι τθσ μεταβλθτισ var . Η εκτζλεςθ κα 
ξεκινιςει με τθ μεταβλθτι var να ζχει τθν τιμι start και ςε κάκε βιμα κα αλλάηει με 
βάςθ το step (είτε κα μικραίνει είτε κα μεγαλϊνει εφόςον το step είναι κετικόσ ι 
αρνθτικόσ αρικμόσ αντίςτοιχα). Η εκτζλεςθ κα ςταματιςει να γίνεται εφόςον θ τιμι 
τθσ μεταβλθτισ var είναι μεγαλφτερθ από τθν τιμι end. 

 

3) while – end 

Η ςυγκεκριμζνθ εντολι ςυντάςςεται ωσ εξισ: 

 while Συνθήκη 

 Εκτέλεση Εντολών 

 end 

 Σε αντίκεςθ με τθν προθγοφμενθ δομι εκτζλεςθσ κατ’ επανάλθψθ αυτι ελζγχει 

κάκε φορά αν ιςχφει θ ςυνκικθ και εφόςον ιςχφει εκτελεί το ςφνολο των εντολϊν που 

υπάρχει μζςα ςε αυτι. Ρροκειμζνου να ςταματιςει να εκτελείται οι εντολζσ εντόσ μίασ 

δομισ while - end πρζπει εντόσ του ςυνόλου των εντολϊν τθσ θ ςυνκικθ να αλλάηει 

τιμζσ και να γίνει ζςτω και μία φορά μθ αλθκισ (false). Σε περίπτωςθ που δεν γίνει 

αυτό τότε το αποτζλεςμα είναι ζνασ ατζρμονοσ βρόγχοσ (infiniteloop) ι με άλλα λόγια θ 

εκτζλεςθ του προγράμματοσ δε κα ςταματιςει ποτζ. Κάτι αντίςτοιχο μπορεί να ςυμβεί 

χρθςιμοποιϊντασ και τθ δομι for – end ςτθν περίπτωςθ που το βιμα (step) ζχει 

διαφορετικό πρόςθμο ςε ςχζςθ με τθ διαφορά των start και end. 
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3.3.3 Σελεςτζσ (MatlabOperators) 
 

 Σε αυτό το ςθμείο είναι κρίςιμο να αναφζρουμε κάποιουσ βαςικοφσ τελεςτζσ 

(Operators) που χρθςιμοποιοφνται ςτο Matlab προκειμζνου να υλοποιιςουν αρικμθτικζσ 

πράξεισ αρικμϊν και πινάκων κακϊσ και λογικζσ πράξεισ. 

Αρικμθτικοί Τελεςτζσ 

Οι αρικμθτικοί τελεςτζσ που περιλαμβάνονται ςτο Matlab φαίνονται ςτον Πίνακα 1. 

Τελεστής Περιγραφή 

+ Ρρόςκεςθ μεταξφ αρικμϊν, πινάκων με ίδιεσ διαςτάςεισ ι πίνακα και 
αρικμοφ 

- Αφαίρεςθ μεταξφ αρικμϊν, πινάκων με ίδιεσ διαςτάςεισ ι πίνακα και 
αρικμοφ 

* Ρολλαπλαςιαςμόσ αρικμϊν ι πινάκων (γραμμικόσ αλγεβρικόσ 
πολλαπλαςιαςμόσ)   

.* Ρολλαπλαςιαςμόσ πινάκων ςτοιχείο προσ ςτοιχείο 

/ Διαίρεςθ αρικμϊν ι πινάκων (γραμμικι αλγεβρικι διαίρεςθ ι αλλιϊσ 
πολλαπλαςιαςμόσ με τον αντίςτροφο πίνακα που βρίςκεται δεξιά του / )   

./ Διαίρεςθ πινάκων ςτοιχείο προσ ςτοιχείο 

^ Δφναμθ αρικμϊν ι πινάκων 

.^ Δφναμθ πινάκων ανά ςτοιχείο 

‘ Μεταφορά (transpose) πίνακα (μετατροπι των ςτθλϊν ςε γραμμζσ) 

Ρίνακασ 1: Αρικμθτικοί Τελεςτζσ 

Λογικοί Τελεςτζσ 

Οι λογικοί τελεςτζσ που περιλαμβάνονται ςτο Matlab φαίνονται ςτον Πίνακα 2. 

Είναι ιδιαίτερα χριςιμοι ςτθ δθμιουργία ςυνκθκϊν όπωσ αναφζρκθκαν ςτο Κεφάλαιο 

3.3.2. 

Τελεστής Περιγραφή 

< Μικρότερο 

<= Μικρότερο ι Ίςο 

> Μεγαλφτερο 

>= Μεγαλφτερο ι Ίςο 

== Ίςο 

~= Διάφορο 

Ρίνακασ 2: Λογικοί Τελεςτζσ 
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3.3.4 Χρήςιμεσ Εντολζσ και υναρτήςεισ 
 

 Το Matlab ζχει πάρα πολλζσ χριςιμεσ εντολζσ αλλά κρίνεται ςκόπιμο να 
αναφερκοφν ςε αυτό το ςθμείο οι εντολζσ που χρθςιμοποιικθκαν για τθν ανάπτυξθ 
αυτισ τθσ πτυχιακισ εργαςίασ. Με αυτόν τον τρόπο κα είναι πιο εφκολθ θ 
κατανόθςθ του κϊδικα τθσ εργαςίασ για τον αναγνϊςτθ και του δίνεται θ 
δυνατότθτα να καταλάβει ςε καλφτερο βακμό τα προβλιματα που καλείται να 
αντιμετωπίςει κατά τθν ανάπτυξθ μίασ τζτοιασ εφαρμογισ. 

Συναρτιςεισ Μετατροπισ Τφπου Δεδομζνων 

str2func 

Χρθςιμοποιϊντασ αυτι τθ ςυνάρτθςθ ο χριςτθσ μπορεί να μετατρζψει ζνα 
string ςε handler ςυνάρτθςθσ. Με άλλα λόγια μπορεί να χρθςιμοποιιςει ζπειτα 
αυτόν τον handler προκειμζνου να καλζςει τθν function που δθλϊκθκε ςτο string. 
Αυτό είναι ιδιαίτερα χριςιμο όταν δεν ξζρεισ εκ των προτζρων ποια ςυνάρτθςθ κα 
χρειαςτεί να καλεςτεί και πρζπει δυναμικά το πρόγραμμα να εκτελζςει αυτιν που 
επιλζχκθκε εν τζλει. 

 
str2double 

 Κατά τθ δθμιουργίασ ενόσ προγράμματοσ μπορεί να χρειαςτεί να διαβάςει 
κάποια δεδομζνα το πρόγραμμα ι να μετατρζψει τφπουσ δεδομζνουσ όπωσ τα 
string ςε αρικμοφσ (ακζραιουσ ι πραγματικοφσ). Η ςυνάρτθςθ str2double που 
χρθςιμοποιικθκε ςτθ διπλωματικι αυτι μετατρζπει strings ςε πραγματικοφσ 
αρικμοφσ (double) και από εκεί παίρνει το όνομα τθσ. Υπάρχει και μια πιο γενικι 
ςυνάρτθςθ θ οποία ονομάηεται str2num ςτθν οποία ο χριςτθσ μπορεί να διαλζξει τι 
αρικμόσ κα επιςτρζψει θ ςυνάρτθςθ (ακζραιο ι πραγματικό) κακϊσ και τθν 
ακρίβεια αυτοφ (πόςα bits κα ζχει ο αρικμόσ αυτόσ). 

 
Μακθματικζσ Συναρτιςεισ 

abs 

 Η ςυνάρτθςθ αυτι επιςτρζφει τθν απόλυτθ τιμι (absolute value) του 
αρικμοφ που δόκθκε ωσ όριςμα.  

sqrt 
 Η ςυνάρτθςθ αυτι επιςτρζφει τθν τετραγωνικι ρίηα (square root) του 
αρικμοφ που δόκθκε ωσ όριςμα. 
 
atan 
 Η ςυνάρτθςθ atan αποτελεί τθν αντίςτροφθ ςυνάρτθςθ τθσ εφαπτομζνθσ. 
Ραίρνει ωσ όριςμα ζναν πραγματικό αρικμό και επιςτρζφει ζναν αρικμό ςτο εφροσ 
 [-π/2, π/2]. 
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cos 
 Η ςυνάρτθςθ αυτι επιςτρζφει το ςυνθμίτονο του αρικμοφ που δόκθκε ωσ 
όριςμα. 
 
sin 
 Η ςυνάρτθςθ αυτι επιςτρζφει το θμίτονο του αρικμοφ που δόκθκε ωσ 
όριςμα. 
Συναρτιςεισ Γραφθμάτων (Graphs) 
 
axes 
 Πταν το Matlab δθμιουργεί ζνα γράφθμα αυτόματα δθμιουργεί και τουσ 
άξονεσ του αλλά ο χριςτθσ μπορεί να προςκζςει ςτο γραφικό περιβάλλον και 
άλλουσ εφόςον χρειάηεται. Επιπλζον, θ ςυνάρτθςθ αυτι παίρνει ςαν ορίςματα 
διαφορετικά χαρακτθριςτικά (properties) προκειμζνου να δϊςει ςτο χριςθ 
περιςςότερεσ επιλογζσ παραμετροποίθςθσ. Με άλλα λόγια θ ςυνάρτθςθ axes είναι 
μια χαμθλοφ επιπζδου ςυνάρτθςθ που δθμιουργεί ζνα γραφικό αντικείμενο για τθ 
διαχείριςθ των αξόνων. 
 
axis 
 Η ςυνάρτθςθ axis ζχει παρόμοια αλλά πιο απλουςτευμζνθ χριςθ με τθν 
παραπάνω. Ο χριςτθσ δεν μπορεί να δθμιουργιςει καινοφργιουσ άξονεσ αλλά μόνο 
να τροποποιιςει τουσ ιδθ υπάρχων και μάλιςτα δίνει πολφ λιγότερεσ δυνατότθτεσ. 
Κάποιεσ από αυτζσ είναι τα όρια του άξονα, τθν κατεφκυνςθ του, τθν εμφάνιςθ, τθν 
κλίμακα (γραμμικόσ, λογαρικμικόσ) κλπ 
 
cla 
 Ππωσ ζγινε αντιλθπτό από τισ παραπάνω ςυναρτιςεισ υπάρχουν 
περιπτϊςεισ κατά τισ οποίεσ χρειάηεται να δθμιουργθκοφν καινοφργιοι άξονεσ όπωσ 
και να τροποποιθκοφν οι υπάρχων. Ρριν δθμιουργθκεί ζνασ νζοσ άξονασ ςυχνά 
υπάρχει θ ανάγκθ αφαίρεςθσ του προθγουμζνου και αυτό επιτυγχάνεται με τθ 
χριςτθσ τθσ ςυνάρτθςθσ cla. Επίςθσ εκτόσ από το να τουσ διαγράψει μπορεί να τουσ 
μεταφζρει ςτθν αρχικι τουσ κατάςταςθ (reset). 
 
text 
 Ρροκειμζνου να γίνει πιο κατανοθτό ζνα γράφθμα πολλζσ φορζσ βοθκάει 
κάποια εξιγθςθ ι μία λεηάντα. Αυτό γίνεται δυνατό με τθ χριςθ τθσ ςυνάρτθςθσ 
text θ οποία παίρνει ςαν όριςμα τισ ςυντεταγμζνεσ που κα τοποκετθκεί θ λεηάντα 
κακϊσ και το κείμενο που κα εμφανίηεται ςτο ςυγκεκριμζνο ςθμείο.  
 
fill 

 Η ςυνάρτθςθ fill είναι μία από τισ πιο χριςιμεσ ςτθν ανάπτυξθ αυτισ τθσ 
εργαςίασ κακϊσ είναι αυτι θ οποία αναπαράγει τθν γραφικι απεικόνιςθ των 
θλεκτρικϊν φαινομζνων που μελετϊνται. Συγκεκριμζνα θ ςυνάρτθςθ αυτι παίρνει 
τα ςθμεία ςτα οποία κζλουμε να δθμιουργιςουμε ζνα πολφγωνο κακϊσ και το 
χρϊμα το οποίο κα ζχει αυτό. Οποιοδιποτε ςχιμα που απεικονίηεται ςε μια οκόνθ 
είναι κατά βάςθ ζνα πολφγωνο και αυτό είναι λογικό εφόςον κάκε οκόνθ 
αποτελείται από ςθμεία (pixels). Μια βάςιμθ ερϊτθςθ ςτο ςθμείο αυτό είναι για το 
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πωσ μποροφμε να απεικονίςουμε κφκλουσ χρθςιμοποιϊντασ τθ ςυνάρτθςθ fill. Αν 
ςκεφτεί κανείσ τον κφκλο ςαν ζνα πολφγωνο με άπειρεσ γωνίεσ τότε προκειμζνου να 
απεικονιςτεί ςωςτά ζνασ κφκλοσ με τθ ςυνάρτθςθ fill πρζπει να τον ορίςουμε ζτςι 
ϊςτε να αποτελείται από πολλά ςθμεία το ζνα κοντά ςτο άλλο. 

 Επίςθσ κάτι πολφ ςθμαντικό είναι ότι ο χριςτθσ μπορεί να ορίςει παραπάνω 
από ζνα πολφγωνα χρθςιμοποιϊντασ τθν εντολι fill μία φορά μόνο 
χρθςιμοποιϊντασ τθν ωσ εξισ: fill(X1, Y1, C1, X2, Y2, C2, … Xn, Yn, Cn) όπου Χ,Υ οι 
ςυντεταγμζνεσ και C το χρϊμα του εκάςτοτε πολφγονου.  

Eντολζσ 

global 

 Χρθςιμοποιϊντασ τθν εντολι global ο χριςτθσ μπορεί να ορίςει global 
μεταβλθτζσ οι οποίεσ ονομάηονται ζτςι διότι είναι προςβάςιμεσ από οποιαδιποτε 
ςυνάρτθςθ και ςε οποιοδιποτε μζροσ του προγράμματοσ. 

clear 

 Ζνα από τα πιο ςθμαντικά ςυςτατικά ενόσ ςωςτοφ προγράμματοσ είναι θ 
χριςθ όςο το δυνατόν λιγότερθσ μνιμθσ. Ο χριςτθσ μπορεί να διαγράψει όςεσ 
μεταβλθτζσ ζχει ορίςει απελευκερϊνοντασ χϊρο από τθ μνιμθ χρθςιμοποιϊντασ 
τθν εντολι clear. 

help 

 Επειδι το Matlab υποςτθρίηει πάρα πολλζσ εντολζσ και ςυναρτιςεισ 
διακζτει τθ δυνατότθτα τθσ βοικειασ ςτουσ χριςτεσ. Με τθν εντολι help ο χριςτθσ 
μπορεί να εμφανίςει περιςςότερεσ πλθροφορίεσ για μία ςυνάρτθςθ ι εντολι. 
Φυςικά ςε περίπτωςθ που οι πλθροφορίεσ δεν τον καλφψουν τότε μπορεί να 
αναηθτιςει περιςςότερεσ ςτθν ιςτοςελίδα του Matlab ι ςε αναλυτικοφσ οδθγοφσ 
που κυκλοφοροφν ςτο διαδίκτυο. 

 

 Ραραπάνω αναφζρκθκαν ενδεικτικά κάποιεσ εντολζσ και ςυναρτιςεισ που 

κα βοθκιςουν τον χριςτθ να εξοικειωκεί με το Matlab και να κατανοιςει ωσ ζνα 

βακμό τον κϊδικα που αναπτφχκθκε και τον τρόπο λειτουργίασ που περιγράφεται 

ςτο επόμενο κεφάλαιο. 
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4. Παρουςίαςη Εφαρμογήσ 
 

Στο κεφάλαιο αυτό κα παρουςιαςτεί θ εφαρμογι που αναπτφχκθκε κακϊσ και το 

τρόπο που ο χριςτθσ μπορεί να αλλθλοεπιδράςει με αυτιν και να τθ χρθςιμοποιιςει 

προκειμζνου να κατανοιςει καλφτερα τα φαινόμενα που απεικονίηονται. 

Η ανάπτυξθ τθσ εφαρμογισ χωρίηεται ςε δφο βαςικά μζρθ. Το πρϊτο μζροσ είναι 

αυτό του κϊδικα αναπαράςταςθσ των φαινομζνων και αποτελεί το μεγαλφτερο μζροσ τθσ 

εφαρμογισ. Στο μζροσ αυτό τα φυςικά φαινόμενα αναπτφςςεται με βάςθ τθσ κεμελιϊδεισ 

εξιςϊςεισ που το διζπουν. Το δεφτερο μζροσ είναι θ ςφνδεςθ τθσ αναπαράςταςθσ του 

φυςικοφ φαινομζνου με το χριςτθ το οποίο ονομάηεται Γραφικι Διεπαφι Χριςτθ 

(GraphicalUserInterfaceorGUI). Το GUI αποτελείται από τα παρακάτω τμιματα εντολϊν: 

1) Γραφικό περιβάλλον 

2) Ειςαγωγι δεδομζνων από το χριςτθ ςτθν εφαρμογι 

3) Αναπαράςταςθ του αποτελζςματοσ με βάςθ τα δεδομζνα που ο χριςτθσ ειςιγαγε 

Ο χριςτθσ ζχει τθ δυνατότθτα να εκτελζςει τθν εφαρμογι για κάκε ζνα φαινόμενο 

ξεχωριςτά ι να εκτελζςει ζνα κεντρικό μενοφ ςτο οποίο του δίνεται θ επιλογι του 

φαινομζνου που κζλει να εκτελζςει. Στισ επόμενεσ ςελίδεσ κα παρουςιαςτοφν αναλυτικζσ 

εικόνεσ με το GUI που ζχει αναπτυχκεί για κάκε φαινόμενο και πωσ ο χριςτθσ μπορεί να το 

χρθςιμοποιιςει. 
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4.1 Κεντρικό Μενοφ Εφαρμογήσ 
 

 Ο χριςτθσ μπορεί να εκτελζςει οποιαδιποτε άςκθςθ επικυμεί μζςα από το 

κεντρικό μενοφ. Κατά βάςθ πρόκειται για μία διαςφνδεςθ μεταξφ των επιμζρουσ .m 

αρχείων που φτιάχτθκαν για τθν αναπαράςταςθ των φαινομζνων. Ο χριςτθσ επιλζγοντασ 

οποιαδιποτε άςκθςθ όπωσ φαίνεται ςτθν Εικόνα 15 κα είναι ςαν να εκτελεί το αρχείο 

Matlab τθσ εκάςτοτε εργαςίασ αλλά εδϊ του δίνεται να εκτελζςει παραπάνω από ζνα. 

Ρροκειμζνου να δει ο χριςτθσ το κεντρικό μενοφ πρζπει να εκτελζςει το αρχείο gcentral.m. 

 

 

Εικόνα 15: Κεντρικοφ Μενοφ Εφαρμογισ 
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4.2 Παρουςίαςη Φαινομζνου Joule 
 

Το πρϊτο φαινόμενο είναι αυτό του Joule όπου όπωσ αναφζρκθκε ςτο Κεφάλαιο 

2.1 μελετά τθν μεταφορά κερμότθτασ από ζναν αγωγό ςτον περιβάλλον όταν από τον 

αγωγό αυτό διζρχεται θλεκτρικό ρεφμα.  

Ο χριςτθσ εκτελϊντασ το αρχείο gfig_3_10.m μζςω του Matlab κα δει τθν παρακάτω 

οκόνθ: 

 

 

Εικόνα 16: Αρχική οθόνη φαινομζνου Joule 

 

Στο παράκυρο αυτό ο χριςτθσ μπορεί να: 

1) κζςει ωσ παράμετρο το ρυκμό προςομοίωςθσ και με αυτόν τον τρόπου του δίνεται 

θ δυνατότθτα να ζχει τον ζλεγχο ςτθν ταχφτθτα αναπαράςταςθσ του φαινομζνου. 

 

2) εκτελζςει τθν προςομοίωςθ δθλαδι να τθν ξεκινιςει με βάςθ το ρυκμό 

προςομοίωςθσ που ζχει κζςει 

 

3) διακόψει τθν προςομοίωςθ 

 

4) ανανεϊςει τθν προςομοίωςθ δθλαδι να τθν εκτελζςει ξανά και ςε περίπτωςθ που 

ο ρυκμόσ ανανζωςθσ ζχει αλλάξει θ αναπαράςταςθ του φαινομζνου κα γίνει είτε 

πιο αργά είτε πιο γριγορα 
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5) να κλείςει τθν προςομοίωςθ  

Πταν ο χριςτθσ πατιςει το κουμπί “Εκτζλεςθ” κα εμφανιςτεί θ αναπαράςταςθ του 

φυςικοφ φαινομζνου. Ππωσ φαίνεται ςτθν Eικόνα 17. 

 

 

Εικόνα 17: Κφρια οθόνη φαινομζνου Joule 

  

Στθν παραπάνω εικόνα ο χριςτθσ μπορεί να δει ζνα αγωγό ορκογϊνιασ διατομισ 

ςτον οποίο υπάρχουν κετικά ιόντα. Τα κετικά ιόντα ταλαντϊνονται κοντά ςτισ κζςεισ 

ιςορροπίασ τουσ εν αντικζςει με το ελεφκερο θλεκτρόνιο (μπλε χρϊμα) το οποίο εκτελεί 

πιο ελεφκερθ κίνθςθ μζςα ςτον αγωγό. Το ελεφκερο θλεκτρόνιο λόγω τθσ ςχετικισ κίνθςθσ 

του και των ιόντων τελικά κα ςυγκρουςτεί με κάποια από αυτά. Λόγω των κροφςεων κα 

μεταφερκεί ενζργεια ςτα ιόντα κακϊσ και εν τζλει ςτο περιβάλλον με μορφι κερμότθτασ.  

 Στθν περίπτωςθ που το υλικό είχε μεγαλφτερθ αντίςταςθ τότε τα ςωματίδια μζςα 

ςε αυτό κα ιταν περιςςότερα με αποτζλεςμα να υπιρχαν περιςςότερεσ ςυγκροφςεισ 

μεταξφ των κετικϊν ιόντων και του θλεκτρονίου. Επίςθσ αν το ρεφμα που περνοφςε από τον 

αγωγό ιταν μεγαλφτερο τότε θ ταχφτθτα του θλεκτρονίου κα ιταν μεγαλφτερθ και για αυτό 

το λόγο οι ςυγκροφςεισ κα ιταν πιο “δυνατζσ” μεταφζροντασ ζτςι περιςςότερθ ενζργεια 

ςτο περιβάλλον. 
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Ραρακάτω υπάρχουν περιςςότερεσ εικόνεσ από τθν εξζλιξθ τθσ αναπαράςταςθσ 

του φαινομζνου και ο χριςτθσ μπορεί να αντιλθφκεί τθν κίνθςθ των ιόντων λόγω τθσ 

ςφγκρουςθσ τουσ με το ελεφκερο θλεκτρόνιο: 

 

Εικόνα 18: Φαινόμενο Joule Στιγμή 1
ησ

 Σφγκρουςησ 

 

Εικόνα 19: Φαινόμενο Joule Τζλοσ Ρροςομοίωςθσ 
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4.3 Παρουςίαςη Φαινομζνου Ιονιςμοφ 
 

 Η δεφτερθ αναπαράςταςθ αφορά το φαινόμενο του Ιονιςμοφ και ο χριςτθσ μπορεί 

να τθ δει εκτελϊντασ το αρχείο gfig_3_16.m. Ο χριςτθσ αφοφ το εκτελζςει κα δει τθν 

παρακάτω οκόνθ όπωσ φαίνεται ςτθν Εικόνα 20 που είναι παρόμοια με αυτι του 

προθγοφμενου πειράματοσ. 

 

 

Εικόνα 20: Κφρια οθόνη φαινομζνου Ιονιςμοφ 

  

Ο χριςτθσ ζχει τισ ίδιεσ επιλογζσ με το προθγοφμενο πείραμα και εφόςον πατιςει 

“Εκτζλεςθ” κα ξεκινιςει θ εκτζλεςθ τθσ προςομοίωςθσ και κα δει τθν οκόνθ που φαίνεται 

ςτθν Εικόνα 20 . Επίςθσ ςτισ επόμενεσ Εικόνεσ 22,23 φαίνεται ενδεικτικά θ εξζλιξθ του 

φαινομζνου όπωσ διατυπϊκθκε ςτο Κεφάλαιο 2.2. Στθν αρχι το θλεκτρόνιο είναι μζροσ τθσ 

εξωτερικισ ςτοιβάδασ του Ατόμου Νατρίου αλλά ςε τυχαία χρονικι ςτιγμι αποςπάται από 

αυτό και προςκολλάται ςτο Άτομο Χλωρίου και μετατρζπεται ζτςι ςε ιόν.  Στθν εφαρμογι 

που αναπτφχκθκε το θλεκτρόνιο τθσ εξωτερικισ ςτοιβάδασ αποκολλάται αλλά ςτθ 

γενικότερθ περίπτωςθ το θλεκτρόνιο αυτό κα μποροφςε να ανικει ςε οποιαδιποτε 

ςτοιβάδα αλλά κα χρειαηόταν περιςςότερθ ενζργεια προκειμζνου να γίνει αυτό και είναι 

πιο απίκανο. 
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Εικόνα 21: Φαινόμενο Ιονιςμοφ Αρχικι Κατάςταςθ 

 

 

Εικόνα 22: Φαινόμενο Ιονιςμοφ Στιγμι Αποκόλλθςθσ 
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Εικόνα 23: Φαινόμενο Ιονιςμοφ Τελικι Κατάςταςθ 
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4.4 Παρουςίαςη Φαινομζνου Ηλεκτρόλυςησ 
 

Η τρίτθ αναπαράςταςθ αφορά το φαινόμενο τθσ Ηλεκτρόλυςθσ και ο χριςτθσ 

μπορεί να τθ δει εκτελϊντασ το αρχείο gfig_3_18.m. Η οκόνθ που χρθςιμοποιικθκε για τθν 

αλλθλεπίδραςθ του χριςτθ με τθν εφαρμογι είναι παρόμοια με τισ προθγοφμενεσ και 

φαίνεται ςτθν Εικόνα 24.  

 

 

Εικόνα 24: Κφρια οθόνη φαινομζνου Ηλεκτρόλυςησ 

 

 Ππωσ και ςτισ προθγοφμενεσ προςομοιϊςεισ ο χριςτθσ πατϊντασ “Εκτζλεςθ” 

μπορεί να ξεκινιςει τθν αναπαράςταςθ του φαινομζνου όπωσ φαίνεται ςτθν Εικόνα 25. 

Αντίκετα με τα προθγοφμενα φαινόμενα αυτό δεν χωρίηεται ςε αρχικι κατάςταςθ και 

τελικι αλλά είναι ζνα φαινόμενο που είναι ςυνεχόμενο. Ππωσ μπορεί να δει ο χριςτθσ 

ςτθν αναπαράςταςθ του φαινομζνου φαίνεται θ κίνθςθ των ιόντων μεταξφ από τθν άνοδο 

προσ τθν κάκοδο και αντίςτροφα. Επίςθσ ςτθν αναπαράςταςθ φαίνονται οι φυςαλίδεσ που 

δθμιουργοφνται ςτθν άνοδο και διαφεφγουν από το διάλυμα χλωριοφχου νατρίου. 
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Εικόνα 25: Φαινόμενο Ηλεκτρόλυςθσ Αναπαράςταςθ Φαινομζνου 
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5 Παράρτημα 
  

 Στο μζροσ αυτό κα παρατεκεί ο κϊδικασ που χρθςιμοποιικθκε ςτθν παραπάνω 

πτυχιακι εργαςία και φζρει τα αποτελζςματα που παρουςιάςτθκαν ςτα προθγοφμενα 

κεφάλαια.  

 

5.1 Κώδικασ gcentral.m 
 

function varargout = gcentral(varargin) 
% GCENTRAL M-file for gcentral.fig 
%      GCENTRAL, by itself, creates a new GCENTRAL or raises the 

existing 
%      singleton*. 
% 
%      H = GCENTRAL returns the handle to a new GCENTRAL or the 

handle to 
%      the existing singleton*. 
% 
%      GCENTRAL('CALLBACK',hObject,eventData,handles,...) calls the 

local 
%      function named CALLBACK in GCENTRAL.M with the given input 

arguments. 
% 
%      GCENTRAL('Property','Value',...) creates a new GCENTRAL or 

raises the 
%      existing singleton*.  Starting from the left, property value 

pairs are 
%      applied to the GUI before gcentral_OpeningFcn gets called.  An 
%      unrecognized property name or invalid value makes property 

application 
%      stop.  All inputs are passed to gcentral_OpeningFcn via 

varargin. 
% 
%      *See GUI Options on GUIDE's Tools menu.  Choose "GUI allows 

only one 
%      instance to run (singleton)". 
% 
% See also: GUIDE, GUIDATA, GUIHANDLES 

 
% Edit the above text to modify the response to help gcentral 

 
% Last Modified by GUIDE v2.5 11-Sep-2007 00:31:13 

 
% Begin initialization code - DO NOT EDIT 
gui_Singleton = 1; 
gui_State = struct('gui_Name',       mfilename, ... 
'gui_Singleton',  gui_Singleton, ... 
'gui_OpeningFcn', @gcentral_OpeningFcn, ... 
'gui_OutputFcn',  @gcentral_OutputFcn, ... 
'gui_LayoutFcn',  [] , ... 
'gui_Callback',   []); 
if nargin && ischar(varargin{1}) 
gui_State.gui_Callback = str2func(varargin{1}); 
end 
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if nargout 
[varargout{1:nargout}] = gui_mainfcn(gui_State, varargin{:}); 
else 
gui_mainfcn(gui_State, varargin{:}); 
end 
% End initialization code - DO NOT EDIT 

 

 
% --- Executes just before gcentral is made visible. 
function gcentral_OpeningFcn(hObject, eventdata, handles, varargin) 
% This function has no output args, see OutputFcn. 
% hObject    handle to figure 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
% varargin   command line arguments to gcentral (see VARARGIN) 

 
% Choose default command line output for gcentral 
handles.output = hObject; 

 
% Update handles structure 
guidata(hObject, handles); 

 
% UIWAIT makes gcentral wait for user response (see UIRESUME) 
% uiwait(handles.figure1); 

 

 
% --- Outputs from this function are returned to the command line. 
function varargout = gcentral_OutputFcn(hObject, eventdata, handles)  
% varargout  cell array for returning output args (see VARARGOUT); 
% hObject    handle to figure 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 

 
% Get default command line output from handles structure 
varargout{1} = handles.output; 

 

 
% --- Executes on button press in pushbutton1. 
function pushbutton1_Callback(hObject, eventdata, handles) 
% hObject    handle to pushbutton1 (see GCBO) 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
gfig_3_10; 

 
% --- Executes on button press in pushbutton2. 
function pushbutton2_Callback(hObject, eventdata, handles) 
% hObject    handle to pushbutton2 (see GCBO) 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
gfig_3_16; 

 
% --- Executes on button press in pushbutton3. 
function pushbutton3_Callback(hObject, eventdata, handles) 
% hObject    handle to pushbutton3 (see GCBO) 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
gfig_3_18; 
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5.2 Κώδικασ gfig_3_10.m 
 

function varargout = gfig_3_10(varargin) 
% GFIG_3_10 M-file for gfig_3_10.fig 
%      GFIG_3_10, by itself, creates a new GFIG_3_10 or raises the 

existing 
%      singleton*. 
% 
%      H = GFIG_3_10 returns the handle to a new GFIG_3_10 or the 

handle to 
%      the existing singleton*. 
% 
%      GFIG_3_10('CALLBACK',hObject,eventData,handles,...) calls the 

local 
%      function named CALLBACK in GFIG_3_10.M with the given input 

arguments. 
% 
%      GFIG_3_10('Property','Value',...) creates a new GFIG_3_10 or 

raises the 
%      existing singleton*.  Starting from the left, property value 

pairs are 
%      applied to the GUI before gfig_3_10_OpeningFcn gets called.  

An 
%      unrecognized property name or invalid value makes property 

application 
%      stop.  All inputs are passed to gfig_3_10_OpeningFcn via 

varargin. 
% 
%      *See GUI Options on GUIDE's Tools menu.  Choose "GUI allows 

only one 
%      instance to run (singleton)". 
% 
% See also: GUIDE, GUIDATA, GUIHANDLES 

 
% Edit the above text to modify the response to help gfig_3_10 

 
% Last Modified by GUIDE v2.5 28-Oct-2011 11:18:19 

 
% Begin initialization code - DO NOT EDIT 
gui_Singleton = 1; 
gui_State = struct('gui_Name',       mfilename, ... 
'gui_Singleton',  gui_Singleton, ... 
'gui_OpeningFcn', @gfig_3_10_OpeningFcn, ... 
'gui_OutputFcn',  @gfig_3_10_OutputFcn, ... 
'gui_LayoutFcn',  [] , ... 
'gui_Callback',   []); 
if nargin && ischar(varargin{1}) 
gui_State.gui_Callback = str2func(varargin{1}); 
end 

 
if nargout 
[varargout{1:nargout}] = gui_mainfcn(gui_State, varargin{:}); 
else 
gui_mainfcn(gui_State, varargin{:}); 
end 
% End initialization code - DO NOT EDIT 
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% --- Executes just before gfig_3_10 is made visible. 
function gfig_3_10_OpeningFcn(hObject, eventdata, handles, varargin) 
% This function has no output args, see OutputFcn. 
% hObject    handle to figure 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
% varargin   command line arguments to gfig_3_10 (see VARARGIN) 

 
% Choose default command line output for gfig_3_10 
handles.output = hObject; 

 
% Update handles structure 
guidata(hObject, handles); 

 
% UIWAIT makes gfig_3_10 wait for user response (see UIRESUME) 
% uiwait(handles.figure1); 

 

 
% --- Outputs from this function are returned to the command line. 
function varargout = gfig_3_10_OutputFcn(hObject, eventdata, handles)  
% varargout  cell array for returning output args (see VARARGOUT); 
% hObject    handle to figure 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 

 
% Get default command line output from handles structure 
varargout{1} = handles.output; 

 

 

 
function edit1_Callback(hObject, eventdata, handles) 
% hObject    handle to edit1 (see GCBO) 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 

 
% Hints: get(hObject,'String') returns contents of edit1 as text 
%        str2double(get(hObject,'String')) returns contents of edit1 

as a double 

 

 
% --- Executes during object creation, after setting all properties. 
function edit1_CreateFcn(hObject, eventdata, handles) 
% hObject    handle to edit1 (see GCBO) 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    empty - handles not created until after all CreateFcns 

called 

 
% Hint: edit controls usually have a white background on Windows. 
%       See ISPC and COMPUTER. 
if ispc && isequal(get(hObject,'BackgroundColor'), 

get(0,'defaultUicontrolBackgroundColor')) 
set(hObject,'BackgroundColor','white'); 
end 

 

 
% --- Executes on button press in pushbutton1. 
% function pushbutton1_Callback(hObject, eventdata, handles) 
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% % hObject    handle to pushbutton1 (see GCBO) 
% % eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% % handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
% global ryt; 
% ryt=str2double(get(handles.edit1,'String')); 

 
% --- Executes on button press in pushbutton2. 
function pushbutton2_Callback(hObject, eventdata, handles) 
% hObject    handle to pushbutton2 (see GCBO) 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
global ryt; 
ryt=str2double(get(handles.edit1,'String')); 

 
global status; 
global stam; 
global suv; 
axes(handles.axes1) 
axis off; 
set(handles.pushbutton3,'string','Γηαθνπή')  
stam=0;   
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 
stam=0; 
suv=0; 
status=0; 

 

 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 
set(handles.edit1,'enable','off'); 
set(handles.pushbutton2,'enable','off')  
set(handles.pushbutton5,'enable','off')  
set(handles.pushbutton6,'enable','off') 

 

 

 

 

 
if ryt <0.001|ryt > 5 
hfin=warndlg('Βάιηεζηo ΡπζκόΠξνζνκνίωζεοηηκήκεηαμύ 0.001 θαη 5'); 
return 
else 
end 
ryte = -ryt+5+0.001; 

 
%Apostaseis metaksi atomwn 
step=0.18; 

 
% Metatopisi kata ton aksona x 
stepx=0.18; 

 
% Metatopisi kata ton aksona y 
stepy=0.2; 

 
%Aktina atomwn 
ra=0.02; 
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% ΔΞΙΩΔΙΓΩΜΑΣΙΟΤ 
xdd = [-0.1 1 0.8 -0.1]; 
ydd = [0 0 0.3 0.3]; 

 
xdp1 =[1 1 0.8 0.8]; 
ydp1= [0 1 1 0.3]; 

 
xdv =[-0.1 0.8 0.8 0-0.1]; 
ydv= [0.3 0.3 1 1]; 

 
x0 =0.2; 
y0 =0.3; 
b=0.45; 
Dy=0.05; 
Dx=0.05; 
d=(b-2*Dy)/2; 

 
A1 =[x0-Dx, 0.075+Dy]; 
B1 =[x0/2, (y0/2)+Dy]; 
C1 =[Dx, 0.225+Dy]; 

 
A2 =[x0-Dx, 0.075+Dy+d]; 
B2 =[x0/2, (y0/2)+Dy+d]; 
C2 =[Dx, 0.225+Dy+d]; 

 
A3 =[x0-Dx, 0.075+Dy+2*d]; 
B3 =[x0/2, (y0/2)+Dy+2*d]; 
C3 =[Dx, 0.225+Dy+2*d]; 

 
th=0:pi/30:2*pi; 
th8=0:pi/15:2*pi; 
th9=0:pi/15:2*pi; 
th7=0:pi/12:2*pi; 

 
ax0=ra*cos(th); 
ay0=ra*sin(th); 

 
ax02=0.94*ra*cos(th8); 
ay02=0.94*ra*sin(th8); 

 
ax03=0.8*ra*cos(th9); 
ay03=0.8*ra*sin(th9); 

 
ax04=0.7*ra*cos(th9); 
ay04=0.7*ra*sin(th9); 

 
ax05=0.5*ra*cos(th9); 
ay05=0.5*ra*sin(th9); 

 
ax06=0.3*ra*cos(th7); 
ay06=0.3*ra*sin(th7); 

 
ax07=0.1*ra*cos(th7); 
ay07=0.1*ra*sin(th7); 

 
%Theseis atomwn 
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pp1=1; 
pp2=1.2; 
% katw epipedo , 1h grammh , 1o aristera 
A11x = A1(1)+pp1*ax0+stepx; 
A11y =A1(2)+pp2*ay0+stepy; 
S2A11x = A1(1)+pp1*ax02+stepx-0.0015; 
S2A11y =A1(2)+pp2*ay02+stepy+0.0015; 
S3A11x = A1(1)+pp1*ax03+stepx-0.002; 
S3A11y =A1(2)+pp2*ay03+stepy+0.002; 
S4A11x = A1(1)+pp1*ax04+stepx-0.003; 
S4A11y =A1(2)+pp2*ay04+stepy+0.003; 
S5A11x = A1(1)+pp1*ax05+stepx-0.004; 
S5A11y =A1(2)+pp2*ay05+stepy+0.004; 
S6A11x = A1(1)+pp1*ax06+stepx-0.005; 
S6A11y =A1(2)+pp2*ay06+stepy+0.005; 
S7A11x = A1(1)+pp1*ax07+stepx-0.005; 
S7A11y =A1(2)+pp2*ay07+stepy+0.005; 

 
% katw epipedo , 2h grammh , 1o aristera 
B11x = B1(1)+0.8*ax0+stepx; 
B11y =B1(2)+ay0+stepy; 
S2B11x = B1(1)+0.8*ax02+stepx-0.0015; 
S2B11y =B1(2)+ay02+stepy+0.0015; 
S3B11x = B1(1)+0.8*ax03+stepx-0.002; 
S3B11y =B1(2)+ay03+stepy+0.002; 
S5B11x = B1(1)+0.8*ax05+stepx-0.004; 
S5B11y =B1(2)+ay05+stepy+0.004; 
S6B11x = B1(1)+0.8*ax06+stepx-0.005; 
S6B11y =B1(2)+ay06+stepy+0.005; 

 
% katw epipedo , 3h grammh , 1o aristera 
C11x = C1(1)+0.7*ax0+stepx; 
C11y =C1(2)+0.8*ay0+stepy; 
S3C11x = C1(1)+0.7*ax03+stepx-0.002; 
S3C11y =C1(2)+0.8*ay03+stepy+0.002; 
S5C11x = C1(1)+0.7*ax05+stepx-0.004; 
S5C11y =C1(2)+0.8*ay05+stepy+0.004; 
S6C11x = C1(1)+0.7*ax06+stepx-0.005; 
S6C11y =C1(2)+0.8*ay06+stepy+0.005; 

 
% mesaio epipedo, 1h grammh, 1o aristera 
A12x = A2(1)+pp1*ax0+stepx; 
A12y =A2(2)+pp2*ay0+stepy; 
S2A12x = A2(1)+pp1*ax02+stepx-0.0015; 
S2A12y =A2(2)+pp2*ay02+stepy+0.0015; 
S3A12x = A2(1)+pp1*ax03+stepx-0.002; 
S3A12y =A2(2)+pp2*ay03+stepy+0.002; 
S4A12x = A2(1)+pp1*ax04+stepx-0.003; 
S4A12y =A2(2)+pp2*ay04+stepy+0.003; 
S5A12x = A2(1)+pp1*ax05+stepx-0.004; 
S5A12y =A2(2)+pp2*ay05+stepy+0.004; 
S6A12x = A2(1)+pp1*ax06+stepx-0.005; 
S6A12y =A2(2)+pp2*ay06+stepy+0.005; 
S7A12x = A2(1)+pp1*ax07+stepx-0.005; 
S7A12y =A2(2)+pp2*ay07+stepy+0.005; 

 
% mesaio epipedo, 2h grammh, 1o aristera 
B12x = B2(1)+0.8*ax0+stepx; 
B12y =B2(2)+ay0+stepy; 
S2B12x = B2(1)+0.8*ax02+stepx-0.0015; 
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S2B12y =B2(2)+ay02+stepy+0.0015; 
S3B12x = B2(1)+0.8*ax03+stepx-0.002; 
S3B12y =B2(2)+ay03+stepy+0.002; 
S5B12x = B2(1)+0.8*ax05+stepx-0.004; 
S5B12y =B2(2)+ay05+stepy+0.004; 
S6B12x = B2(1)+0.8*ax06+stepx-0.005; 
S6B12y =B2(2)+ay06+stepy+0.005; 

 
% mesaio epipedo, 3h grammh, 1o aristera 
C12x = C2(1)+0.6*ax0+stepx; 
C12y =C2(2)+0.8*ay0+stepy; 
S3C12x = C2(1)+0.7*ax03+stepx-0.002; 
S3C12y =C2(2)+0.8*ay03+stepy+0.002; 
S5C12x = C2(1)+0.7*ax05+stepx-0.004; 
S5C12y =C2(2)+0.8*ay05+stepy+0.004; 
S6C12x = C2(1)+0.7*ax06+stepx-0.005; 
S6C12y =C2(2)+0.8*ay06+stepy+0.005; 

 
% anw epipedo, 1h grammh, 1o aristera 
A13x = A3(1)+pp1*ax0+stepx; 
A13y =A3(2)+pp2*ay0+stepy; 
S2A13x = A3(1)+pp1*ax02+stepx-0.0015; 
S2A13y =A3(2)+pp2*ay02+stepy+0.0015; 
S3A13x = A3(1)+pp1*ax03+stepx-0.002; 
S3A13y =A3(2)+pp2*ay03+stepy+0.002; 
S4A13x = A3(1)+pp1*ax04+stepx-0.003; 
S4A13y =A3(2)+pp2*ay04+stepy+0.003; 
S5A13x = A3(1)+pp1*ax05+stepx-0.004; 
S5A13y =A3(2)+pp2*ay05+stepy+0.004; 
S6A13x = A3(1)+pp1*ax06+stepx-0.005; 
S6A13y =A3(2)+pp2*ay06+stepy+0.005; 
S7A13x = A3(1)+pp1*ax07+stepx-0.005; 
S7A13y =A3(2)+pp2*ay07+stepy+0.005; 

 
% anw epipedo, 2h grammh, 1o aristera 
B13x = B3(1)+0.8*ax0+stepx; 
B13y =B3(2)+ay0+stepy; 
S2B13x = B3(1)+0.8*ax02+stepx-0.0015; 
S2B13y =B3(2)+ay02+stepy+0.0015; 
S3B13x = B3(1)+0.8*ax03+stepx-0.002; 
S3B13y =B3(2)+ay03+stepy+0.002; 
S5B13x = B3(1)+0.8*ax05+stepx-0.004; 
S5B13y =B3(2)+ay05+stepy+0.004; 
S6B13x = B3(1)+0.8*ax06+stepx-0.005; 
S6B13y =B3(2)+ay06+stepy+0.005; 

 
% anw epipedo, 3h grammh, 1o aristera 
C13x = C3(1)+0.6*ax0+stepx; 
C13y =C3(2)+0.8*ay0+stepy; 
S3C13x = C3(1)+0.7*ax03+stepx-0.002; 
S3C13y =C3(2)+0.8*ay03+stepy+0.002; 
S5C13x = C3(1)+0.7*ax05+stepx-0.004; 
S5C13y =C3(2)+0.8*ay05+stepy+0.004; 
S6C13x = C3(1)+0.7*ax06+stepx-0.005; 
S6C13y =C3(2)+0.8*ay06+stepy+0.005; 

 
% katw epipedo, 1h grammh, mesaio 
A21x = A11x+step; 
A21y =A11y; 
S2A21x = S2A11x+step; 
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S2A21y =S2A11y; 
S3A21x = S3A11x+step; 
S3A21y =S3A11y; 
S4A21x = S4A11x+step; 
S4A21y =S4A11y; 
S5A21x = S5A11x+step; 
S5A21y =S5A11y; 
S6A21x = S6A11x+step; 
S6A21y =S6A11y; 
S7A21x = S7A11x+step; 
S7A21y =S7A11y; 

 
% katw epipedo, 2h grammh, mesaio 
B21x = B11x+step; 
B21y =B11y; 
S2B21x = S2B11x+step; 
S2B21y =S2B11y; 
S3B21x = S3B11x+step; 
S3B21y =S3B11y; 
S5B21x = S5B11x+step; 
S5B21y =S5B11y; 
S6B21x = S6B11x+step; 
S6B21y =S6B11y; 

 
% katw epipedo, 3h grammh, mesaio 
C21x = C11x+step; 
C21y =C11y; 
S3C21x = S3C11x+step; 
S3C21y =S3C11y; 
S5C21x = S5C11x+step; 
S5C21y =S5C11y; 
S6C21x = S6C11x+step; 
S6C21y =S6C11y; 

 
% mesaio epipedo, prwth gramh,  mesaio 
A22x = A12x+step; 
A22y =A12y; 
S2A22x = S2A12x+step; 
S2A22y =S2A12y; 
S3A22x = S3A12x+step; 
S3A22y =S3A12y; 
S4A22x = S4A12x+step; 
S4A22y =S4A12y; 
S5A22x = S5A12x+step; 
S5A22y =S5A12y; 
S6A22x = S6A12x+step; 
S6A22y =S6A12y; 
S7A22x = S7A12x+step; 
S7A22y =S7A12y; 

 
% mesaio epipedo, 2h gramh,  mesaio 
B22x = B12x+step; 
B22y =B12y; 
S2B22x = S2B12x+step; 
S2B22y =S2B12y; 
S3B22x = S3B12x+step; 
S3B22y =S3B12y; 
S5B22x = S5B12x+step; 
S5B22y =S5B12y; 
S6B22x = S6B12x+step; 
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S6B22y =S6B12y; 

 
% mesaio epipedo, 3h gramh,  mesaio 
C22x = C12x+step; 
C22y =C12y; 
S3C22x = S3C12x+step; 
S3C22y =S3C12y; 
S5C22x = S5C12x+step; 
S5C22y =S5C12y; 
S6C22x = S6C12x+step; 
S6C22y =S6C12y; 

 
% panw epipedo, 1h gramh,  mesaio 
A23x = A13x+step; 
A23y =A13y; 
S2A23x = S2A13x+step; 
S2A23y =S2A13y; 
S3A23x = S3A13x+step; 
S3A23y =S3A13y; 
S4A23x = S4A13x+step; 
S4A23y =S4A13y; 
S5A23x = S5A13x+step; 
S5A23y =S5A13y; 
S6A23x = S6A13x+step; 
S6A23y =S6A13y; 
S7A23x = S7A13x+step; 
S7A23y =S7A13y; 

 
% panw epipedo, 2h gramh,  mesaio 
B23x = B13x+step; 
B23y =B13y; 
S2B23x = S2B13x+step; 
S2B23y =S2B13y; 
S3B23x = S3B13x+step; 
S3B23y =S3B13y; 
S5B23x = S5B13x+step; 
S5B23y =S5B13y; 
S6B23x = S6B13x+step; 
S6B23y =S6B13y; 

 
% panw epipedo, 3h gramh,  mesaio 
C23x = C13x+step; 
C23y =C13y; 
S3C23x = S3C13x+step; 
S3C23y =S3C13y; 
S5C23x = S5C13x+step; 
S5C23y =S5C13y; 
S6C23x = S6C13x+step; 
S6C23y =S6C13y; 

 
% katw epipedo, 1h gramh,  deksia 
A31x = A11x+2*step; 
A31y =A11y; 
S2A31x = S2A11x+2*step; 
S2A31y =S2A11y; 
S3A31x = S3A11x+2*step; 
S3A31y =S3A11y; 
S4A31x = S4A11x+2*step; 
S4A31y =S4A11y; 
S5A31x = S5A11x+2*step; 
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S5A31y =S5A11y; 
S6A31x = S6A11x+2*step; 
S6A31y =S6A11y; 
S7A31x = S7A11x+2*step; 
S7A31y =S7A11y; 

 
% katw epipedo, 2h gramh,  deksia 
B31x = B11x+2*step; 
B31y =B11y; 
S2B31x = S2B11x+2*step; 
S2B31y =S2B11y; 
S3B31x = S3B11x+2*step; 
S3B31y =S3B11y; 
S5B31x = S5B11x+2*step; 
S5B31y =S5B11y; 
S6B31x = S6B11x+2*step; 
S6B31y =S6B11y; 

 
% katw epipedo, 3h gramh,  deksia 
C31x = C11x+2*step; 
C31y =C11y; 
S3C31x = S3C11x+2*step; 
S3C31y =S3C11y; 
S5C31x = S5C11x+2*step; 
S5C31y =S5C11y; 
S6C31x = S6C11x+2*step; 
S6C31y =S6C11y; 

 
% mesaio epipedo, 1h gramh,  deksia 
A32x = A12x+2*step; 
A32y =A12y; 
S2A32x = S2A12x+2*step; 
S2A32y =S2A12y; 
S3A32x = S3A12x+2*step; 
S3A32y =S3A12y; 
S4A32x = S4A12x+2*step; 
S4A32y =S4A12y; 
S5A32x = S5A12x+2*step; 
S5A32y =S5A12y; 
S6A32x = S6A12x+2*step; 
S6A32y =S6A12y; 
S7A32x = S7A12x+2*step; 
S7A32y =S7A12y; 

 
% mesaio epipedo, 2h gramh,  deksia 
B32x = B12x+2*step; 
B32y =B12y; 
S2B32x = S2B12x+2*step; 
S2B32y =S2B12y; 
S3B32x = S3B12x+2*step; 
S3B32y =S3B12y; 
S5B32x = S5B12x+2*step; 
S5B32y =S5B12y; 
S6B32x = S6B12x+2*step; 
S6B32y =S6B12y; 

 
% mesaio epipedo, 3h gramh,  deksia 
C32x = C12x+2*step; 
C32y =C12y; 
S3C32x = S3C12x+2*step; 
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S3C32y =S3C12y; 
S5C32x = S5C12x+2*step; 
S5C32y =S5C12y; 
S6C32x = S6C12x+2*step; 
S6C32y =S6C12y; 

 
% anw epipedo, 1h gramh,  deksia 
A33x = A13x+2*step; 
A33y =A13y; 
S2A33x = S2A13x+2*step; 
S2A33y =S2A13y; 
S3A33x = S3A13x+2*step; 
S3A33y =S3A13y; 
S4A33x = S4A13x+2*step; 
S4A33y =S4A13y; 
S5A33x = S5A13x+2*step; 
S5A33y =S5A13y; 
S6A33x = S6A13x+2*step; 
S6A33y =S6A13y; 
S7A33x = S7A13x+2*step; 
S7A33y =S7A13y; 

 
% anw epipedo, 2h gramh,  deksia 
B33x = B13x+2*step; 
B33y =B13y; 
S2B33x = S2B13x+2*step; 
S2B33y =S2B13y; 
S3B33x = S3B13x+2*step; 
S3B33y =S3B13y; 
S5B33x = S5B13x+2*step; 
S5B33y =S5B13y; 
S6B33x = S6B13x+2*step; 
S6B33y =S6B13y; 

 
% anw epipedo, 3h gramh,  deksia 
C33x = C13x+2*step; 
C33y =C13y; 
S3C33x = S3C13x+2*step; 
S3C33y =S3C13y; 
S5C33x = S5C13x+2*step; 
S5C33y =S5C13y; 
S6C33x = S6C13x+2*step; 
S6C33y =S6C13y; 

 

 
% symbolo panw deksia 
SA33x = A13x+2*step; 
SA33y =A13y; 
SS2A33x = S2A13x+2*step; 
SS2A33y =S2A13y; 
SS3A33x = S3A13x+2*step; 
SS3A33y =S3A13y; 
SS4A33x = S4A13x+2*step; 
SS4A33y =S4A13y; 
SS5A33x = S5A13x+2*step; 
SS5A33y =S5A13y; 
SS6A33x = S6A13x+2*step; 
SS6A33y =S6A13y; 
SS7A33x = S7A13x+2*step; 
SS7A33y =S7A13y; 
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%Theseis hlektroniwn 
th=0:pi/30:2*pi; 
rh =0.005; 
hx0=rh*cos(th); 
hy0=rh*sin(th); 

 
hx02=0.9*rh*cos(th); 
hy02=0.9*rh*sin(th); 

 
hx03=0.5*rh*cos(th); 
hy03=0.5*rh*sin(th); 

 
hx04=0.3*rh*cos(th); 
hy04=0.3*rh*sin(th); 

 
%metallo 
ed1x = [0.1,  0.2    0.2   0.1]; 
ed1y =[0.2     0    b,    b+0.2]+stepy+0.05; 

 
ed2x = [0.2,  0.8    0.8   0.2]; 
ed2y =[0     0    b,    b]+stepy+0.05; 

 
ed3x = [0.2,  0.8    0.65  0.1]; 
ed3y =[b     b    b+0.2,    b+0.2]+stepy+0.05; 

 
%akmes 
ak1x=[0.1  0.65  0.65  0.1]; 
ak1y=[0.45  0.45  0.455  0.455]; 

 
ak2x=[0.795  0.8  0.65  0.645]; 
ak2y=[0.25  0.25  0.45  0.45]; 

 
ak3x=[0.65   0.65   0.647 0.647 ]; 
ak3y=[0.45  0.85    0.85    0.45]; 

 

 
s=0.9; 
v=1; 
tmax =s/v; 
fy=0.57; 

 

 
% Epitaxynsh hlektroniou  
a = 1; 

 
% Arxikh thesi hlektroniou 
x0 =0.70; 
y0= 0.62; 

 

 
hx1=hx0+x0; 
hy1=hy0+y0; 

 
s2hx1=hx02+x0; 
s2hy1=hy02+y0; 
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s3hx1=hx03+x0; 
s3hy1=hy03+y0; 

 
s4hx1=hx04+x0; 
s4hy1=hy04+y0; 

 

 
% Thesi 1hs sygrousis 
x1 =0.64; 
y1= 0.59; 

 
% Thesi 2hs sygrousis 
x2 =0.41; 
y2= 0.63; 

 
% Thesi 3hs sygrousis 
x3 =0.27; 
y3= 0.59; 

 
% Telikh thesi 
x4 =0.15; 
y4= 0.63; 
x =hx1; 
y =hy1; 

 
% Apostasi kai xronos apo thn arxiki thesi ws th thesi ths 1hs 

sugrousis 

 
s1x =abs(x0-x1); 
s1y =abs(y0-y1); 

 
s1 =sqrt(s1x^2+s1y^2); 

 
t1 =sqrt(2*s1/a); 

 
f1 = atan(s1y/s1x); 

 
% Apostasi kai xronos apo thn thesi ths 1hs sugrousis ws th thesi ths 

2hs sugrousis 
s2x =abs(x1-x2); 
s2y =abs(y1-y2); 

 
s2 =sqrt(s2x^2+s2y^2); 

 
t2 =sqrt(2*s2/a); 

 
f2 = atan(s2y/s2x); 

 
% Apostasi kai xronos apo thn thesi ths 2hs sugrousis ws th thesi ths 

3hs sugrousis 

 
s3x =abs(x2-x3); 
s3y =abs(y2-y3); 

 
s3 =sqrt(s3x^2+s3y^2); 

 
t3 =sqrt(2*s3/a); 
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f3 = atan(s3y/s3x); 

 
% Apostasi kai xronos apo thn thesi ths 3hs sugrousis ws thn teliki 

thesi 

 
s4x =abs(x3-x4); 
s4y =abs(y3-y4); 

 
s4 =sqrt(s4x^2+s4y^2); 

 
t4 =sqrt(2*s4/a); 

 
f4 = atan(s4y/s4x); 

 
t=t1+t2+t3+6*t4; 
% Paxos grammis 

 
dd =0.002; 

 
plat=0.006; 
% Kinisi hlektroniou apo thn arxiki thesi ws th thesi ths 1hs 

sugrousis 
w1 = 30; 
w2 = 30; 
w3 = 30; 

 
co =0.07; 
vv = 1; 
for t=0:0.01:t 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 

 

 
if (stam==1)   
cc=stam; 
while (cc==1) 
cc=stam; 
pause(ryte); 
if (status==1) 
return 
end 
end 
end 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%   
diatw1 = plat*sin(w1*t); 
diatw2=plat*sin(w1*t+pi/3); 
diatw3 =plat*sin(w1*t+pi/6); 
% katw epipedo, 1h grammh, 1o aristera 
AA11x = A11x+diatw1; 
S2AA11x = S2A11x+diatw1; 
S3AA11x = S3A11x+diatw1; 
S4AA11x = S4A11x+diatw1; 
S5AA11x = S5A11x+diatw1; 
S6AA11x = S6A11x+diatw1; 
S7AA11x = S7A11x+diatw1; 

 
% mesaio epipedo , 1h grammh , mesaio 
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AA12x = A12x+diatw1; 
S2AA12x = S2A12x+diatw1; 
S3AA12x = S3A12x+diatw1; 
S4AA12x = S4A12x+diatw1; 
S5AA12x = S5A12x+diatw1; 
S6AA12x = S6A12x+diatw1; 
S7AA12x = S7A12x+diatw1; 

 
% anw epipedo, 1h grammh, 1o aristera 
AA13x = A13x+diatw1; 
S2AA13x = S2A13x+diatw1; 
S3AA13x = S3A13x+diatw1; 
S4AA13x = S4A13x+diatw1; 
S5AA13x = S5A13x+diatw1; 
S6AA13x = S6A13x+diatw1; 
S7AA13x = S7A13x+diatw1; 

 
% katw epipedo, 1h grammh, mesaio 
AA21x= A21x+diatw1; 
S2AA21x = S2A21x+diatw1; 
S3AA21x = S3A21x+diatw1; 
S4AA21x = S4A21x+diatw1; 
S5AA21x = S5A21x+diatw1; 
S6AA21x = S6A21x+diatw1; 
S7AA21x = S7A21x+diatw1; 

 
% mesaio epipedo, 1h grammh, mesaio 
AA22x= A22x+plat*sin(w1*t); 
S2AA22x = S2A22x+diatw1; 
S3AA22x = S3A22x+diatw1; 
S4AA22x = S4A22x+diatw1; 
S5AA22x = S5A22x+diatw1; 
S6AA22x = S6A22x+diatw1; 
S7AA22x = S7A22x+diatw1; 

 
% anw epipedo, 1h grammh, mesaio 
AA23x= A23x+diatw1; 
S2AA23x = S2A23x+diatw1; 
S3AA23x = S3A23x+diatw1; 
S4AA23x = S4A23x+diatw1; 
S5AA23x = S5A23x+diatw1; 
S6AA23x = S6A23x+diatw1; 
S7AA23x = S7A23x+diatw1; 

 
% katw epipedo, 1h grammh, deksia 
AA31x= A31x+diatw1; 
S2AA31x = S2A31x+diatw1; 
S3AA31x = S3A31x+diatw1; 
S4AA31x = S4A31x+diatw1; 
S5AA31x = S5A31x+diatw1; 
S6AA31x = S6A31x+diatw1; 
S7AA31x = S7A31x+diatw1; 

 
% mesaio epipedo, 1h grammh, deksia 
AA32x= A32x+diatw1; 
S2AA32x = S2A32x+diatw1; 
S3AA32x = S3A32x+diatw1; 
S4AA32x = S4A32x+diatw1; 
S5AA32x = S5A32x+diatw1; 
S6AA32x = S6A32x+diatw1; 
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S7AA32x = S7A32x+diatw1; 

 
% anw epipedo, 1h grammh, deksia 
AA33x= A33x+diatw1; 
S2AA33x = S2A33x+diatw1; 
S3AA33x = S3A33x+diatw1; 
S4AA33x = S4A33x+diatw1; 
S5AA33x = S5A33x+diatw1; 
S6AA33x = S6A33x+diatw1; 
S7AA33x = S7A33x+diatw1; 

 
% katw epipedo, 2h grammh, 1o aristera 
BB11x = B11x+diatw2; 
S2BB11x = S2B11x+diatw2; 
S3BB11x = S3B11x+diatw2; 
S5BB11x = S5B11x+diatw2; 
S6BB11x = S6B11x+diatw2; 

 
% mesaio epipedo, 2h grammh, 1o aristera 
if t>t1+t2+t3 
BB12x = B12x+5*diatw2; 
S2BB12x = S2B12x+5*diatw2; 
S3BB12x = S3B12x+5*diatw2; 
S5BB12x = S5B12x+5*diatw2; 
S6BB12x = S6B12x+5*diatw2; 
BB12y = B12y+2*plat*cos(w2*t+pi/6); 
S2BB12y = S2B12y+2*plat*cos(w2*t+pi/6); 
S3BB12y = S3B12y+2*plat*cos(w2*t+pi/6); 
S5BB12y = S5B12y+2*plat*cos(w2*t+pi/6); 
S6BB12y = S6B12y+2*plat*cos(w2*t+pi/6); 

 
else 
BB12x = B12x+diatw2; 
S2BB12x = S2B12x+diatw2; 
S3BB12x = S3B12x+diatw2; 
S5BB12x = S5B12x+diatw2; 
S6BB12x = S6B12x+diatw2; 
BB12y=B12y; 
S2BB12y = S2B12y; 
S3BB12y = S3B12y; 
S5BB12y = S5B12y; 
S6BB12y = S6B12y; 
end 

 
% anw epipedo, 2h grammh, 1o aristera  
BB13x = B13x+diatw2; 
S2BB13x = S2B13x+diatw2; 
S3BB13x = S3B13x+diatw2; 
S5BB13x = S5B13x+diatw2; 
S6BB13x = S6B13x+diatw2; 

 
% katw epipedo, 2h grammh, mesaio 
BB21x= B21x+diatw2; 
S2BB21x = S2B21x+diatw2; 
S3BB21x = S3B21x+diatw2; 
S5BB21x = S5B21x+diatw2; 
S6BB21x = S6B21x+diatw2; 

 
% mesaio epipedo, 2h grammh, mesaio 
BB22x= B22x+diatw2; 
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S2BB22x = S2B22x+diatw2; 
S3BB22x = S3B22x+diatw2; 
S5BB22x = S5B22x+diatw2; 
S6BB22x = S6B22x+diatw2; 

 
% anw epipedo, 2h grammh, mesaio 
BB23x= B23x+diatw2; 
S2BB23x = S2B23x+diatw2; 
S3BB23x = S3B23x+diatw2; 
S5BB23x = S5B23x+diatw2; 
S6BB23x = S6B23x+diatw2; 

 
% katw epipedo, 2h grammh, deksia  
BB31x= B31x+diatw2; 
S2BB31x = S2B31x+diatw2; 
S3BB31x = S3B31x+diatw2; 
S5BB31x = S5B31x+diatw2; 
S6BB31x = S6B31x+diatw2; 

 
% mesaio epipedo, 2h grammh, deksia  
if t>t1    
BB32x= B32x+6*diatw2; 
S2BB32x = S2B32x+6*diatw2; 
S3BB32x = S3B32x+6*diatw2; 
S5BB32x = S5B32x+6*diatw2; 
S6BB32x = S6B32x+6*diatw2; 
BB32y= B32y+plat*cos(w2*t+pi/4); 
S2BB32y= S2B32y+plat*cos(w2*t+pi/4); 
S3BB32y= S3B32y+plat*cos(w2*t+pi/4); 
S5BB32y= S5B32y+plat*cos(w2*t+pi/4); 
S6BB32y= S6B32y+plat*cos(w2*t+pi/4); 
else 
BB32x= B32x+diatw2; 
S2BB32x = S2B32x+diatw2; 
S3BB32x = S3B32x+diatw2; 
S5BB32x = S5B32x+diatw2; 
S6BB32x = S6B32x+diatw2; 
BB32y= B32y; 
S2BB32y= S2B32y; 
S3BB32y= S3B32y; 
S5BB32y= S5B32y; 
S6BB32y= S6B32y; 
end 

 
% anw epipedo, 2h grammh, deksia   
BB33x= B33x+diatw2; 
S2BB33x = S2B33x+diatw2; 
S3BB33x = S3B33x+diatw2; 
S5BB33x = S5B33x+diatw2; 
S6BB33x = S6B33x+diatw2; 

 
% katw epipedo, 3h grammh, 1o aristera 
CC11x = C11x+diatw3; 
S3CC11x = S3C11x+diatw3; 
S5CC11x = S5C11x+diatw3; 
S6CC11x = S6C11x+diatw3; 

 
% mesaio epipedo, 3h grammh, 1o aristera 
CC12x = C12x+diatw3; 
S3CC12x = S3C12x+diatw3; 
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S5CC12x = S5C12x+diatw3; 
S6CC12x = S6C12x+diatw3; 

 
% anw epipedo, 3h grammh, 1o aristera 
CC13x = C13x+diatw3; 
S3CC13x = S3C13x+diatw3; 
S5CC13x = S5C13x+diatw3; 
S6CC13x = S6C13x+diatw3; 

 
% katw epipedo, 3h grammh, mesaio 
CC21x= C21x+diatw3; 
S3CC21x = S3C21x+diatw3; 
S5CC21x = S5C21x+diatw3; 
S6CC21x = S6C21x+diatw3; 

 
% mesaio epipedo, 3h grammh, mesaio 
if t>t1+t2   
CC22x= C22x+7*diatw3; 
S3CC22x = S3C22x+7*diatw3; 
S5CC22x = S5C22x+7*diatw3; 
S6CC22x = S6C22x+7*diatw3; 
CC22y= C22y+plat*sin(w3*t+pi/3); 
S3CC22y= S3C22y+plat*sin(w3*t+pi/3); 
S5CC22y= S5C22y+plat*sin(w3*t+pi/3); 
S6CC22y= S6C22y+plat*sin(w3*t+pi/3); 
else 
CC22x= C22x+diatw3; 
S3CC22x = S3C22x+diatw3; 
S5CC22x = S5C22x+diatw3; 
S6CC22x = S6C22x+diatw3; 
CC22y= C22y; 
S3CC22y= S3C22y; 
S5CC22y= S5C22y; 
S6CC22y= S6C22y; 
end 

 
% anw epipedo, 3h grammh, mesaio 
CC23x= C23x+diatw3; 
S3CC23x = S3C23x+diatw3; 
S5CC23x = S5C23x+diatw3; 
S6CC23x = S6C23x+diatw3; 

 
% katw epipedo, 3h grammh, deksia 
CC31x= C31x+diatw3; 
S3CC31x = S3C31x+diatw3; 
S5CC31x = S5C31x+diatw3; 
S6CC31x = S6C31x+diatw3; 

 
% mesaio epipedo, 3h grammh, deksia 
CC32x= C32x+diatw3; 
S3CC32x = S3C32x+diatw3; 
S5CC32x = S5C32x+diatw3; 
S6CC32x = S6C32x+diatw3; 

 
% anw epipedo, 3h grammh, deksia 
CC33x= C33x+diatw3; 
S3CC33x = S3C33x+diatw3; 
S5CC33x = S5C33x+diatw3; 
S6CC33x = S6C33x+diatw3; 
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if t<=t1 
s=0.5*a*t^2; 
sx =s*cos(f1); 
sy =s*sin(f1); 
x =hx1-sx; 
y =hy1-sy; 
s2x =s2hx1-sx; 
s2y =s2hy1-sy; 
s3x =s3hx1-sx; 
s3y =s3hy1-sy; 
s4x =s4hx1-sx; 
s4y =s4hy1-sy; 

 
x11=x; 
y11 =y; 

 
s2x11=s2x; 
s2y11 =s2y; 

 
s3x11=s3x; 
s3y11=s3y; 

 
s4x11=s4x; 
s4y11 =s4y; 

 

 
xx=x0-sx; 
yy=y0-sy; 

 
grx1 = [x0, xx   xx, x0]; 
gry1 = [y0, yy  yy+dd, y0+dd]; 
else 
end 

 

 
if t>t1&t<=t1+t2 
s=0.5*a*(t-t1)^2; 
sx =s*cos(f2); 
sy =s*sin(f2); 
x =x11-sx; 
y =y11+sy; 

 
s2x =s2x11-sx; 
s2y =s2y11+sy; 

 
s3x =s3x11-sx; 
s3y =s3y11+sy; 

 
s4x =s4x11-sx; 
s4y =s4y11+sy; 

 

 

 
x =x11-sx; 
y =y11+sy; 
s2x =s2x11-sx; 
s2y =s2y11+sy; 
s3x =s3x11-sx; 
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s3y =s3y11+sy; 
s4x =s4x11-sx; 
s4y =s4y11+sy; 

 

 
x22=x; 
y22=y; 

 
s2x22=s2x; 
s2y22=s2y; 

 
s3x22=s3x; 
s3y22=s3y; 

 
s4x22=s4x; 
s4y22=s4y; 

 
xx=x1-sx; 
yy=y1+sy; 

 
grx2 = [x1, xx   xx, x1]; 
gry2 = [y1, yy  yy+dd, y1+dd]; 
else 
end 

 
if t>t1+t2&t<=t1+t2+t3 
s=0.5*a*(t-t1-t2)^2; 
sx =s*cos(f3); 
sy =s*sin(f3); 
x =x22-sx; 
y =y22-sy; 

 
s2x =s2x22-sx; 
s2y =s2y22-sy; 

 
s3x =s3x22-sx; 
s3y =s3y22-sy; 

 
s4x =s4x22-sx; 
s4y =s4y22-sy; 

 

 
x32=x; 
y32=y; 

 

 
s2x32=s2x; 
s2y32=s2y; 

 
s3x32=s3x; 
s3y32=s3y; 

 
s4x32=s4x; 
s4y32=s4y; 

 

 
xx=x2-sx; 
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yy=y2-sy; 

 
grx3 = [x2, xx   xx, x2]; 
gry3 = [y2, yy  yy+dd, y2+dd]; 
else 
end 

 
if t>t1+t2+t3&t<=t1+t2+t3+t4 
s=0.5*a*(t-t1-t2-t3)^2; 
sx =s*cos(f4); 
sy =s*sin(f4); 
x =x32-sx; 
y =y32+sy; 

 
s2x =s2x32-sx; 
s2y =s2y32+sy; 

 
s3x =s3x32-sx; 
s3y =s3y32+sy; 

 
s4x =s4x32-sx; 
s4y =s4y32+sy; 

 
xx=x3-sx; 
yy=y3+sy; 

 
grx4 = [x3, xx   xx, x3]; 
gry4 = [y3, yy  yy+dd, y3+dd]; 
else 
end 

 

 
if t<=0.2 
fill(xdd, ydd, [0.424 0.467 0.45], xdp1, ydp1, [0.424 0.467 0.45], 

xdv, ydv,[0.424 0.467 0.45],... 
ed1x, ed1y, [0.4,  0.8,  0],ed2x, ed2y, [0,  1,  0],ed3x, ed3y, [0.1,  

0.8,  0],... 
ak1x, ak1y, [0.1,  0.8,  0],ak2x, ak2y, [0.1,  0.8,  0],ak3x, ak3y, 

[0.4,  0.8,  0],... 
AA11x, A11y, [vv 2*co 0 ],S2AA11x, S2A11y, [  vv 3.2*co 0.3 ],... 
S3AA11x, S3A11y, [ vv 4*co 0.5],S4AA11x, S4A11y, [ vv 5*co  0.6],... 
S5AA11x, S5A11y, [ vv 7*co  0.7],S6AA11x, S6A11y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA11x, S7A11y, [ vv 10*co  0.8],... 
BB11x, B11y, [vv 2*co 0 ],S2BB11x, S2B11y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB11x, S3B11y,[ vv 4*co 0.4],S5BB11x, S5B11y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB11x, S6B11y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC11x, C11y, [vv 1*co 0 ],S3CC11x, S3C11y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC11x, S5C11y, [ vv 5*co 0.4],S6CC11x, S6C11y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA12x, A12y, [vv 2*co 0 ],S2AA12x, S2A12y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA12x, S3A12y, [ vv 4*co 0.5],S4AA12x, S4A12y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA12x, S5A12y, [ vv 7*co  0.7],S6AA12x, S6A12y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA12x, S7A12y, [ vv 10*co  0.8],... 
BB12x, BB12y, [vv 2*co 0 ],S2BB12x, S2BB12y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB12x, S3BB12y,[ vv 4*co 0.4], S5BB12x, S5BB12y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB12x, S6BB12y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC12x, C12y, [vv 1*co 0 ],S3CC12x, S3C12y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC12x, S5C12y, [ vv 5*co 0.4],S6CC12x, S6C12y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA13x, A13y, [vv 2*co 0 ],S2AA13x, S2A13y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA13x, S3A13y, [ vv 4*co 0.5],S4AA13x, S4A13y, [ vv 5*co 0.6],... 



 

57 
 

S5AA13x, S5A13y, [ vv 7*co  0.7],S6AA13x, S6A13y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA13x, S7A13y, [ vv 10*co  0.8],... 
BB13x, B13y, [vv 2*co 0 ],S2BB13x, S2B13y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB13x, S3B13y,[ vv 4*co 0.4],S5BB13x, S5B13y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB13x, S6B13y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC13x, C13y, [vv 1*co 0 ],S3CC13x, S3C13y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC13x, S5C13y, [ vv 5*co  0.4],S6CC13x, S6C13y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA21x, A21y, [vv 2*co 0 ],S2AA21x, S2A21y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA21x, S3A21y, [ vv 4*co 0.5],S4AA21x, S4A21y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA21x, S5A21y, [ vv 7*co  0.7],S6AA21x, S6A21y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA21x, S7A21y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB21x, B21y, [vv 2*co 0 ],S2BB21x, S2B21y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB21x, S3B21y,[ vv 4*co 0.4],S5BB21x, S5B21y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB21x, S6B21y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC21x, C21y, [vv 1*co 0 ],S3CC21x, S3C21y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC21x, S5C21y, [ vv 5*co  0.4],S6CC21x, S6C21y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA22x, A22y, [vv 2*co 0 ],S2AA22x, S2A22y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA22x, S3A22y, [ vv 4*co 0.5],S4AA22x, S4A22y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA22x, S5A22y, [ vv 7*co  0.7],S6AA22x, S6A22y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA22x, S7A22y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB22x, B22y, [vv 2*co 0 ],S2BB22x, S2B22y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB22x, S3B22y,[ vv 4*co 0.4],S5BB22x, S5B22y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB22x, S6B22y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC22x, CC22y, [vv 1*co 0 ],S3CC22x, S3CC22y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC22x, S5CC22y, [ vv 5*co  0.4],S6CC22x, S6CC22y, [ vv 7*co  

0.5],... 
AA23x, A23y, [vv 2*co 0 ],S2AA23x, S2A23y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA23x, S3A23y, [ vv 4*co 0.5],S4AA23x, S4A23y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA23x, S5A23y, [ vv 7*co  0.7],S6AA23x, S6A23y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA23x, S7A23y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB23x, B23y, [vv 2*co 0 ],S2BB23x, S2B23y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB23x, S3B23y,[ vv 4*co 0.4],S5BB23x, S5B23y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB23x, S6B23y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC23x, C23y, [vv 1*co 0 ],S3CC23x, S3C23y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC23x, S5C23y, [ vv 5*co  0.4],S6CC23x, S6C23y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA31x, A31y, [vv 2*co 0 ],S2AA31x, S2A31y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA31x, S3A31y, [ vv 4*co 0.5], S4AA31x, S4A31y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA31x, S5A31y, [ vv 7*co  0.7],S6AA31x, S6A31y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA31x, S7A31y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB31x, B31y, [vv 2*co 0 ],S2BB31x, S2B31y,[vv 3*co 0.2],... 
S3BB31x, S3B31y,[ vv 4*co 0.4],S5BB31x, S5B31y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB31x, S6B31y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC31x, C31y, [vv 1*co 0 ],S3CC31x, S3C31y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC31x, S5C31y, [ vv 5*co  0.4],S6CC31x, S6C31y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA32x, A32y, [vv 2*co 0 ],S2AA32x, S2A32y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA32x, S3A32y, [ vv 4*co 0.5],S4AA32x, S4A32y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA32x, S5A32y, [ vv 7*co  0.7],S6AA32x, S6A32y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA32x, S7A32y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB32x, BB32y, [vv 2*co 0 ],S2BB32x, S2BB32y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB32x, S3BB32y,[ vv 4*co 0.4],S5BB32x, S5BB32y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB32x, S6BB32y,[ vv 8*co  0.6],... . 
CC32x, C32y, [vv 1*co 0 ],S3CC32x, S3C32y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC32x, S5C32y, [ vv 5*co  0.4],S6CC32x, S6C32y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA33x, A33y, [vv 2*co 0 ],S2AA33x, S2A33y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA33x, S3A33y, [ vv 4*co 0.5],S4AA33x, S4A33y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA33x, S5A33y, [ vv 7*co  0.7],S6AA33x, S6A33y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA33x, S7A33y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB33x, B33y, [vv 2*co 0 ],S2BB33x, S2B33y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB33x, S3B33y,[ vv 4*co 0.4],S5BB33x, S5B33y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB33x, S6B33y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC33x, C33y, [vv 1*co 0 ],S3CC33x, S3C33y, [ vv 3*co 0.3],... 
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S5CC33x, S5C33y, [ vv 5*co  0.4],S6CC33x, S6C33y, [ vv 7*co  0.5],... 
SA33x+0.1, SA33y+0.25, [vv 2*co 0 ],SS2A33x+0.1, SS2A33y+0.25, [  vv 

3*co 0.3 ],... 
SS3A33x+0.1, SS3A33y+0.25, [ vv 4*co 0.5],SS4A33x+0.1, SS4A33y+0.25, 

[ vv 5*co 0.6],... 
SS5A33x+0.1, SS5A33y+0.25, [ vv 7*co  0.7],SS6A33x+0.1, SS6A33y+0.25, 

[ vv 9*co  0.8],... 
SS7A33x+0.1, SS7A33y+0.25, [vv 10*co 0.8],... 
'LineStyle','none') 
axis([0 1 0  1]); 
text(0.82,0.925,'ΘεηηθάΙόληα','FontSize',10); 

 
axis off 

 
else 
end 

 

 

 

 
if t>0.2&t<=t1 
fill(xdd, ydd, [0.424 0.467 0.45], xdp1, ydp1, [0.424 0.467 0.45], 

xdv, ydv,[0.424 0.467 0.45],... 
ed1x, ed1y, [0.4,  0.8,  0],ed2x, ed2y, [0,  1,  0],ed3x, ed3y, [0.1,  

0.8,  0],... 
ak1x, ak1y, [0.1,  0.8,  0],ak2x, ak2y, [0.1,  0.8,  0],ak3x, ak3y, 

[0.4,  0.8,  0],... 
x, y, [0  0  1],... 
s2x, s2y, [0.2  0.2  1],... 
s3x, s3y, [0.5  0.5  1],... 
s4x, s4y, [0.9 0.9 1],... 
AA11x, A11y, [vv 2*co 0 ],S2AA11x, S2A11y, [  vv 3.2*co 0.3 ],... 
S3AA11x, S3A11y, [ vv 4*co 0.5],S4AA11x, S4A11y, [ vv 5*co  0.6],... 
S5AA11x, S5A11y, [ vv 7*co  0.7],S6AA11x, S6A11y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA11x, S7A11y, [ vv 10*co  0.8],... 
BB11x, B11y, [vv 2*co 0 ],S2BB11x, S2B11y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB11x, S3B11y,[ vv 4*co 0.4],S5BB11x, S5B11y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB11x, S6B11y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC11x, C11y, [vv 1*co 0 ],S3CC11x, S3C11y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC11x, S5C11y, [ vv 5*co 0.4],S6CC11x, S6C11y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA12x, A12y, [vv 2*co 0 ],S2AA12x, S2A12y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA12x, S3A12y, [ vv 4*co 0.5],S4AA12x, S4A12y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA12x, S5A12y, [ vv 7*co  0.7],S6AA12x, S6A12y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA12x, S7A12y, [ vv 10*co  0.8],... 
BB12x, BB12y, [vv 2*co 0 ],S2BB12x, S2BB12y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB12x, S3BB12y,[ vv 4*co 0.4], S5BB12x, S5BB12y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB12x, S6BB12y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC12x, C12y, [vv 1*co 0 ],S3CC12x, S3C12y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC12x, S5C12y, [ vv 5*co 0.4],S6CC12x, S6C12y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA13x, A13y, [vv 2*co 0 ],S2AA13x, S2A13y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA13x, S3A13y, [ vv 4*co 0.5],S4AA13x, S4A13y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA13x, S5A13y, [ vv 7*co  0.7],S6AA13x, S6A13y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA13x, S7A13y, [ vv 10*co  0.8],... 
BB13x, B13y, [vv 2*co 0 ],S2BB13x, S2B13y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB13x, S3B13y,[ vv 4*co 0.4],S5BB13x, S5B13y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB13x, S6B13y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC13x, C13y, [vv 1*co 0 ],S3CC13x, S3C13y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC13x, S5C13y, [ vv 5*co  0.4],S6CC13x, S6C13y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA21x, A21y, [vv 2*co 0 ],S2AA21x, S2A21y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA21x, S3A21y, [ vv 4*co 0.5],S4AA21x, S4A21y, [ vv 5*co 0.6],... 
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S5AA21x, S5A21y, [ vv 7*co  0.7],S6AA21x, S6A21y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA21x, S7A21y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB21x, B21y, [vv 2*co 0 ],S2BB21x, S2B21y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB21x, S3B21y,[ vv 4*co 0.4],S5BB21x, S5B21y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB21x, S6B21y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC21x, C21y, [vv 1*co 0 ],S3CC21x, S3C21y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC21x, S5C21y, [ vv 5*co  0.4],S6CC21x, S6C21y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA22x, A22y, [vv 2*co 0 ],S2AA22x, S2A22y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA22x, S3A22y, [ vv 4*co 0.5],S4AA22x, S4A22y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA22x, S5A22y, [ vv 7*co  0.7],S6AA22x, S6A22y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA22x, S7A22y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB22x, B22y, [vv 2*co 0 ],S2BB22x, S2B22y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB22x, S3B22y,[ vv 4*co 0.4],S5BB22x, S5B22y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB22x, S6B22y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC22x, CC22y, [vv 1*co 0 ],S3CC22x, S3CC22y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC22x, S5CC22y, [ vv 5*co  0.4],S6CC22x, S6CC22y, [ vv 7*co  

0.5],... 
AA23x, A23y, [vv 2*co 0 ],S2AA23x, S2A23y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA23x, S3A23y, [ vv 4*co 0.5],S4AA23x, S4A23y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA23x, S5A23y, [ vv 7*co  0.7],S6AA23x, S6A23y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA23x, S7A23y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB23x, B23y, [vv 2*co 0 ],S2BB23x, S2B23y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB23x, S3B23y,[ vv 4*co 0.4],S5BB23x, S5B23y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB23x, S6B23y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC23x, C23y, [vv 1*co 0 ],S3CC23x, S3C23y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC23x, S5C23y, [ vv 5*co  0.4],S6CC23x, S6C23y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA31x, A31y, [vv 2*co 0 ],S2AA31x, S2A31y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA31x, S3A31y, [ vv 4*co 0.5], S4AA31x, S4A31y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA31x, S5A31y, [ vv 7*co  0.7],S6AA31x, S6A31y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA31x, S7A31y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB31x, B31y, [vv 2*co 0 ],S2BB31x, S2B31y,[vv 3*co 0.2],... 
S3BB31x, S3B31y,[ vv 4*co 0.4],S5BB31x, S5B31y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB31x, S6B31y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC31x, C31y, [vv 1*co 0 ],S3CC31x, S3C31y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC31x, S5C31y, [ vv 5*co  0.4],S6CC31x, S6C31y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA32x, A32y, [vv 2*co 0 ],S2AA32x, S2A32y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA32x, S3A32y, [ vv 4*co 0.5],S4AA32x, S4A32y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA32x, S5A32y, [ vv 7*co  0.7],S6AA32x, S6A32y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA32x, S7A32y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB32x, BB32y, [vv 2*co 0 ],S2BB32x, S2BB32y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB32x, S3BB32y,[ vv 4*co 0.4],S5BB32x, S5BB32y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB32x, S6BB32y,[ vv 8*co  0.6],... . 
CC32x, C32y, [vv 1*co 0 ],S3CC32x, S3C32y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC32x, S5C32y, [ vv 5*co  0.4],S6CC32x, S6C32y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA33x, A33y, [vv 2*co 0 ],S2AA33x, S2A33y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA33x, S3A33y, [ vv 4*co 0.5],S4AA33x, S4A33y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA33x, S5A33y, [ vv 7*co  0.7],S6AA33x, S6A33y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA33x, S7A33y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB33x, B33y, [vv 2*co 0 ],S2BB33x, S2B33y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB33x, S3B33y,[ vv 4*co 0.4],S5BB33x, S5B33y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB33x, S6B33y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC33x, C33y, [vv 1*co 0 ],S3CC33x, S3C33y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC33x, S5C33y, [ vv 5*co  0.4],S6CC33x, S6C33y, [ vv 7*co  0.5],... 
SA33x+0.1, SA33y+0.25, [vv 2*co 0 ],SS2A33x+0.1, SS2A33y+0.25, [  vv 

3*co 0.3 ],... 
SS3A33x+0.1, SS3A33y+0.25, [ vv 4*co 0.5],SS4A33x+0.1, SS4A33y+0.25, 

[ vv 5*co 0.6],... 
SS5A33x+0.1, SS5A33y+0.25, [ vv 7*co  0.7],SS6A33x+0.1, SS6A33y+0.25, 

[ vv 9*co  0.8],... 
SS7A33x+0.1, SS7A33y+0.25, [vv 10*co 0.8],... 
'LineStyle','none') 
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axis([0 1 0  1]); 
text(0.82,0.925,'ΘεηηθάΙόληα','FontSize',10); 

 
axis off 

 
else 
end 

 
if t>t1&t<=t1+t2 
fill(xdd, ydd, [0.424 0.467 0.45], xdp1, ydp1, [0.424 0.467 0.45], 

xdv, ydv,[0.424 0.467 0.45],... 
ed1x, ed1y, [0.4,  0.8,  0],ed2x, ed2y, [0,  1,  0],ed3x, ed3y, [0.1,  

0.8,  0],... 
ak1x, ak1y, [0.1,  0.8,  0],ak2x, ak2y, [0.1,  0.8,  0],ak3x, ak3y, 

[0.4,  0.8,  0],... 
x, y, [0  0  1],... 
s2x, s2y, [0.2  0.2  1],... 
s3x, s3y, [0.5  0.5  1],... 
s4x, s4y, [0.9 0.9 1],... 
AA11x, A11y, [vv 2*co 0 ],S2AA11x, S2A11y, [  vv 3.2*co 0.3 ],... 
S3AA11x, S3A11y, [ vv 4*co 0.5],S4AA11x, S4A11y, [ vv 5*co  0.6],... 
S5AA11x, S5A11y, [ vv 7*co  0.7],S6AA11x, S6A11y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA11x, S7A11y, [ vv 10*co  0.8],... 
BB11x, B11y, [vv 2*co 0 ],S2BB11x, S2B11y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB11x, S3B11y,[ vv 4*co 0.4],S5BB11x, S5B11y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB11x, S6B11y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC11x, C11y, [vv 1*co 0 ],S3CC11x, S3C11y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC11x, S5C11y, [ vv 5*co 0.4],S6CC11x, S6C11y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA12x, A12y, [vv 2*co 0 ],S2AA12x, S2A12y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA12x, S3A12y, [ vv 4*co 0.5],S4AA12x, S4A12y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA12x, S5A12y, [ vv 7*co  0.7],S6AA12x, S6A12y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA12x, S7A12y, [ vv 10*co  0.8],... 
BB12x, BB12y, [vv 2*co 0 ],S2BB12x, S2BB12y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB12x, S3BB12y,[ vv 4*co 0.4], S5BB12x, S5BB12y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB12x, S6BB12y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC12x, C12y, [vv 1*co 0 ],S3CC12x, S3C12y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC12x, S5C12y, [ vv 5*co 0.4],S6CC12x, S6C12y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA13x, A13y, [vv 2*co 0 ],S2AA13x, S2A13y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA13x, S3A13y, [ vv 4*co 0.5],S4AA13x, S4A13y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA13x, S5A13y, [ vv 7*co  0.7],S6AA13x, S6A13y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA13x, S7A13y, [ vv 10*co  0.8],... 
BB13x, B13y, [vv 2*co 0 ],S2BB13x, S2B13y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB13x, S3B13y,[ vv 4*co 0.4],S5BB13x, S5B13y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB13x, S6B13y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC13x, C13y, [vv 1*co 0 ],S3CC13x, S3C13y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC13x, S5C13y, [ vv 5*co  0.4],S6CC13x, S6C13y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA21x, A21y, [vv 2*co 0 ],S2AA21x, S2A21y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA21x, S3A21y, [ vv 4*co 0.5],S4AA21x, S4A21y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA21x, S5A21y, [ vv 7*co  0.7],S6AA21x, S6A21y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA21x, S7A21y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB21x, B21y, [vv 2*co 0 ],S2BB21x, S2B21y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB21x, S3B21y,[ vv 4*co 0.4],S5BB21x, S5B21y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB21x, S6B21y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC21x, C21y, [vv 1*co 0 ],S3CC21x, S3C21y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC21x, S5C21y, [ vv 5*co  0.4],S6CC21x, S6C21y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA22x, A22y, [vv 2*co 0 ],S2AA22x, S2A22y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA22x, S3A22y, [ vv 4*co 0.5],S4AA22x, S4A22y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA22x, S5A22y, [ vv 7*co  0.7],S6AA22x, S6A22y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA22x, S7A22y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB22x, B22y, [vv 2*co 0 ],S2BB22x, S2B22y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB22x, S3B22y,[ vv 4*co 0.4],S5BB22x, S5B22y,[ vv 6*co  0.5],... 
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S6BB22x, S6B22y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC22x, CC22y, [vv 1*co 0 ],S3CC22x, S3CC22y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC22x, S5CC22y, [ vv 5*co  0.4],S6CC22x, S6CC22y, [ vv 7*co  

0.5],... 
AA23x, A23y, [vv 2*co 0 ],S2AA23x, S2A23y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA23x, S3A23y, [ vv 4*co 0.5],S4AA23x, S4A23y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA23x, S5A23y, [ vv 7*co  0.7],S6AA23x, S6A23y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA23x, S7A23y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB23x, B23y, [vv 2*co 0 ],S2BB23x, S2B23y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB23x, S3B23y,[ vv 4*co 0.4],S5BB23x, S5B23y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB23x, S6B23y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC23x, C23y, [vv 1*co 0 ],S3CC23x, S3C23y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC23x, S5C23y, [ vv 5*co  0.4],S6CC23x, S6C23y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA31x, A31y, [vv 2*co 0 ],S2AA31x, S2A31y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA31x, S3A31y, [ vv 4*co 0.5], S4AA31x, S4A31y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA31x, S5A31y, [ vv 7*co  0.7],S6AA31x, S6A31y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA31x, S7A31y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB31x, B31y, [vv 2*co 0 ],S2BB31x, S2B31y,[vv 3*co 0.2],... 
S3BB31x, S3B31y,[ vv 4*co 0.4],S5BB31x, S5B31y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB31x, S6B31y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC31x, C31y, [vv 1*co 0 ],S3CC31x, S3C31y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC31x, S5C31y, [ vv 5*co  0.4],S6CC31x, S6C31y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA32x, A32y, [vv 2*co 0 ],S2AA32x, S2A32y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA32x, S3A32y, [ vv 4*co 0.5],S4AA32x, S4A32y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA32x, S5A32y, [ vv 7*co  0.7],S6AA32x, S6A32y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA32x, S7A32y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB32x, BB32y, [vv 2*co 0 ],S2BB32x, S2BB32y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB32x, S3BB32y,[ vv 4*co 0.4],S5BB32x, S5BB32y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB32x, S6BB32y,[ vv 8*co  0.6],... . 
CC32x, C32y, [vv 1*co 0 ],S3CC32x, S3C32y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC32x, S5C32y, [ vv 5*co  0.4],S6CC32x, S6C32y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA33x, A33y, [vv 2*co 0 ],S2AA33x, S2A33y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA33x, S3A33y, [ vv 4*co 0.5],S4AA33x, S4A33y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA33x, S5A33y, [ vv 7*co  0.7],S6AA33x, S6A33y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA33x, S7A33y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB33x, B33y, [vv 2*co 0 ],S2BB33x, S2B33y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB33x, S3B33y,[ vv 4*co 0.4],S5BB33x, S5B33y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB33x, S6B33y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC33x, C33y, [vv 1*co 0 ],S3CC33x, S3C33y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC33x, S5C33y, [ vv 5*co  0.4],S6CC33x, S6C33y, [ vv 7*co  0.5],... 
SA33x+0.1, SA33y+0.25, [vv 2*co 0 ],SS2A33x+0.1, SS2A33y+0.25, [  vv 

3*co 0.3 ],... 
SS3A33x+0.1, SS3A33y+0.25, [ vv 4*co 0.5],SS4A33x+0.1, SS4A33y+0.25, 

[ vv 5*co 0.6],... 
SS5A33x+0.1, SS5A33y+0.25, [ vv 7*co  0.7],SS6A33x+0.1, SS6A33y+0.25, 

[ vv 9*co  0.8],... 
SS7A33x+0.1, SS7A33y+0.25, [vv 10*co 0.8],... 
'LineStyle','none') 
text(0.15 , 0.18, 'Καηά ηε ζύγθξνπζε ηνπ ειεύζεξνπ ειεθηξνλίνπ κε ηα 

ηόληα κεηαθέξεηαη ελέξγεηα ζε απηά', 'FontSize',9 )  
text(0.15 , 0.13, 'Απμάλεηαη ε θηλεηηθή ελέξγεηα ηωλ ηόληωλ θαη άξα ε 

ζεξκνθξαζία ηνπ αληηζηάηε', 'FontSize',9 )  
text(0.15 , 0.08, 'Ωο απνηέιεζκα ν αληηζηάηεο εθπέκπεη ζεξκόηεηα ζην 

πεξηβάιινλ ηνπ', 'FontSize',9 )  
axis([0 1 0  1]); 
text(0.82,0.925,'ΘεηηθάΙόληα','FontSize',10); 

 
axis off 

 
else 
end 
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if t>t1+t2&t<=t1+t2+t3 
fill(xdd, ydd, [0.424 0.467 0.45], xdp1, ydp1, [0.424 0.467 0.45], 

xdv, ydv,[0.424 0.467 0.45],... 
ed1x, ed1y, [0.4,  0.8,  0],ed2x, ed2y, [0,  1,  0],ed3x, ed3y, [0.1,  

0.8,  0],... 
ak1x, ak1y, [0.1,  0.8,  0],ak2x, ak2y, [0.1,  0.8,  0],ak3x, ak3y, 

[0.4,  0.8,  0],... 
x, y, [0  0  1],... 
s2x, s2y, [0.2  0.2  1],... 
s3x, s3y, [0.5  0.5  1],... 
s4x, s4y, [0.9 0.9 1],... 
AA11x, A11y, [vv 2*co 0 ],S2AA11x, S2A11y, [  vv 3.2*co 0.3 ],... 
S3AA11x, S3A11y, [ vv 4*co 0.5],S4AA11x, S4A11y, [ vv 5*co  0.6],... 
S5AA11x, S5A11y, [ vv 7*co  0.7],S6AA11x, S6A11y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA11x, S7A11y, [ vv 10*co  0.8],... 
BB11x, B11y, [vv 2*co 0 ],S2BB11x, S2B11y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB11x, S3B11y,[ vv 4*co 0.4],S5BB11x, S5B11y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB11x, S6B11y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC11x, C11y, [vv 1*co 0 ],S3CC11x, S3C11y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC11x, S5C11y, [ vv 5*co 0.4],S6CC11x, S6C11y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA12x, A12y, [vv 2*co 0 ],S2AA12x, S2A12y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA12x, S3A12y, [ vv 4*co 0.5],S4AA12x, S4A12y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA12x, S5A12y, [ vv 7*co  0.7],S6AA12x, S6A12y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA12x, S7A12y, [ vv 10*co  0.8],... 
BB12x, BB12y, [vv 2*co 0 ],S2BB12x, S2BB12y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB12x, S3BB12y,[ vv 4*co 0.4], S5BB12x, S5BB12y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB12x, S6BB12y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC12x, C12y, [vv 1*co 0 ],S3CC12x, S3C12y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC12x, S5C12y, [ vv 5*co 0.4],S6CC12x, S6C12y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA13x, A13y, [vv 2*co 0 ],S2AA13x, S2A13y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA13x, S3A13y, [ vv 4*co 0.5],S4AA13x, S4A13y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA13x, S5A13y, [ vv 7*co  0.7],S6AA13x, S6A13y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA13x, S7A13y, [ vv 10*co  0.8],... 
BB13x, B13y, [vv 2*co 0 ],S2BB13x, S2B13y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB13x, S3B13y,[ vv 4*co 0.4],S5BB13x, S5B13y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB13x, S6B13y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC13x, C13y, [vv 1*co 0 ],S3CC13x, S3C13y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC13x, S5C13y, [ vv 5*co  0.4],S6CC13x, S6C13y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA21x, A21y, [vv 2*co 0 ],S2AA21x, S2A21y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA21x, S3A21y, [ vv 4*co 0.5],S4AA21x, S4A21y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA21x, S5A21y, [ vv 7*co  0.7],S6AA21x, S6A21y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA21x, S7A21y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB21x, B21y, [vv 2*co 0 ],S2BB21x, S2B21y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB21x, S3B21y,[ vv 4*co 0.4],S5BB21x, S5B21y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB21x, S6B21y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC21x, C21y, [vv 1*co 0 ],S3CC21x, S3C21y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC21x, S5C21y, [ vv 5*co  0.4],S6CC21x, S6C21y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA22x, A22y, [vv 2*co 0 ],S2AA22x, S2A22y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA22x, S3A22y, [ vv 4*co 0.5],S4AA22x, S4A22y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA22x, S5A22y, [ vv 7*co  0.7],S6AA22x, S6A22y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA22x, S7A22y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB22x, B22y, [vv 2*co 0 ],S2BB22x, S2B22y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB22x, S3B22y,[ vv 4*co 0.4],S5BB22x, S5B22y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB22x, S6B22y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC22x, CC22y, [vv 1*co 0 ],S3CC22x, S3CC22y, [ vv 3*co 0.3],... 
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S5CC22x, S5CC22y, [ vv 5*co  0.4],S6CC22x, S6CC22y, [ vv 7*co  

0.5],... 
AA23x, A23y, [vv 2*co 0 ],S2AA23x, S2A23y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA23x, S3A23y, [ vv 4*co 0.5],S4AA23x, S4A23y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA23x, S5A23y, [ vv 7*co  0.7],S6AA23x, S6A23y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA23x, S7A23y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB23x, B23y, [vv 2*co 0 ],S2BB23x, S2B23y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB23x, S3B23y,[ vv 4*co 0.4],S5BB23x, S5B23y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB23x, S6B23y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC23x, C23y, [vv 1*co 0 ],S3CC23x, S3C23y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC23x, S5C23y, [ vv 5*co  0.4],S6CC23x, S6C23y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA31x, A31y, [vv 2*co 0 ],S2AA31x, S2A31y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA31x, S3A31y, [ vv 4*co 0.5], S4AA31x, S4A31y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA31x, S5A31y, [ vv 7*co  0.7],S6AA31x, S6A31y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA31x, S7A31y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB31x, B31y, [vv 2*co 0 ],S2BB31x, S2B31y,[vv 3*co 0.2],... 
S3BB31x, S3B31y,[ vv 4*co 0.4],S5BB31x, S5B31y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB31x, S6B31y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC31x, C31y, [vv 1*co 0 ],S3CC31x, S3C31y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC31x, S5C31y, [ vv 5*co  0.4],S6CC31x, S6C31y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA32x, A32y, [vv 2*co 0 ],S2AA32x, S2A32y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA32x, S3A32y, [ vv 4*co 0.5],S4AA32x, S4A32y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA32x, S5A32y, [ vv 7*co  0.7],S6AA32x, S6A32y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA32x, S7A32y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB32x, BB32y, [vv 2*co 0 ],S2BB32x, S2BB32y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB32x, S3BB32y,[ vv 4*co 0.4],S5BB32x, S5BB32y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB32x, S6BB32y,[ vv 8*co  0.6],... . 
CC32x, C32y, [vv 1*co 0 ],S3CC32x, S3C32y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC32x, S5C32y, [ vv 5*co  0.4],S6CC32x, S6C32y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA33x, A33y, [vv 2*co 0 ],S2AA33x, S2A33y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA33x, S3A33y, [ vv 4*co 0.5],S4AA33x, S4A33y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA33x, S5A33y, [ vv 7*co  0.7],S6AA33x, S6A33y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA33x, S7A33y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB33x, B33y, [vv 2*co 0 ],S2BB33x, S2B33y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB33x, S3B33y,[ vv 4*co 0.4],S5BB33x, S5B33y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB33x, S6B33y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC33x, C33y, [vv 1*co 0 ],S3CC33x, S3C33y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC33x, S5C33y, [ vv 5*co  0.4],S6CC33x, S6C33y, [ vv 7*co  0.5],... 
SA33x+0.1, SA33y+0.25, [vv 2*co 0 ],SS2A33x+0.1, SS2A33y+0.25, [  vv 

3*co 0.3 ],... 
SS3A33x+0.1, SS3A33y+0.25, [ vv 4*co 0.5],SS4A33x+0.1, SS4A33y+0.25, 

[ vv 5*co 0.6],... 
SS5A33x+0.1, SS5A33y+0.25, [ vv 7*co  0.7],SS6A33x+0.1, SS6A33y+0.25, 

[ vv 9*co  0.8],... 
SS7A33x+0.1, SS7A33y+0.25, [vv 10*co 0.8],... 
'LineStyle','none') 
text(0.15 , 0.18, 'Καηά ηε ζύγθξνπζε ηνπ ειεύζεξνπ ειεθηξνλίνπ κε ηα 

ηόληα κεηαθέξεηαη ελέξγεηα ζε απηά', 'FontSize',9 )  
text(0.15 , 0.13, 'Απμάλεηαη ε θηλεηηθή ελέξγεηα ηωλ ηόληωλ θαη άξα ε 

ζεξκνθξαζία ηνπ αληηζηάηε', 'FontSize',9 )  
text(0.15 , 0.08, 'Ωο απνηέιεζκα ν αληηζηάηεο εθπέκπεη ζεξκόηεηα ζην 

πεξηβάιινλ ηνπ', 'FontSize',9 )  
axis([0 1 0  1]); 
text(0.82,0.925,'ΘεηηθάΙόληα','FontSize',10); 

 
axis off 

 
else 

 
end 
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if t>t1+t2+t3&t<=t1+t2+t3+0.9*t4 
fill(xdd, ydd, [0.424 0.467 0.45], xdp1, ydp1, [0.424 0.467 0.45], 

xdv, ydv,[0.424 0.467 0.45],... 
ed1x, ed1y, [0.4,  0.8,  0],ed2x, ed2y, [0,  1,  0],ed3x, ed3y, [0.1,  

0.8,  0],... 
ak1x, ak1y, [0.1,  0.8,  0],ak2x, ak2y, [0.1,  0.8,  0],ak3x, ak3y, 

[0.4,  0.8,  0],... 
x, y, [0  0  1],... 
s2x, s2y, [0.2  0.2  1],... 
s3x, s3y, [0.5  0.5  1],... 
s4x, s4y, [0.9 0.9 1],... 
AA11x, A11y, [vv 2*co 0 ],S2AA11x, S2A11y, [  vv 3.2*co 0.3 ],... 
S3AA11x, S3A11y, [ vv 4*co 0.5],S4AA11x, S4A11y, [ vv 5*co  0.6],... 
S5AA11x, S5A11y, [ vv 7*co  0.7],S6AA11x, S6A11y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA11x, S7A11y, [ vv 10*co  0.8],... 
BB11x, B11y, [vv 2*co 0 ],S2BB11x, S2B11y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB11x, S3B11y,[ vv 4*co 0.4],S5BB11x, S5B11y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB11x, S6B11y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC11x, C11y, [vv 1*co 0 ],S3CC11x, S3C11y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC11x, S5C11y, [ vv 5*co 0.4],S6CC11x, S6C11y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA12x, A12y, [vv 2*co 0 ],S2AA12x, S2A12y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA12x, S3A12y, [ vv 4*co 0.5],S4AA12x, S4A12y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA12x, S5A12y, [ vv 7*co  0.7],S6AA12x, S6A12y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA12x, S7A12y, [ vv 10*co  0.8],... 
BB12x, BB12y, [vv 2*co 0 ],S2BB12x, S2BB12y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB12x, S3BB12y,[ vv 4*co 0.4], S5BB12x, S5BB12y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB12x, S6BB12y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC12x, C12y, [vv 1*co 0 ],S3CC12x, S3C12y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC12x, S5C12y, [ vv 5*co 0.4],S6CC12x, S6C12y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA13x, A13y, [vv 2*co 0 ],S2AA13x, S2A13y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA13x, S3A13y, [ vv 4*co 0.5],S4AA13x, S4A13y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA13x, S5A13y, [ vv 7*co  0.7],S6AA13x, S6A13y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA13x, S7A13y, [ vv 10*co  0.8],... 
BB13x, B13y, [vv 2*co 0 ],S2BB13x, S2B13y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB13x, S3B13y,[ vv 4*co 0.4],S5BB13x, S5B13y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB13x, S6B13y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC13x, C13y, [vv 1*co 0 ],S3CC13x, S3C13y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC13x, S5C13y, [ vv 5*co  0.4],S6CC13x, S6C13y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA21x, A21y, [vv 2*co 0 ],S2AA21x, S2A21y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA21x, S3A21y, [ vv 4*co 0.5],S4AA21x, S4A21y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA21x, S5A21y, [ vv 7*co  0.7],S6AA21x, S6A21y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA21x, S7A21y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB21x, B21y, [vv 2*co 0 ],S2BB21x, S2B21y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB21x, S3B21y,[ vv 4*co 0.4],S5BB21x, S5B21y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB21x, S6B21y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC21x, C21y, [vv 1*co 0 ],S3CC21x, S3C21y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC21x, S5C21y, [ vv 5*co  0.4],S6CC21x, S6C21y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA22x, A22y, [vv 2*co 0 ],S2AA22x, S2A22y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA22x, S3A22y, [ vv 4*co 0.5],S4AA22x, S4A22y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA22x, S5A22y, [ vv 7*co  0.7],S6AA22x, S6A22y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA22x, S7A22y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB22x, B22y, [vv 2*co 0 ],S2BB22x, S2B22y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB22x, S3B22y,[ vv 4*co 0.4],S5BB22x, S5B22y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB22x, S6B22y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC22x, CC22y, [vv 1*co 0 ],S3CC22x, S3CC22y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC22x, S5CC22y, [ vv 5*co  0.4],S6CC22x, S6CC22y, [ vv 7*co  

0.5],... 
AA23x, A23y, [vv 2*co 0 ],S2AA23x, S2A23y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA23x, S3A23y, [ vv 4*co 0.5],S4AA23x, S4A23y, [ vv 5*co 0.6],... 
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S5AA23x, S5A23y, [ vv 7*co  0.7],S6AA23x, S6A23y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA23x, S7A23y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB23x, B23y, [vv 2*co 0 ],S2BB23x, S2B23y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB23x, S3B23y,[ vv 4*co 0.4],S5BB23x, S5B23y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB23x, S6B23y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC23x, C23y, [vv 1*co 0 ],S3CC23x, S3C23y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC23x, S5C23y, [ vv 5*co  0.4],S6CC23x, S6C23y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA31x, A31y, [vv 2*co 0 ],S2AA31x, S2A31y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA31x, S3A31y, [ vv 4*co 0.5], S4AA31x, S4A31y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA31x, S5A31y, [ vv 7*co  0.7],S6AA31x, S6A31y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA31x, S7A31y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB31x, B31y, [vv 2*co 0 ],S2BB31x, S2B31y,[vv 3*co 0.2],... 
S3BB31x, S3B31y,[ vv 4*co 0.4],S5BB31x, S5B31y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB31x, S6B31y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC31x, C31y, [vv 1*co 0 ],S3CC31x, S3C31y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC31x, S5C31y, [ vv 5*co  0.4],S6CC31x, S6C31y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA32x, A32y, [vv 2*co 0 ],S2AA32x, S2A32y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA32x, S3A32y, [ vv 4*co 0.5],S4AA32x, S4A32y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA32x, S5A32y, [ vv 7*co  0.7],S6AA32x, S6A32y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA32x, S7A32y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB32x, BB32y, [vv 2*co 0 ],S2BB32x, S2BB32y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB32x, S3BB32y,[ vv 4*co 0.4],S5BB32x, S5BB32y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB32x, S6BB32y,[ vv 8*co  0.6],... . 
CC32x, C32y, [vv 1*co 0 ],S3CC32x, S3C32y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC32x, S5C32y, [ vv 5*co  0.4],S6CC32x, S6C32y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA33x, A33y, [vv 2*co 0 ],S2AA33x, S2A33y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA33x, S3A33y, [ vv 4*co 0.5],S4AA33x, S4A33y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA33x, S5A33y, [ vv 7*co  0.7],S6AA33x, S6A33y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA33x, S7A33y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB33x, B33y, [vv 2*co 0 ],S2BB33x, S2B33y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB33x, S3B33y,[ vv 4*co 0.4],S5BB33x, S5B33y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB33x, S6B33y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC33x, C33y, [vv 1*co 0 ],S3CC33x, S3C33y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC33x, S5C33y, [ vv 5*co  0.4],S6CC33x, S6C33y, [ vv 7*co  0.5],... 
SA33x+0.1, SA33y+0.25, [vv 2*co 0 ],SS2A33x+0.1, SS2A33y+0.25, [  vv 

3*co 0.3 ],... 
SS3A33x+0.1, SS3A33y+0.25, [ vv 4*co 0.5],SS4A33x+0.1, SS4A33y+0.25, 

[ vv 5*co 0.6],... 
SS5A33x+0.1, SS5A33y+0.25, [ vv 7*co  0.7],SS6A33x+0.1, SS6A33y+0.25, 

[ vv 9*co  0.8],... 
SS7A33x+0.1, SS7A33y+0.25, [vv 10*co 0.8],... 
'LineStyle','none') 
text(0.15 , 0.18, 'Καηά ηε ζύγθξνπζε ηνπ ειεύζεξνπ ειεθηξνλίνπ κε ηα 

ηόληα κεηαθέξεηαη ελέξγεηα ζε απηά', 'FontSize',9 )  
text(0.15 , 0.13, 'Απμάλεηαη ε θηλεηηθή ελέξγεηα ηωλ ηόληωλ θαη άξα ε 

ζεξκνθξαζία ηνπ αληηζηάηε', 'FontSize',9 )  
text(0.15 , 0.08, 'Ωο απνηέιεζκα ν αληηζηάηεο εθπέκπεη ζεξκόηεηα ζην 

πεξηβάιινλ ηνπ', 'FontSize',9 )  
axis([0 1 0  1]); 
text(0.82,0.925,'ΘεηηθάΙόληα','FontSize',10); 
axis off 
else 
end 

 

 
if t>t1+t2+t3+0.9*t4 
fill(xdd, ydd, [0.424 0.467 0.45], xdp1, ydp1, [0.424 0.467 0.45], 

xdv, ydv,[0.424 0.467 0.45],... 
ed1x, ed1y, [0.4,  0.8,  0],ed2x, ed2y, [0,  1,  0],ed3x, ed3y, [0.1,  

0.8,  0],... 
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ak1x, ak1y, [0.1,  0.8,  0],ak2x, ak2y, [0.1,  0.8,  0],ak3x, ak3y, 

[0.4,  0.8,  0],... 
AA11x, A11y, [vv 2*co 0 ],S2AA11x, S2A11y, [  vv 3.2*co 0.3 ],... 
S3AA11x, S3A11y, [ vv 4*co 0.5],S4AA11x, S4A11y, [ vv 5*co  0.6],... 
S5AA11x, S5A11y, [ vv 7*co  0.7],S6AA11x, S6A11y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA11x, S7A11y, [ vv 10*co  0.8],... 
BB11x, B11y, [vv 2*co 0 ],S2BB11x, S2B11y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB11x, S3B11y,[ vv 4*co 0.4],S5BB11x, S5B11y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB11x, S6B11y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC11x, C11y, [vv 1*co 0 ],S3CC11x, S3C11y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC11x, S5C11y, [ vv 5*co 0.4],S6CC11x, S6C11y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA12x, A12y, [vv 2*co 0 ],S2AA12x, S2A12y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA12x, S3A12y, [ vv 4*co 0.5],S4AA12x, S4A12y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA12x, S5A12y, [ vv 7*co  0.7],S6AA12x, S6A12y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA12x, S7A12y, [ vv 10*co  0.8],... 
BB12x, BB12y, [vv 2*co 0 ],S2BB12x, S2BB12y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB12x, S3BB12y,[ vv 4*co 0.4], S5BB12x, S5BB12y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB12x, S6BB12y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC12x, C12y, [vv 1*co 0 ],S3CC12x, S3C12y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC12x, S5C12y, [ vv 5*co 0.4],S6CC12x, S6C12y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA13x, A13y, [vv 2*co 0 ],S2AA13x, S2A13y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA13x, S3A13y, [ vv 4*co 0.5],S4AA13x, S4A13y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA13x, S5A13y, [ vv 7*co  0.7],S6AA13x, S6A13y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA13x, S7A13y, [ vv 10*co  0.8],... 
BB13x, B13y, [vv 2*co 0 ],S2BB13x, S2B13y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB13x, S3B13y,[ vv 4*co 0.4],S5BB13x, S5B13y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB13x, S6B13y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC13x, C13y, [vv 1*co 0 ],S3CC13x, S3C13y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC13x, S5C13y, [ vv 5*co  0.4],S6CC13x, S6C13y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA21x, A21y, [vv 2*co 0 ],S2AA21x, S2A21y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA21x, S3A21y, [ vv 4*co 0.5],S4AA21x, S4A21y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA21x, S5A21y, [ vv 7*co  0.7],S6AA21x, S6A21y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA21x, S7A21y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB21x, B21y, [vv 2*co 0 ],S2BB21x, S2B21y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB21x, S3B21y,[ vv 4*co 0.4],S5BB21x, S5B21y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB21x, S6B21y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC21x, C21y, [vv 1*co 0 ],S3CC21x, S3C21y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC21x, S5C21y, [ vv 5*co  0.4],S6CC21x, S6C21y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA22x, A22y, [vv 2*co 0 ],S2AA22x, S2A22y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA22x, S3A22y, [ vv 4*co 0.5],S4AA22x, S4A22y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA22x, S5A22y, [ vv 7*co  0.7],S6AA22x, S6A22y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA22x, S7A22y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB22x, B22y, [vv 2*co 0 ],S2BB22x, S2B22y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB22x, S3B22y,[ vv 4*co 0.4],S5BB22x, S5B22y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB22x, S6B22y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC22x, CC22y, [vv 1*co 0 ],S3CC22x, S3CC22y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC22x, S5CC22y, [ vv 5*co  0.4],S6CC22x, S6CC22y, [ vv 7*co  

0.5],... 
AA23x, A23y, [vv 2*co 0 ],S2AA23x, S2A23y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA23x, S3A23y, [ vv 4*co 0.5],S4AA23x, S4A23y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA23x, S5A23y, [ vv 7*co  0.7],S6AA23x, S6A23y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA23x, S7A23y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB23x, B23y, [vv 2*co 0 ],S2BB23x, S2B23y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB23x, S3B23y,[ vv 4*co 0.4],S5BB23x, S5B23y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB23x, S6B23y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC23x, C23y, [vv 1*co 0 ],S3CC23x, S3C23y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC23x, S5C23y, [ vv 5*co  0.4],S6CC23x, S6C23y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA31x, A31y, [vv 2*co 0 ],S2AA31x, S2A31y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA31x, S3A31y, [ vv 4*co 0.5], S4AA31x, S4A31y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA31x, S5A31y, [ vv 7*co  0.7],S6AA31x, S6A31y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA31x, S7A31y, [ vv 10*co 0.8],... 
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BB31x, B31y, [vv 2*co 0 ],S2BB31x, S2B31y,[vv 3*co 0.2],... 
S3BB31x, S3B31y,[ vv 4*co 0.4],S5BB31x, S5B31y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB31x, S6B31y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC31x, C31y, [vv 1*co 0 ],S3CC31x, S3C31y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC31x, S5C31y, [ vv 5*co  0.4],S6CC31x, S6C31y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA32x, A32y, [vv 2*co 0 ],S2AA32x, S2A32y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA32x, S3A32y, [ vv 4*co 0.5],S4AA32x, S4A32y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA32x, S5A32y, [ vv 7*co  0.7],S6AA32x, S6A32y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA32x, S7A32y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB32x, BB32y, [vv 2*co 0 ],S2BB32x, S2BB32y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB32x, S3BB32y,[ vv 4*co 0.4],S5BB32x, S5BB32y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB32x, S6BB32y,[ vv 8*co  0.6],... . 
CC32x, C32y, [vv 1*co 0 ],S3CC32x, S3C32y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC32x, S5C32y, [ vv 5*co  0.4],S6CC32x, S6C32y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA33x, A33y, [vv 2*co 0 ],S2AA33x, S2A33y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA33x, S3A33y, [ vv 4*co 0.5],S4AA33x, S4A33y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA33x, S5A33y, [ vv 7*co  0.7],S6AA33x, S6A33y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA33x, S7A33y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB33x, B33y, [vv 2*co 0 ],S2BB33x, S2B33y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB33x, S3B33y,[ vv 4*co 0.4],S5BB33x, S5B33y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB33x, S6B33y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC33x, C33y, [vv 1*co 0 ],S3CC33x, S3C33y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC33x, S5C33y, [ vv 5*co  0.4],S6CC33x, S6C33y, [ vv 7*co  0.5],... 
SA33x+0.1, SA33y+0.25, [vv 2*co 0 ],SS2A33x+0.1, SS2A33y+0.25, [  vv 

3*co 0.3 ],... 
SS3A33x+0.1, SS3A33y+0.25, [ vv 4*co 0.5],SS4A33x+0.1, SS4A33y+0.25, 

[ vv 5*co 0.6],... 
SS5A33x+0.1, SS5A33y+0.25, [ vv 7*co  0.7],SS6A33x+0.1, SS6A33y+0.25, 

[ vv 9*co  0.8],... 
SS7A33x+0.1, SS7A33y+0.25, [vv 10*co 0.8],... 
'LineStyle','none') 
text(0.82,0.925,'Θεηηθά Ιόληα','FontSize',10); 

 
text(0.28 , 0.15, 'Ο αληηζηάηεο εθπέκπεη ζεξκόηεηα ζην πεξηβάιινλ 

ηνπ', 'FontSize',9 )    
axis([0 1 0  1]); 
axis off 
else 
end 

 
pause(ryte) 

 
end 

 
fill(xdd, ydd, [0.424 0.467 0.45], xdp1, ydp1, [0.424 0.467 0.45], 

xdv, ydv,[0.424 0.467 0.45],... 
ed1x, ed1y, [0.4,  0.8,  0],ed2x, ed2y, [0,  1,  0],ed3x, ed3y, [0.1,  

0.8,  0],... 
ak1x, ak1y, [0.1,  0.8,  0],ak2x, ak2y, [0.1,  0.8,  0],ak3x, ak3y, 

[0.4,  0.8,  0],... 
AA11x, A11y, [vv 2*co 0 ],S2AA11x, S2A11y, [  vv 3.2*co 0.3 ],... 
S3AA11x, S3A11y, [ vv 4*co 0.5],S4AA11x, S4A11y, [ vv 5*co  0.6],... 
S5AA11x, S5A11y, [ vv 7*co  0.7],S6AA11x, S6A11y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA11x, S7A11y, [ vv 10*co  0.8],... 
BB11x, B11y, [vv 2*co 0 ],S2BB11x, S2B11y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB11x, S3B11y,[ vv 4*co 0.4],S5BB11x, S5B11y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB11x, S6B11y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC11x, C11y, [vv 1*co 0 ],S3CC11x, S3C11y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC11x, S5C11y, [ vv 5*co 0.4],S6CC11x, S6C11y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA12x, A12y, [vv 2*co 0 ],S2AA12x, S2A12y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
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S3AA12x, S3A12y, [ vv 4*co 0.5],S4AA12x, S4A12y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA12x, S5A12y, [ vv 7*co  0.7],S6AA12x, S6A12y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA12x, S7A12y, [ vv 10*co  0.8],... 
BB12x, BB12y, [vv 2*co 0 ],S2BB12x, S2BB12y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB12x, S3BB12y,[ vv 4*co 0.4], S5BB12x, S5BB12y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB12x, S6BB12y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC12x, C12y, [vv 1*co 0 ],S3CC12x, S3C12y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC12x, S5C12y, [ vv 5*co 0.4],S6CC12x, S6C12y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA13x, A13y, [vv 2*co 0 ],S2AA13x, S2A13y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA13x, S3A13y, [ vv 4*co 0.5],S4AA13x, S4A13y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA13x, S5A13y, [ vv 7*co  0.7],S6AA13x, S6A13y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA13x, S7A13y, [ vv 10*co  0.8],... 
BB13x, B13y, [vv 2*co 0 ],S2BB13x, S2B13y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB13x, S3B13y,[ vv 4*co 0.4],S5BB13x, S5B13y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB13x, S6B13y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC13x, C13y, [vv 1*co 0 ],S3CC13x, S3C13y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC13x, S5C13y, [ vv 5*co  0.4],S6CC13x, S6C13y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA21x, A21y, [vv 2*co 0 ],S2AA21x, S2A21y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA21x, S3A21y, [ vv 4*co 0.5],S4AA21x, S4A21y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA21x, S5A21y, [ vv 7*co  0.7],S6AA21x, S6A21y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA21x, S7A21y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB21x, B21y, [vv 2*co 0 ],S2BB21x, S2B21y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB21x, S3B21y,[ vv 4*co 0.4],S5BB21x, S5B21y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB21x, S6B21y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC21x, C21y, [vv 1*co 0 ],S3CC21x, S3C21y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC21x, S5C21y, [ vv 5*co  0.4],S6CC21x, S6C21y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA22x, A22y, [vv 2*co 0 ],S2AA22x, S2A22y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA22x, S3A22y, [ vv 4*co 0.5],S4AA22x, S4A22y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA22x, S5A22y, [ vv 7*co  0.7],S6AA22x, S6A22y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA22x, S7A22y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB22x, B22y, [vv 2*co 0 ],S2BB22x, S2B22y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB22x, S3B22y,[ vv 4*co 0.4],S5BB22x, S5B22y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB22x, S6B22y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC22x, CC22y, [vv 1*co 0 ],S3CC22x, S3CC22y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC22x, S5CC22y, [ vv 5*co  0.4],S6CC22x, S6CC22y, [ vv 7*co  

0.5],... 
AA23x, A23y, [vv 2*co 0 ],S2AA23x, S2A23y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA23x, S3A23y, [ vv 4*co 0.5],S4AA23x, S4A23y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA23x, S5A23y, [ vv 7*co  0.7],S6AA23x, S6A23y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA23x, S7A23y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB23x, B23y, [vv 2*co 0 ],S2BB23x, S2B23y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB23x, S3B23y,[ vv 4*co 0.4],S5BB23x, S5B23y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB23x, S6B23y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC23x, C23y, [vv 1*co 0 ],S3CC23x, S3C23y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC23x, S5C23y, [ vv 5*co  0.4],S6CC23x, S6C23y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA31x, A31y, [vv 2*co 0 ],S2AA31x, S2A31y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA31x, S3A31y, [ vv 4*co 0.5], S4AA31x, S4A31y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA31x, S5A31y, [ vv 7*co  0.7],S6AA31x, S6A31y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA31x, S7A31y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB31x, B31y, [vv 2*co 0 ],S2BB31x, S2B31y,[vv 3*co 0.2],... 
S3BB31x, S3B31y,[ vv 4*co 0.4],S5BB31x, S5B31y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB31x, S6B31y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC31x, C31y, [vv 1*co 0 ],S3CC31x, S3C31y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC31x, S5C31y, [ vv 5*co  0.4],S6CC31x, S6C31y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA32x, A32y, [vv 2*co 0 ],S2AA32x, S2A32y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA32x, S3A32y, [ vv 4*co 0.5],S4AA32x, S4A32y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA32x, S5A32y, [ vv 7*co  0.7],S6AA32x, S6A32y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA32x, S7A32y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB32x, BB32y, [vv 2*co 0 ],S2BB32x, S2BB32y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB32x, S3BB32y,[ vv 4*co 0.4],S5BB32x, S5BB32y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB32x, S6BB32y,[ vv 8*co  0.6],... . 
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CC32x, C32y, [vv 1*co 0 ],S3CC32x, S3C32y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC32x, S5C32y, [ vv 5*co  0.4],S6CC32x, S6C32y, [ vv 7*co  0.5],... 
AA33x, A33y, [vv 2*co 0 ],S2AA33x, S2A33y, [  vv 3*co 0.3 ],... 
S3AA33x, S3A33y, [ vv 4*co 0.5],S4AA33x, S4A33y, [ vv 5*co 0.6],... 
S5AA33x, S5A33y, [ vv 7*co  0.7],S6AA33x, S6A33y, [ vv 9*co  0.8],... 
S7AA33x, S7A33y, [ vv 10*co 0.8],... 
BB33x, B33y, [vv 2*co 0 ],S2BB33x, S2B33y,[  vv 3*co 0.2 ],... 
S3BB33x, S3B33y,[ vv 4*co 0.4],S5BB33x, S5B33y,[ vv 6*co  0.5],... 
S6BB33x, S6B33y,[ vv 8*co  0.6],... 
CC33x, C33y, [vv 1*co 0 ],S3CC33x, S3C33y, [ vv 3*co 0.3],... 
S5CC33x, S5C33y, [ vv 5*co  0.4],S6CC33x, S6C33y, [ vv 7*co  0.5],... 
SA33x+0.1, SA33y+0.25, [vv 2*co 0 ],SS2A33x+0.1, SS2A33y+0.25, [  vv 

3*co 0.3 ],... 
SS3A33x+0.1, SS3A33y+0.25, [ vv 4*co 0.5],SS4A33x+0.1, SS4A33y+0.25, 

[ vv 5*co 0.6],... 
SS5A33x+0.1, SS5A33y+0.25, [ vv 7*co  0.7],SS6A33x+0.1, SS6A33y+0.25, 

[ vv 9*co  0.8],... 
SS7A33x+0.1, SS7A33y+0.25, [vv 10*co 0.8],... 
'LineStyle','none') 
axis([0 1 0  1]); 
text(0.82,0.925,'ΘεηηθάΙόληα','FontSize',10); 
axis off 

 

 
set(handles.pushbutton5,'enable','on')  
set(handles.pushbutton6,'enable','on')   

 
% --- Executes on button press in pushbutton3. 
function pushbutton3_Callback(hObject, eventdata, handles) 
% hObject    handle to pushbutton3 (see GCBO) 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
global stam; 

 
if (stam==0) 
set(handles.pushbutton3,'string','πλέρεηα') 
set(handles.pushbutton5,'enable','on')  
set(handles.pushbutton6,'enable','on')   
stam=1;  
elseif (stam==1) 
set(handles.pushbutton3,'string','Γηαθνπή') 
set(handles.pushbutton5,'enable','off')  
set(handles.pushbutton6,'enable','off')   
stam=0; 
else 
end 
guidata(hObject, handles); 

 

 
% --- Executes on button press in pushbutton4. 
% function pushbutton4_Callback(hObject, eventdata, handles) 
% % hObject    handle to pushbutton4 (see GCBO) 
% % eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% % handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
% global suv; 
% global stam; 
% suv=get(handles.pushbutton4,'value'); 
% stam=0; 
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% --- Executes on button press in pushbutton5. 
function pushbutton5_Callback(hObject, eventdata, handles) 
% hObject    handle to pushbutton5 (see GCBO) 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
global ryt; 
global status; 
status=1; 
axes(handles.axes1) 
cla 
clear ryt; 
set(handles.edit1,'enable','on','string','5'); 
set(handles.pushbutton2,'enable','on')  
guidata(hObject, handles); 

 
% --- Executes on button press in pushbutton6. 
function pushbutton6_Callback(hObject, eventdata, handles) 
% hObject    handle to pushbutton6 (see GCBO) 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
global status; 
global stam; 
hfin=questdlg('Έμνδνοαπόηνπξόγξακκα;'); 
switch hfin 
case'Yes' 
stam=1; 
status=1; 
closereq; 
end 

 

 
% --- Executes on button press in pushbutton7. 
function pushbutton7_Callback(hObject, eventdata, handles) 
% hObject    handle to pushbutton7 (see GCBO) 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
! help_eik_3_10.pdf; 
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5.3 Κώδικασ gfig_3_16.m 
 

function varargout = gfig_3_16(varargin) 
% GFIG_3_16 M-file for gfig_3_16.fig 
%      GFIG_3_16, by itself, creates a new GFIG_3_16 or raises the 

existing 
%      singleton*. 
% 
%      H = GFIG_3_16 returns the handle to a new GFIG_3_16 or the 

handle to 
%      the existing singleton*. 
% 
%      GFIG_3_16('CALLBACK',hObject,eventData,handles,...) calls the 

local 
%      function named CALLBACK in GFIG_3_16.M with the given input 

arguments. 
% 
%      GFIG_3_16('Property','Value',...) creates a new GFIG_3_16 or 

raises the 
%      existing singleton*.  Starting from the left, property value 

pairs are 
%      applied to the GUI before gfig_3_16_OpeningFcn gets called.  

An 
%      unrecognized property name or invalid value makes property 

application 
%      stop.  All inputs are passed to gfig_3_16_OpeningFcn via 

varargin. 
% 
%      *See GUI Options on GUIDE's Tools menu.  Choose "GUI allows 

only one 
%      instance to run (singleton)". 
% 
% See also: GUIDE, GUIDATA, GUIHANDLES 

 
% Edit the above text to modify the response to help gfig_3_16 

 
% Last Modified by GUIDE v2.5 28-Oct-2011 11:28:13 

 
% Begin initialization code - DO NOT EDIT 
gui_Singleton = 1; 
gui_State = struct('gui_Name',       mfilename, ... 
'gui_Singleton',  gui_Singleton, ... 
'gui_OpeningFcn', @gfig_3_16_OpeningFcn, ... 
'gui_OutputFcn',  @gfig_3_16_OutputFcn, ... 
'gui_LayoutFcn',  [] , ... 
'gui_Callback',   []); 
if nargin && ischar(varargin{1}) 
gui_State.gui_Callback = str2func(varargin{1}); 
end 

 
if nargout 
[varargout{1:nargout}] = gui_mainfcn(gui_State, varargin{:}); 
else 
gui_mainfcn(gui_State, varargin{:}); 
end 
% End initialization code - DO NOT EDIT 
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% --- Executes just before gfig_3_16 is made visible. 
function gfig_3_16_OpeningFcn(hObject, eventdata, handles, varargin) 
% This function has no output args, see OutputFcn. 
% hObject    handle to figure 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
% varargin   command line arguments to gfig_3_16 (see VARARGIN) 

 
% Choose default command line output for gfig_3_16 
handles.output = hObject; 

 
% Update handles structure 
guidata(hObject, handles); 

 
% UIWAIT makes gfig_3_16 wait for user response (see UIRESUME) 
% uiwait(handles.figure1); 

 

 
% --- Outputs from this function are returned to the command line. 
function varargout = gfig_3_16_OutputFcn(hObject, eventdata, handles)  
% varargout  cell array for returning output args (see VARARGOUT); 
% hObject    handle to figure 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 

 
% Get default command line output from handles structure 
varargout{1} = handles.output; 

 

 

 
function edit1_Callback(hObject, eventdata, handles) 
% hObject    handle to edit1 (see GCBO) 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 

 
% Hints: get(hObject,'String') returns contents of edit1 as text 
%        str2double(get(hObject,'String')) returns contents of edit1 

as a double 

 

 
% --- Executes during object creation, after setting all properties. 
function edit1_CreateFcn(hObject, eventdata, handles) 
% hObject    handle to edit1 (see GCBO) 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    empty - handles not created until after all CreateFcns 

called 

 
% Hint: edit controls usually have a white background on Windows. 
%       See ISPC and COMPUTER. 
if ispc && isequal(get(hObject,'BackgroundColor'), 

get(0,'defaultUicontrolBackgroundColor')) 
set(hObject,'BackgroundColor','white'); 
end 

 

 
% --- Executes on button press in pushbutton1. 
% function pushbutton1_Callback(hObject, eventdata, handles) 
% % hObject    handle to pushbutton1 (see GCBO) 
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% % eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% % handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
% global ryt; 
% ryt=str2double(get(handles.edit1,'String')); 

 
% --- Executes on button press in pushbutton2. 
function pushbutton2_Callback(hObject, eventdata, handles) 
% hObject    handle to pushbutton2 (see GCBO) 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
global ryt; 
ryt=str2double(get(handles.edit1,'String')); 

 
global status; 
global stam; 
global suv; 
axes(handles.axes1) 
axis off; 
set(handles.pushbutton3,'string','Γηαθνπή')  
stam=0; 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 
stam=0; 
suv=0; 
status=0; 

 

 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 
set(handles.edit1,'enable','off'); 
set(handles.pushbutton2,'enable','off')  
set(handles.pushbutton5,'enable','off')  
set(handles.pushbutton6,'enable','off')  

 

 

 

 
if ryt <0.001|ryt > 5 
hfin=warndlg('Βάιηεζηo ΡπζκόΠξνζνκνίωζεοηηκήκεηαμύ 0.001 θαη 5'); 
return 
else 
end 

 
ryte = -ryt+5+0.001; 
% Taxythta hleltroniwn 
v=1    ; 

 
% AGWGOS 
agx = [2    3    3   2]; 
agy = [1    1    2   2]; 

 

 

 

 

 

 
%   basx3 =2.5+rax*cos(f); 
%  basy3 =basy1; 
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% YPOBATHRO 

 
ypovx = [-0.5   4    4   -0.5]; 
ypovy = [-0.5   -0.5  3.5  3.5]; 

 
% HLEKTRONIA 
f=0:pi/30:2*pi; 

 

 
rxe =0.0096; 
rye=0.011; 

 

 

 
% Iodwn megisth thesi 

 
x00 = rxe*cos(f); 
y00 = rye*sin(f); 

 

 
% ATOMO NATRIOY 
nx0 =0.5; 
ny0 =1; 
% Pirynas 

 
npx =nx0 +1.9*rxe*cos(f); 
npy =ny0 +1.9*rye*sin(f); 

 
n1px =nx0 +0.9*1.9*rxe*cos(f); 
n1py =ny0 +0.9*1.9*rye*sin(f); 

 
n2px =nx0 +0.6*1.9*rxe*cos(f); 
n2py =ny0 +0.6*1.9*rye*sin(f); 

 
n3px =nx0 +0.2*1.9*rxe*cos(f); 
n3py =ny0 +0.2*1.9*rye*sin(f); 

 

 

 
% Prwth stivada 
nr1 =0.05; 
nf11 = 0; 
nx11= nx0+nr1*cos(nf11)+rxe*cos(f); 
ny11= ny0+nr1*sin(nf11)+rye*sin(f); 

 
nf21=pi; 
nx21= nx0+nr1*cos(nf21)+rxe*cos(f); 
ny21= ny0+nr1*sin(nf21)+rye*sin(f); 

 
ff1a = 0:pi/500:pi; 
trx1a = nx0+nr1*cos(ff1a); 
try1a = ny0+nr1*sin(ff1a); 

 
ff1aa = pi:-pi/500:0; 
trx1aa = nx0+1.07*nr1*cos(ff1aa); 
try1aa = ny0+1.07*nr1*sin(ff1aa); 
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ttrx1a =[trx1a,   trx1aa]; 
ttry1a =[try1a  try1aa]; 

 
try1b = ny0-nr1*sin(ff1a); 
try1bb = ny0-1.07*nr1*sin(ff1aa); 

 
ttrx1b =[trx1a,   trx1aa]; 
ttry1b =[try1b  try1bb]; 

 

 
% deyterh stivada 
nr2 =0.2; 
% nf12 = pi*39/180; 
nf12 = pi*84/180; 
nx12= nx0+nr2*cos(nf12)+rxe*cos(f); 
ny12= ny0+nr2*sin(nf12)+rye*sin(f); 

 
% nfs12 = pi*51/180; 
nfs12 = pi*96/180; 
snx12= nx0+nr2*cos(nfs12)+rxe*cos(f); 
sny12= ny0+nr2*sin(nfs12)+rye*sin(f); 

 

 

 
% nf22=pi*129/180; 
nf22=pi*174/180; 
nx22= nx0+nr2*cos(nf22)+rxe*cos(f); 
ny22= ny0+nr2*sin(nf22)+rye*sin(f); 

 
% nfs22=pi*141/180; 
nfs22=pi*186/180; 
snx22= nx0+nr2*cos(nfs22)+rxe*cos(f); 
sny22= ny0+nr2*sin(nfs22)+rye*sin(f); 

 

 

 
% nf32=pi*219/180; 
nf32=pi*276/180; 
nx32= nx0+nr2*cos(nf32)+rxe*cos(f); 
ny32= ny0+nr2*sin(nf32)+rye*sin(f); 

 
% nfs32=pi*231/180; 
nfs32=pi*264/180; 
snx32= nx0+nr2*cos(nfs32)+rxe*cos(f); 
sny32= ny0+nr2*sin(nfs32)+rye*sin(f); 

 

 
% nf42=pi*309/180; 
nf42=pi*354/180; 
nx42= nx0+nr2*cos(nf42)+rxe*cos(f); 
ny42= ny0+nr2*sin(nf42)+rye*sin(f); 

 
% nfs42=pi*321/180; 
nfs42=pi*6/180; 
snx42= nx0+nr2*cos(nfs42)+rxe*cos(f); 
sny42= ny0+nr2*sin(nfs42)+rye*sin(f); 
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ff2a = 0:pi/500:pi; 
trx2a = nx0+nr2*cos(ff2a); 
try2a = ny0+nr2*sin(ff2a); 

 
ff2aa = pi:-pi/500:0; 
trx2aa = nx0+1.018*nr2*cos(ff2aa); 
try2aa = ny0+1.018*nr2*sin(ff2aa); 

 
ttrx2a =[trx2a,   trx2aa]; 
ttry2a =[try2a  try2aa]; 

 

 

 
try2b = ny0-nr2*sin(ff2a); 
try2bb = ny0-1.018*nr2*sin(ff2aa); 

 
ttrx2b =[trx2a,   trx2aa]; 
ttry2b =[try2b  try2bb]; 

 

 
% trith stivada 
nr3 =0.3; 
nf13 = pi*39/180; 
nx13= nx0+nr3*cos(nf13)+rxe*cos(f); 
ny13= ny0+nr3*sin(nf13)+rye*sin(f); 

 

 
% ATOMO XLWRIOU 

 
% Pirynas 

 
cpx =nx0 +2.9*rxe*cos(f)+1; 
cpy =ny0 +3*rxe*sin(f); 

 
c1px =nx0 +0.9*2.9*rxe*cos(f)+1; 
c1py =ny0 +0.9*3*rxe*sin(f); 

 
c2px =nx0 +0.6*2.9*rxe*cos(f)+1; 
c2py =ny0 +0.6*3*rxe*sin(f); 

 
c3px =nx0 +0.3*2.9*rxe*cos(f)+1; 
c3py =ny0 +0.3*3*rxe*sin(f); 

 
c4px =nx0 +0.2*2.9*rxe*cos(f)+1; 
c4py =ny0 +0.2*3*rxe*sin(f); 

 
% Prwth stivada 
cx0 =1.5; 
cy0 =1; 
cr1 =0.05; 
cf11 = pi/2; 
cx11= cx0+cr1*cos(cf11)+rxe*cos(f); 
cy11= cy0+cr1*sin(cf11)+rye*sin(f); 

 
cf21=3*pi/2; 
cx21= cx0+cr1*cos(cf21)+rxe*cos(f); 
cy21= cy0+cr1*sin(cf21)+rye*sin(f); 
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cttrx1a=ttrx1a+1; 
cttry1a=ttry1a; 

 

 
cttrx1b=ttrx1b+1; 
cttry1b=ttry1b; 

 
% deyterh stivada 
nnf12 = pi*39/180; 
cx12=nx0+nr2*cos(nnf12)+rxe*cos(f)+1; 
cy12=ny0+nr2*sin(nnf12)+rye*sin(f); 
nnfs12 = pi*51/180; 
scx12=nx0+nr2*cos(nnfs12)+rxe*cos(f)+1 ; 
scy12=ny0+nr2*sin(nnfs12)+rye*sin(f); 

 

 
nnf22=pi*129/180; 
cx22= nx0+nr2*cos(nnf22)+rxe*cos(f)+1; 
cy22=ny0+nr2*sin(nnf22)+rye*sin(f); 
nnfs22=pi*141/180; 
scx22=nx0+nr2*cos(nnfs22)+rxe*cos(f)+1; 
scy22=ny0+nr2*sin(nnfs22)+rye*sin(f) ; 

 
nnf32=pi*219/180; 
cx32=nx0+nr2*cos(nnf32)+rxe*cos(f)+1 ; 
cy32=ny0+nr2*sin(nnf32)+rye*sin(f) ; 

 
nnfs32=pi*231/180; 
scx32=nx0+nr2*cos(nnfs32)+rxe*cos(f)+1 ; 
scy32=ny0+nr2*sin(nnfs32)+rye*sin(f); 

 

 
nnf42=pi*309/180; 
cx42=nx0+nr2*cos(nnf42)+rxe*cos(f)+1; 
cy42=ny0+nr2*sin(nnf42)+rye*sin(f); 

 
nnfs42=pi*321/180; 
scx42=nx0+nr2*cos(nnfs42)+rxe*cos(f)+1; 
scy42=ny0+nr2*sin(nnfs42)+rye*sin(f); 

 

 

 
cttrx2a=ttrx2a+1; 
cttry2a=ttry2a; 

 

 
cttrx2b=ttrx2b+1; 
cttry2b=ttry2b; 

 

 
% Trith stivada 

 
cr3 =0.3; 
cf13 = pi*(-3)/180; 
cx13= cx0+cr3*cos(cf13)+rxe*cos(f); 
cy13= cy0+cr3*sin(cf13)+rye*sin(f); 
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cfs13 = pi*3/180; 
scx13= cx0+cr3*cos(cfs13)+rxe*cos(f); 
scy13= cy0+cr3*sin(cfs13)+rye*sin(f); 

 

 

 
cf23=pi*87/180; 
cx23= cx0+cr3*cos(cf23)+rxe*cos(f); 
cy23= cy0+cr3*sin(cf23)+rye*sin(f); 

 
cfs23=pi*93/180; 
scx23= cx0+cr3*cos(cfs23)+rxe*cos(f); 
scy23= cy0+cr3*sin(cfs23)+rye*sin(f); 

 

 

 
cf33=pi*177/180; 
cx33= cx0+cr3*cos(cf33)+rxe*cos(f); 
cy33= cy0+cr3*sin(cf33)+rye*sin(f); 

 
cfs33=pi*183/180; 
scx33= cx0+cr3*cos(cfs33)+rxe*cos(f); 
scy33= cy0+cr3*sin(cfs33)+rye*sin(f); 

 

 
cf43=pi*273/180; 
cx43= cx0+cr3*cos(cf43)+rxe*cos(f); 
cy43= cy0+cr3*sin(cf43)+rye*sin(f); 

 
cfs43=pi*267/180; 
scx43= cx0+cr3*cos(cfs43)+rxe*cos(f); 
scy43= cy0+cr3*sin(cfs43)+rye*sin(f); 

 

 

 
cff3a = 0:pi/500:pi; 
ctrx3a = nx0+cr3*cos(cff3a); 
ctry3a = ny0+cr3*sin(cff3a); 

 
cff3aa = pi:-pi/500:0; 
ctrx3aa = nx0+1.015*cr3*cos(cff3aa); 
ctry3aa = ny0+1.015*cr3*sin(cff3aa); 

 
cttrx3a =[ctrx3a,   ctrx3aa]+1; 
cttry3a =[ctry3a  ctry3aa]; 

 

 

 
ctry3b = ny0-cr3*sin(cff3a); 
ctry3bb = ny0-1.015*cr3*sin(cff3aa); 

 
cttrx3b =[ctrx3a,   ctrx3aa]+1; 
cttry3b =[ctry3b  ctry3bb]; 

 
% trith stivada natriou kenh 
nttrx3a=cttrx3a-1; 
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nttry3a=cttry3a ; 

 
nttrx3b=cttrx3b-1 ; 
nttry3b=cttry3b ; 

 
fill(ypovx, ypovy,  [0.9 0.9 0.9] ,... 
nx11,ny11, 'b',... 
nx21,ny21, 'b',... 
nx12,ny12, 'b',... 
nx22,ny22, 'b',... 
nx32,ny32, 'b',... 
nx42,ny42, 'b',... 
snx12,sny12, 'b',... 
snx22,sny22, 'b',... 
snx32,sny32, 'b',... 
snx42,sny42, 'b',... 
nx13, ny13, 'b',... 
cx11,cy11, 'b',... 
cx21,cy21, 'b',... 
cx12,cy12, 'b',... 
cx22,cy22, 'b',... 
cx32,cy32, 'b',... 
cx42,cy42, 'b',... 
scx12,scy12, 'b',... 
scx22,scy22, 'b',... 
scx32,scy32, 'b',... 
scx42,scy42, 'b',... 
cx13,cy13, 'b',... 
cx23,cy23, 'b',... 
cx33,cy33, 'b',... 
cx43,cy43, 'b',... 
scx13,scy13, 'b',... 
scx23,scy23, 'b',... 
scx43,scy43, 'b',... 
ttrx1a, ttry1a,[0.3 0.3, 0.3],... 
ttrx1b, ttry1b,[0.3 0.3, 0.3],... 
ttrx2a, ttry2a,[0.3 0.3, 0.3],... 
ttrx2b, ttry2b,[0.3 0.3, 0.3],... 
cttrx1a, cttry1a,[0.3 0.3, 0.3],... 
cttrx1b, cttry1b,[0.3 0.3, 0.3],... 
cttrx2a, cttry2a,[0.3 0.3, 0.3],... 
cttrx2b, cttry2b,[0.3 0.3, 0.3],... 
cttrx3a, cttry3a,[0.3 0.3, 0.3],... 
cttrx3b, cttry3b,[0.3 0.3, 0.3],... 
nttrx3a, nttry3a,[0.3 0.3, 0.3],... 
nttrx3b, nttry3b,[0.3 0.3, 0.3],... 
npx,npy, [1 0 0],... 
n1px, n1py,[1 0.2 0.2], ... 
n2px,n2py, [1 0.4 0.4],... 
n3px,n3py, [1 0.6 0.6],... 
cpx, cpy, [0.3 0.7 0.3],... 
c1px, c1py, [0.4   0.8  0.4],... 
c2px, c2py, [0.4 0.8 0.4],... 
c3px, c3py, [0.4 0.8 0.4],... 
c4px, c4py, [0.5 0.9 0.5],... 
'LineStyle','none') 
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axis([0 2 0  2]); 

 
axis off 
text(0.33 , 1.5, 'ΆηνκνΝαηξίνπ', 'Color', 'r', 'FontSize', 12) 
text(1.31, 1.5, 'ΆηνκνΥιωξίνπ', 'Color', [0.003922 0.4941 0.003922], 

'FontSize', 12) 

 
pause(2)  

 
w1=30; 
w2=15; 
w3=5; 
tol =3.4; 

 
step5 =0.02; 

 
for t=0:step5:tol 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 

 

 
if (stam==1)   
cc=stam; 
while (cc==1) 
cc=stam; 
pause(ryte); 
if (status==1) 
return 
end 
end 
end 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%            
nnf11=nf11+w1*t; 
nx11= nx0+nr1*cos(nnf11)+rxe*cos(f); 
ny11= ny0+nr1*sin(nnf11)+rye*sin(f); 

 

 
nnf21=nf21+w1*t; 
nx21= nx0+nr1*cos(nnf21)+rxe*cos(f); 
ny21= ny0+nr1*sin(nnf21)+rye*sin(f); 

 
nnf12=nf12+w2*t;          
nx12= nx0+nr2*cos(nnf12)+rxe*cos(f); 
ny12= ny0+nr2*sin(nnf12)+rye*sin(f); 

 
nnfs12=nfs12+w2*t; 
snx12= nx0+nr2*cos(nnfs12)+rxe*cos(f); 
sny12= ny0+nr2*sin(nnfs12)+rye*sin(f); 

 

 

 
nnf22=nf22+w2*t; 
nx22= nx0+nr2*cos(nnf22)+rxe*cos(f); 
ny22= ny0+nr2*sin(nnf22)+rye*sin(f); 

 
nnfs22=nfs22+w2*t; 
snx22= nx0+nr2*cos(nnfs22)+rxe*cos(f); 
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sny22= ny0+nr2*sin(nnfs22)+rye*sin(f); 

 

 

 
nnf32=nf32+w2*t; 
nx32= nx0+nr2*cos(nnf32)+rxe*cos(f); 
ny32= ny0+nr2*sin(nnf32)+rye*sin(f); 

 
nnfs32=nfs32+w2*t; 
snx32= nx0+nr2*cos(nnfs32)+rxe*cos(f); 
sny32= ny0+nr2*sin(nnfs32)+rye*sin(f); 

 

 
nnf42=nf42+w2*t; 
nx42= nx0+nr2*cos(nnf42)+rxe*cos(f); 
ny42= ny0+nr2*sin(nnf42)+rye*sin(f); 

 
nnfs42=nfs42+w2*t; 
snx42= nx0+nr2*cos(nnfs42)+rxe*cos(f); 
sny42= ny0+nr2*sin(nnfs42)+rye*sin(f); 

 
nnf13=nf13+w3*t; 
nx13= nx0+nr3*cos(nnf13)+rxe*cos(f); 
ny13= ny0+nr3*sin(nnf13)+rye*sin(f); 

 

 
%  xlwrio 

 
%1h stivada 
cx11=nx0+nr1*cos(nnf11-pi/2)+rxe*cos(f)+1; 
cy11=ny0+nr1*sin(nnf11-pi/2)+rye*sin(f); 

 
cx21=nx0+nr1*cos(nnf21-pi/2)+rxe*cos(f)+1; 
cy21=ny0+nr1*sin(nnf21-pi/2)+rye*sin(f); 

 

 
%1h stivada 

 
cx12=nx0+nr2*cos(nnf12-pi/4)+rxe*cos(f)+1; 
cy12=ny0+nr2*sin(nnf12-pi/4)+rye*sin(f); 

 
cx22=nx0+nr2*cos(nnf22-pi/4)+rxe*cos(f)+1; 
cy22=ny0+nr2*sin(nnf22-pi/4)+rye*sin(f); 

 
cx32=nx0+nr2*cos(nnf32-pi/4)+rxe*cos(f)+1; 
cy32=ny0+nr2*sin(nnf32-pi/4)+rye*sin(f); 

 
cx42=nx0+nr2*cos(nnf42-pi/4)+rxe*cos(f)+1; 
cy42=ny0+nr2*sin(nnf42-pi/4)+rye*sin(f); 

 
scx12=nx0+nr2*cos(nnfs12-pi/4)+rxe*cos(f)+1; 
scy12=ny0+nr2*sin(nnfs12-pi/4)+rye*sin(f); 

 
scx22=nx0+nr2*cos(nnfs22-pi/4)+rxe*cos(f)+1; 
scy22=ny0+nr2*sin(nnfs22-pi/4)+rye*sin(f); 

 
scx32=nx0+nr2*cos(nnfs32-pi/4)+rxe*cos(f)+1; 
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scy32=ny0+nr2*sin(nnfs32-pi/4)+rye*sin(f); 

 
scx42=nx0+nr2*cos(nnfs42-pi/4)+rxe*cos(f)+1; 
scy42=ny0+nr2*sin(nnfs42-pi/4)+rye*sin(f); 

 

 
ccf13=cf13+w3*t; 
cx13= cx0+cr3*cos(ccf13)+rxe*cos(f); 
cy13= cy0+cr3*sin(ccf13)+rye*sin(f); 
ccfs13=cfs13+w3*t; 
scx13= cx0+cr3*cos(ccfs13)+rxe*cos(f); 
scy13= cy0+cr3*sin(ccfs13)+rye*sin(f); 

 

 

 
ccf23=cf23+w3*t; 
cx23= cx0+cr3*cos(ccf23)+rxe*cos(f); 
cy23= cy0+cr3*sin(ccf23)+rye*sin(f); 

 
ccfs23=cfs23+w3*t; 
scx23= cx0+cr3*cos(ccfs23)+rxe*cos(f); 
scy23= cy0+cr3*sin(ccfs23)+rye*sin(f); 

 

 

 
ccf33=cf33+w3*t; 
cx33= cx0+cr3*cos(ccf33)+rxe*cos(f); 
cy33= cy0+cr3*sin(ccf33)+rye*sin(f); 

 
ccfs33=cfs33+w3*t; 
scx33= cx0+cr3*cos(ccfs33)+rxe*cos(f); 
scy33= cy0+cr3*sin(ccfs33)+rye*sin(f); 

 

 
ccf43=cf43+w3*t; 
cx43= cx0+cr3*cos(ccf43)+rxe*cos(f); 
cy43= cy0+cr3*sin(ccf43)+rye*sin(f); 

 
ccfs43=cfs43+w3*t; 
scx43= cx0+cr3*cos(ccfs43)+rxe*cos(f); 
scy43= cy0+cr3*sin(ccfs43)+rye*sin(f); 

 

 
fill(ypovx, ypovy,  [0.9 0.9 0.9] ,... 
nx11,ny11, 'b',... 
nx21,ny21, 'b',... 
nx12,ny12, 'b',... 
nx22,ny22, 'b',... 
nx32,ny32, 'b',... 
nx42,ny42, 'b',... 
snx12,sny12, 'b',... 
snx22,sny22, 'b',... 
snx32,sny32, 'b',... 
snx42,sny42, 'b',... 
nx13, ny13, 'b',... 
cx11,cy11, 'b',... 
cx21,cy21, 'b',... 
cx12,cy12, 'b',... 
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cx22,cy22, 'b',... 
cx32,cy32, 'b',... 
cx42,cy42, 'b',... 
scx12,scy12, 'b',... 
scx22,scy22, 'b',... 
scx32,scy32, 'b',... 
scx42,scy42, 'b',... 
cx13,cy13, 'b',... 
cx23,cy23, 'b',... 
cx33,cy33, 'b',... 
cx43,cy43, 'b',... 
scx13,scy13, 'b',... 
scx23,scy23, 'b',... 
scx43,scy43, 'b',... 
ttrx1a, ttry1a,[0.3 0.3, 0.3],... 
ttrx1b, ttry1b,[0.3 0.3, 0.3],... 
ttrx2a, ttry2a,[0.3 0.3, 0.3],... 
ttrx2b, ttry2b,[0.3 0.3, 0.3],... 
cttrx1a, cttry1a,[0.3 0.3, 0.3],... 
cttrx1b, cttry1b,[0.3 0.3, 0.3],... 
cttrx2a, cttry2a,[0.3 0.3, 0.3],... 
cttrx2b, cttry2b,[0.3 0.3, 0.3],... 
cttrx3a, cttry3a,[0.3 0.3, 0.3],... 
cttrx3b, cttry3b,[0.3 0.3, 0.3],... 
nttrx3a, nttry3a,[0.3 0.3, 0.3],... 
nttrx3b, nttry3b,[0.3 0.3, 0.3],... 
npx,npy, [1 0 0],... 
n1px, n1py,[1 0.2 0.2], ... 
n2px,n2py, [1 0.4 0.4],... 
n3px,n3py, [1 0.6 0.6],... 
cpx, cpy, [0.3 0.7 0.3],... 
c1px, c1py, [0.4   0.8  0.4],... 
c2px, c2py, [0.4 0.8 0.4],... 
c3px, c3py, [0.4 0.8 0.4],... 
c4px, c4py, [0.5 0.9 0.5],... 
'LineStyle','none') 

 

 

 
axis([0 2 0  2]); 

 
axis off 
text(0.33 , 1.5, 'ΆηνκνΝαηξίνπ', 'Color', 'r', 'FontSize', 12) 
text(1.31, 1.5, 'ΆηνκνΥιωξίνπ', 'Color', [0.003922 0.4941 0.003922], 

'FontSize', 12) 

 
pause(ryte) 

 

 

 
end 

 
x10e=0.618; 
y10e=0.722; 

 
x1e=1.203; 
y1e=0.9461; 
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fe = atan((y1e-y10e)/(x1e-x10e)); 

 
sol = sqrt((y1e-y10e)^2+(x1e-x10e)^2); 
ve =1.57; 
te =sol/ve; 

 

 
for t=tol+0.01:step5:tol+te 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 

 

 
if (stam==1)   
cc=stam; 
while (cc==1) 
cc=stam; 
pause(ryte); 
if (status==1) 
return 
end 
end 
end 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%             
s=ve*(t-3.4); 

 
sx =x10e+s*cos(fe); 
sy =y10e+s*sin(fe); 

 

 
% 1h stivada natrioy 
nnf11=nf11+w1*t; 
nx11= nx0+nr1*cos(nnf11)+rxe*cos(f); 
ny11= ny0+nr1*sin(nnf11)+rye*sin(f); 

 
nnf21=nf21+w1*t; 
nx21= nx0+nr1*cos(nnf21)+rxe*cos(f); 
ny21= ny0+nr1*sin(nnf21)+rye*sin(f); 

 

 
% 2h stivada natrioy 

 
nnf12=nf12+w2*t;          
nx12= nx0+nr2*cos(nnf12)+rxe*cos(f); 
ny12= ny0+nr2*sin(nnf12)+rye*sin(f); 

 
nnfs12=nfs12+w2*t; 
snx12= nx0+nr2*cos(nnfs12)+rxe*cos(f); 
sny12= ny0+nr2*sin(nnfs12)+rye*sin(f); 

 

 

 
nnf22=nf22+w2*t; 
nx22= nx0+nr2*cos(nnf22)+rxe*cos(f); 
ny22= ny0+nr2*sin(nnf22)+rye*sin(f); 

 
nnfs22=nfs22+w2*t; 
snx22= nx0+nr2*cos(nnfs22)+rxe*cos(f); 
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sny22= ny0+nr2*sin(nnfs22)+rye*sin(f); 

 

 

 
nnf32=nf32+w2*t; 
nx32= nx0+nr2*cos(nnf32)+rxe*cos(f); 
ny32= ny0+nr2*sin(nnf32)+rye*sin(f); 

 
nnfs32=nfs32+w2*t; 
snx32= nx0+nr2*cos(nnfs32)+rxe*cos(f); 
sny32= ny0+nr2*sin(nnfs32)+rye*sin(f); 

 

 
nnf42=nf42+w2*t; 
nx42= nx0+nr2*cos(nnf42)+rxe*cos(f); 
ny42= ny0+nr2*sin(nnf42)+rye*sin(f); 

 
nnfs42=nfs42+w2*t; 
snx42= nx0+nr2*cos(nnfs42)+rxe*cos(f); 
sny42= ny0+nr2*sin(nnfs42)+rye*sin(f); 

 
nnf13=nf13+w3*t; 
nx13= sx+rxe*cos(f); 
ny13= sy+rye*sin(f); 

 

 
%  xlwrio 

 
%1h stivada 
cx11=nx0+nr1*cos(nnf11-pi/2)+rxe*cos(f)+1; 
cy11=ny0+nr1*sin(nnf11-pi/2)+rye*sin(f); 

 
cx21=nx0+nr1*cos(nnf21-pi/2)+rxe*cos(f)+1; 
cy21=ny0+nr1*sin(nnf21-pi/2)+rye*sin(f); 

 

 
%2h stivada 

 
cx12=nx0+nr2*cos(nnf12-pi/4)+rxe*cos(f)+1; 
cy12=ny0+nr2*sin(nnf12-pi/4)+rye*sin(f); 

 
cx22=nx0+nr2*cos(nnf22-pi/4)+rxe*cos(f)+1; 
cy22=ny0+nr2*sin(nnf22-pi/4)+rye*sin(f); 

 
cx32=nx0+nr2*cos(nnf32-pi/4)+rxe*cos(f)+1; 
cy32=ny0+nr2*sin(nnf32-pi/4)+rye*sin(f); 

 
cx42=nx0+nr2*cos(nnf42-pi/4)+rxe*cos(f)+1; 
cy42=ny0+nr2*sin(nnf42-pi/4)+rye*sin(f); 

 
scx12=nx0+nr2*cos(nnfs12-pi/4)+rxe*cos(f)+1; 
scy12=ny0+nr2*sin(nnfs12-pi/4)+rye*sin(f); 

 
scx22=nx0+nr2*cos(nnfs22-pi/4)+rxe*cos(f)+1; 
scy22=ny0+nr2*sin(nnfs22-pi/4)+rye*sin(f); 

 
scx32=nx0+nr2*cos(nnfs32-pi/4)+rxe*cos(f)+1; 



 

86 
 

scy32=ny0+nr2*sin(nnfs32-pi/4)+rye*sin(f); 

 
scx42=nx0+nr2*cos(nnfs42-pi/4)+rxe*cos(f)+1; 
scy42=ny0+nr2*sin(nnfs42-pi/4)+rye*sin(f); 

 
ccf13=cf13+w3*t; 
cx13= cx0+cr3*cos(ccf13)+rxe*cos(f); 
cy13= cy0+cr3*sin(ccf13)+rye*sin(f); 
ccfs13=cfs13+w3*t; 
scx13= cx0+cr3*cos(ccfs13)+rxe*cos(f); 
scy13= cy0+cr3*sin(ccfs13)+rye*sin(f); 

 

 

 
ccf23=cf23+w3*t; 
cx23= cx0+cr3*cos(ccf23)+rxe*cos(f); 
cy23= cy0+cr3*sin(ccf23)+rye*sin(f); 

 
ccfs23=cfs23+w3*t; 
scx23= cx0+cr3*cos(ccfs23)+rxe*cos(f); 
scy23= cy0+cr3*sin(ccfs23)+rye*sin(f); 

 

 

 
ccf33=cf33+w3*t; 
cx33= cx0+cr3*cos(ccf33)+rxe*cos(f); 
cy33= cy0+cr3*sin(ccf33)+rye*sin(f); 

 
ccfs33=cfs33+w3*t; 
scx33= cx0+cr3*cos(ccfs33)+rxe*cos(f); 
scy33= cy0+cr3*sin(ccfs33)+rye*sin(f); 

 

 
ccf43=cf43+w3*t; 
cx43= cx0+cr3*cos(ccf43)+rxe*cos(f); 
cy43= cy0+cr3*sin(ccf43)+rye*sin(f); 

 
ccfs43=cfs43+w3*t; 
scx43= cx0+cr3*cos(ccfs43)+rxe*cos(f); 
scy43= cy0+cr3*sin(ccfs43)+rye*sin(f); 

 

 
fill(ypovx, ypovy,  [0.9 0.9 0.9] ,... 
nx11,ny11, 'b',... 
nx21,ny21, 'b',... 
nx12,ny12, 'b',... 
nx22,ny22, 'b',... 
nx32,ny32, 'b',... 
nx42,ny42, 'b',... 
snx12,sny12, 'b',... 
snx22,sny22, 'b',... 
snx32,sny32, 'b',... 
snx42,sny42, 'b',... 
nx13, ny13, 'b',... 
cx11,cy11, 'b',... 
cx21,cy21, 'b',... 
cx12,cy12, 'b',... 
cx22,cy22, 'b',... 
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cx32,cy32, 'b',... 
cx42,cy42, 'b',... 
scx12,scy12, 'b',... 
scx22,scy22, 'b',... 
scx32,scy32, 'b',... 
scx42,scy42, 'b',... 
cx13,cy13, 'b',... 
cx23,cy23, 'b',... 
cx33,cy33, 'b',... 
cx43,cy43, 'b',... 
scx13,scy13, 'b',... 
scx23,scy23, 'b',... 
scx43,scy43, 'b',... 
ttrx1a, ttry1a,[0.3 0.3, 0.3],... 
ttrx1b, ttry1b,[0.3 0.3, 0.3],... 
ttrx2a, ttry2a,[0.3 0.3, 0.3],... 
ttrx2b, ttry2b,[0.3 0.3, 0.3],... 
cttrx1a, cttry1a,[0.3 0.3, 0.3],... 
cttrx1b, cttry1b,[0.3 0.3, 0.3],... 
cttrx2a, cttry2a,[0.3 0.3, 0.3],... 
cttrx2b, cttry2b,[0.3 0.3, 0.3],... 
cttrx3a, cttry3a,[0.3 0.3, 0.3],... 
cttrx3b, cttry3b,[0.3 0.3, 0.3],... 
nttrx3a, nttry3a,[0.3 0.3, 0.3],... 
nttrx3b, nttry3b,[0.3 0.3, 0.3],... 
npx,npy, [1 0 0],... 
n1px, n1py,[1 0.2 0.2], ... 
n2px,n2py, [1 0.4 0.4],... 
n3px,n3py, [1 0.6 0.6],... 
cpx, cpy, [0.3 0.7 0.3],... 
c1px, c1py, [0.4   0.8  0.4],... 
c2px, c2py, [0.4 0.8 0.4],... 
c3px, c3py, [0.4 0.8 0.4],... 
c4px, c4py, [0.5 0.9 0.5],... 
'LineStyle','none') 

 

 

 
axis([0 2 0  2]); 
axis off 

 
text(0.33 , 1.5, 'ΙόλΝαηξίνπ', 'Color', 'r', 'FontSize', 12) 
text(1.31, 1.5, 'ΆηνκνΥιωξίνπ', 'Color', [0.003922 0.4941 0.003922], 

'FontSize', 12) 

 
pause(ryte) 

 

 

 
end 

 

 
for t=tol+te+0.01:step5:tol+te+4   
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 

 

 
if (stam==1)   
cc=stam; 
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while (cc==1) 
cc=stam; 
pause(ryte); 
if (status==1) 
return 
end 
end 
end 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%            

 

 

 
nnf11=nf11+w1*t; 
nx11= nx0+nr1*cos(nnf11)+rxe*cos(f); 
ny11= ny0+nr1*sin(nnf11)+rye*sin(f); 

 

 
nnf21=nf21+w1*t; 
nx21= nx0+nr1*cos(nnf21)+rxe*cos(f); 
ny21= ny0+nr1*sin(nnf21)+rye*sin(f); 

 
nnf12=nf12+w2*t;          
nx12= nx0+nr2*cos(nnf12)+rxe*cos(f); 
ny12= ny0+nr2*sin(nnf12)+rye*sin(f); 

 
nnfs12=nfs12+w2*t; 
snx12= nx0+nr2*cos(nnfs12)+rxe*cos(f); 
sny12= ny0+nr2*sin(nnfs12)+rye*sin(f); 

 

 

 
nnf22=nf22+w2*t; 
nx22= nx0+nr2*cos(nnf22)+rxe*cos(f); 
ny22= ny0+nr2*sin(nnf22)+rye*sin(f); 

 
nnfs22=nfs22+w2*t; 
snx22= nx0+nr2*cos(nnfs22)+rxe*cos(f); 
sny22= ny0+nr2*sin(nnfs22)+rye*sin(f); 

 

 

 
nnf32=nf32+w2*t; 
nx32= nx0+nr2*cos(nnf32)+rxe*cos(f); 
ny32= ny0+nr2*sin(nnf32)+rye*sin(f); 

 
nnfs32=nfs32+w2*t; 
snx32= nx0+nr2*cos(nnfs32)+rxe*cos(f); 
sny32= ny0+nr2*sin(nnfs32)+rye*sin(f); 

 

 
nnf42=nf42+w2*t; 
nx42= nx0+nr2*cos(nnf42)+rxe*cos(f); 
ny42= ny0+nr2*sin(nnf42)+rye*sin(f); 

 
nnfs42=nfs42+w2*t; 
snx42= nx0+nr2*cos(nnfs42)+rxe*cos(f); 
sny42= ny0+nr2*sin(nnfs42)+rye*sin(f); 
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%  xlwrio 

 
%1h stivada 
cx11=nx0+nr1*cos(nnf11-pi/2)+rxe*cos(f)+1; 
cy11=ny0+nr1*sin(nnf11-pi/2)+rye*sin(f); 

 
cx21=nx0+nr1*cos(nnf21-pi/2)+rxe*cos(f)+1; 
cy21=ny0+nr1*sin(nnf21-pi/2)+rye*sin(f); 

 

 
%2h stivada 

 
cx12=nx0+nr2*cos(nnf12-pi/4)+rxe*cos(f)+1; 
cy12=ny0+nr2*sin(nnf12-pi/4)+rye*sin(f); 

 
cx22=nx0+nr2*cos(nnf22-pi/4)+rxe*cos(f)+1; 
cy22=ny0+nr2*sin(nnf22-pi/4)+rye*sin(f); 

 
cx32=nx0+nr2*cos(nnf32-pi/4)+rxe*cos(f)+1; 
cy32=ny0+nr2*sin(nnf32-pi/4)+rye*sin(f); 

 
cx42=nx0+nr2*cos(nnf42-pi/4)+rxe*cos(f)+1; 
cy42=ny0+nr2*sin(nnf42-pi/4)+rye*sin(f); 

 
scx12=nx0+nr2*cos(nnfs12-pi/4)+rxe*cos(f)+1; 
scy12=ny0+nr2*sin(nnfs12-pi/4)+rye*sin(f); 

 
scx22=nx0+nr2*cos(nnfs22-pi/4)+rxe*cos(f)+1; 
scy22=ny0+nr2*sin(nnfs22-pi/4)+rye*sin(f); 

 
scx32=nx0+nr2*cos(nnfs32-pi/4)+rxe*cos(f)+1; 
scy32=ny0+nr2*sin(nnfs32-pi/4)+rye*sin(f); 

 
scx42=nx0+nr2*cos(nnfs42-pi/4)+rxe*cos(f)+1; 
scy42=ny0+nr2*sin(nnfs42-pi/4)+rye*sin(f); 

 

 
ccf13=cf13+w3*t; 
cx13= cx0+cr3*cos(ccf13)+rxe*cos(f); 
cy13= cy0+cr3*sin(ccf13)+rye*sin(f); 

 
ccfs13=cfs13+w3*t; 
scx13= cx0+cr3*cos(ccfs13)+rxe*cos(f); 
scy13= cy0+cr3*sin(ccfs13)+rye*sin(f); 

 

 

 
ccf23=cf23+w3*t; 
cx23= cx0+cr3*cos(ccf23)+rxe*cos(f); 
cy23= cy0+cr3*sin(ccf23)+rye*sin(f); 

 
ccfs23=cfs23+w3*t; 
scx23= cx0+cr3*cos(ccfs23)+rxe*cos(f); 
scy23= cy0+cr3*sin(ccfs23)+rye*sin(f); 

 

 



 

90 
 

 
ccf33=cf33+w3*t; 
cx33= cx0+cr3*cos(ccf33)+rxe*cos(f); 
cy33= cy0+cr3*sin(ccf33)+rye*sin(f); 

 
ccfs33=cfs33+w3*t; 
scx33= cx0+cr3*cos(ccfs33)+rxe*cos(f); 
scy33= cy0+cr3*sin(ccfs33)+rye*sin(f); 

 

 
ccf43=cf43+w3*t; 
cx43= cx0+cr3*cos(ccf43)+rxe*cos(f); 
cy43= cy0+cr3*sin(ccf43)+rye*sin(f); 

 
ccfs43=cfs43+w3*t; 
scx43= cx0+cr3*cos(ccfs43)+rxe*cos(f); 
scy43= cy0+cr3*sin(ccfs43)+rye*sin(f); 

 

 
fill(ypovx, ypovy,  [0.9 0.9 0.9] ,... 
nx11,ny11, 'b',... 
nx21,ny21, 'b',... 
nx12,ny12, 'b',... 
nx22,ny22, 'b',... 
nx32,ny32, 'b',... 
nx42,ny42, 'b',... 
snx12,sny12, 'b',... 
snx22,sny22, 'b',... 
snx32,sny32, 'b',... 
snx42,sny42, 'b',... 
cx11,cy11, 'b',... 
cx21,cy21, 'b',... 
cx12,cy12, 'b',... 
cx22,cy22, 'b',... 
cx32,cy32, 'b',... 
cx42,cy42, 'b',... 
scx12,scy12, 'b',... 
scx22,scy22, 'b',... 
scx32,scy32, 'b',... 
scx42,scy42, 'b',... 
cx13,cy13, 'b',... 
cx23,cy23, 'b',... 
cx33,cy33, 'b',... 
cx43,cy43, 'b',... 
scx13,scy13, '',... 
scx23,scy23, 'b',... 
scx33,scy33, 'b',... 
scx43,scy43, 'b',... 
ttrx1a, ttry1a,[0.3 0.3, 0.3],... 
ttrx1b, ttry1b,[0.3 0.3, 0.3],... 
ttrx2a, ttry2a,[0.3 0.3, 0.3],... 
ttrx2b, ttry2b,[0.3 0.3, 0.3],... 
cttrx1a, cttry1a,[0.3 0.3, 0.3],... 
cttrx1b, cttry1b,[0.3 0.3, 0.3],... 
cttrx2a, cttry2a,[0.3 0.3, 0.3],... 
cttrx2b, cttry2b,[0.3 0.3, 0.3],... 
cttrx3a, cttry3a,[0.3 0.3, 0.3],... 
cttrx3b, cttry3b,[0.3 0.3, 0.3],... 
nttrx3a, nttry3a,[0.3 0.3, 0.3],... 
nttrx3b, nttry3b,[0.3 0.3, 0.3],... 
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npx,npy, [1 0 0],... 
n1px, n1py,[1 0.2 0.2], ... 
n2px,n2py, [1 0.4 0.4],... 
n3px,n3py, [1 0.6 0.6],... 
cpx, cpy, [0.3 0.7 0.3],... 
c1px, c1py, [0.4   0.8  0.4],... 
c2px, c2py, [0.4 0.8 0.4],... 
c3px, c3py, [0.4 0.8 0.4],... 
c4px, c4py, [0.5 0.9 0.5],... 
'LineStyle','none') 

 

 

 
axis([0 2 0  2]); 

 
axis off 

 
text(0.33 , 1.5, 'ΙόλΝαηξίνπ', 'Color', 'r', 'FontSize', 12) 
text(1.31, 1.5, 'ΙόλΥιωξίνπ', 'Color', [0.003922 0.4941 0.003922], 

'FontSize', 12) 

 
pause(ryte) 

 

 

 
end 

 
set(handles.pushbutton5,'enable','on')  
set(handles.pushbutton6,'enable','on')  

 

 
% --- Executes on button press in pushbutton3. 
function pushbutton3_Callback(hObject, eventdata, handles) 
% hObject    handle to pushbutton3 (see GCBO) 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
global stam; 

 
if (stam==0) 
set(handles.pushbutton3,'string','πλέρεηα')  
set(handles.pushbutton5,'enable','on')  
set(handles.pushbutton6,'enable','on')  
stam=1;  
elseif (stam==1) 
set(handles.pushbutton3,'string','Stop')  
set(handles.pushbutton5,'enable','off')  
set(handles.pushbutton6,'enable','off')  
stam=0; 
else 
end 
guidata(hObject, handles); 

 

 

 
% --- Executes on button press in pushbutton4. 
% function pushbutton4_Callback(hObject, eventdata, handles) 
% % hObject    handle to pushbutton4 (see GCBO) 
% % eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
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% % handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
% global suv; 
% global stam; 
% suv=get(handles.pushbutton4,'value'); 
% stam=0; 

 

 
% --- Executes on button press in pushbutton5. 
function pushbutton5_Callback(hObject, eventdata, handles) 
% hObject    handle to pushbutton5 (see GCBO) 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
global ryt; 
global status; 
status=1; 
axes(handles.axes1) 
cla 
clear ryt; 
set(handles.edit1,'enable','on','string','5'); 
set(handles.pushbutton2,'enable','on')  
guidata(hObject, handles); 

 

 
% --- Executes on button press in pushbutton6. 
function pushbutton6_Callback(hObject, eventdata, handles) 
% hObject    handle to pushbutton6 (see GCBO) 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
global status; 
global stam; 
hfin=questdlg('Έμνδνοαπόηνπξόγξακκα ;'); 
switch hfin 
case'Yes' 
stam=1; 
status=1; 
closereq; 
end 

 

 
% --- Executes on button press in pushbutton7. 
function pushbutton7_Callback(hObject, eventdata, handles) 
% hObject    handle to pushbutton7 (see GCBO) 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
! help_eik_3_16.pdf; 
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5.4 Κώδικασ gfig_3_18.m 
 

function varargout = gfig_3_18(varargin) 
% GFIG_3_18 M-file for gfig_3_18.fig 
%      GFIG_3_18, by itself, creates a new GFIG_3_18 or raises the 

existing 
%      singleton*. 
% 
%      H = GFIG_3_18 returns the handle to a new GFIG_3_18 or the 

handle to 
%      the existing singleton*. 
% 
%      GFIG_3_18('CALLBACK',hObject,eventData,handles,...) calls the 

local 
%      function named CALLBACK in GFIG_3_18.M with the given input 

arguments. 
% 
%      GFIG_3_18('Property','Value',...) creates a new GFIG_3_18 or 

raises the 
%      existing singleton*.  Starting from the left, property value 

pairs are 
%      applied to the GUI before gfig_3_18_OpeningFcn gets called.  

An 
%      unrecognized property name or invalid value makes property 

application 
%      stop.  All inputs are passed to gfig_3_18_OpeningFcn via 

varargin. 
% 
%      *See GUI Options on GUIDE's Tools menu.  Choose "GUI allows 

only one 
%      instance to run (singleton)". 
% 
% See also: GUIDE, GUIDATA, GUIHANDLES 

 
% Edit the above text to modify the response to help gfig_3_18 

 
% Last Modified by GUIDE v2.5 28-Oct-2011 11:30:16 

 
% Begin initialization code - DO NOT EDIT 
gui_Singleton = 1; 
gui_State = struct('gui_Name',       mfilename, ... 
'gui_Singleton',  gui_Singleton, ... 
'gui_OpeningFcn', @gfig_3_18_OpeningFcn, ... 
'gui_OutputFcn',  @gfig_3_18_OutputFcn, ... 
'gui_LayoutFcn',  [] , ... 
'gui_Callback',   []); 
if nargin && ischar(varargin{1}) 
gui_State.gui_Callback = str2func(varargin{1}); 
end 

 
if nargout 
[varargout{1:nargout}] = gui_mainfcn(gui_State, varargin{:}); 
else 
gui_mainfcn(gui_State, varargin{:}); 
end 
% End initialization code - DO NOT EDIT 
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% --- Executes just before gfig_3_18 is made visible. 
function gfig_3_18_OpeningFcn(hObject, eventdata, handles, varargin) 
% This function has no output args, see OutputFcn. 
% hObject    handle to figure 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
% varargin   command line arguments to gfig_3_18 (see VARARGIN) 

 
% Choose default command line output for gfig_3_18 
handles.output = hObject; 

 
% Update handles structure 
guidata(hObject, handles); 

 
% UIWAIT makes gfig_3_18 wait for user response (see UIRESUME) 
% uiwait(handles.figure1); 

 

 
% --- Outputs from this function are returned to the command line. 
function varargout = gfig_3_18_OutputFcn(hObject, eventdata, handles)  
% varargout  cell array for returning output args (see VARARGOUT); 
% hObject    handle to figure 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 

 
% Get default command line output from handles structure 
varargout{1} = handles.output; 

 

 

 
function edit1_Callback(hObject, eventdata, handles) 
% hObject    handle to edit1 (see GCBO) 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 

 
% Hints: get(hObject,'String') returns contents of edit1 as text 
%        str2double(get(hObject,'String')) returns contents of edit1 

as a double 

 

 
% --- Executes during object creation, after setting all properties. 
function edit1_CreateFcn(hObject, eventdata, handles) 
% hObject    handle to edit1 (see GCBO) 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    empty - handles not created until after all CreateFcns 

called 

 
% Hint: edit controls usually have a white background on Windows. 
%       See ISPC and COMPUTER. 
if ispc && isequal(get(hObject,'BackgroundColor'), 

get(0,'defaultUicontrolBackgroundColor')) 
set(hObject,'BackgroundColor','white'); 
end 

 

 
% --- Executes on button press in pushbutton1. 
% function pushbutton1_Callback(hObject, eventdata, handles) 
% % hObject    handle to pushbutton1 (see GCBO) 
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% % eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% % handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
% global ryt; 
% ryt=str2double(get(handles.edit1,'String')); 

 
% --- Executes on button press in pushbutton2. 
function pushbutton2_Callback(hObject, eventdata, handles) 
% hObject    handle to pushbutton2 (see GCBO) 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 

 
global ryt; 
ryt=str2double(get(handles.edit1,'String')); 

 
global status; 
global stam; 
global suv; 
axes(handles.axes1) 
axis off; 
set(handles.pushbutton3,'string','Γηαθνπή')  
stam=0; 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 
stam=0; 
suv=0; 
status=0; 

 

 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 
set(handles.edit1,'enable','off'); 
set(handles.pushbutton2,'enable','off')  
set(handles.pushbutton5,'enable','off')  
set(handles.pushbutton6,'enable','off')  

 

 

 

 
if ryt <0.001|ryt > 5 
hfin=warndlg('Βάιηεζηo ΡπζκόΠξνζνκνίωζεοηηκήκεηαμύ 0.001 θαη 5'); 
return 
else 
end 

 
ryte = -ryt+5+0.001; 
% Taxythta hleltroniwn 
v=1    ; 

 
% AGWGOS 
agx = [2    3    3   2]; 
agy = [1    1    2   2]; 

 

 
rax = 0.03; 
ray = 0.5; 
f=0:pi/20:2*pi; 

 
metb1=0.05; 
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basx1 =[2  2.03 2.03  2]-metb1; 
basy1 = [1  1  2    2]; 

 
basbx1 =[2  1.95   1.95  2]-metb1; 
basby1 = [1  1.2     2.2    2]; 

 
bascx1 =[2  2.03  1.98   1.95]-metb1; 
bascy1 = [2  2     2.2   2.2]; 

 
metb2 = 1.09; 
basx2 =basx1+metb2; 
basy2 =basy1; 

 
basbx2 =basbx1+metb2; 
basby2 =basby1; 

 
bascx2 =bascx1+metb2; 
bascy2 =bascy1; 

 
%   basx3 =2.5+rax*cos(f); 
%  basy3 =basy1; 

 
% YPOBATHRO 

 
ypovx = [-0.5   4    4   -0.5]; 
ypovy = [-0.5   -0.5  3.5  3.5]; 

 
% HLEKTRONIA 
f1 = 0:pi/5:2*pi; 

 

 
rxe =0.022; 
rye=0.03; 

 

 

 
met1 =0.7 ; 
met2 =0.7; 

 
% Iodwn megisth thesi 
basi = 3.0; 

 

 
f13=0:pi/50:2*pi; 

 
xcl= 2.35+rxe*cos(f13); 
ycl= 2.4+rye*sin(f13); 
s1xcl= 2.35+0.9*rxe*cos(f13); 
s1ycl= 2.4+0.9*rye*sin(f13); 
s2xcl= 2.35+0.6*rxe*cos(f13); 
s2ycl= 2.4+0.6*rye*sin(f13); 
s3xcl= 2.35+0.3*rxe*cos(f13); 
s3ycl= 2.4+0.3*rye*sin(f13); 
s4xcl= 2.35+0.2*rxe*cos(f13); 
s4ycl= 2.4+0.2*rye*sin(f13); 

 
xna=  2.35+met1*rxe*cos(f13); 
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yna=  2.3+met1*rye*sin(f13); 
s1xna=  2.35+met1*0.9*rxe*cos(f13); 
s1yna=  2.3+met1*0.9*rye*sin(f13); 
s2xna=  2.35+met1*0.6*rxe*cos(f13); 
s2yna=  2.3+met1*0.6*rye*sin(f13); 
s3xna=  2.35+met1*0.2*rxe*cos(f13); 
s3yna=  2.3+met1*0.2*rye*sin(f13); 

 

 
% atomo xlwrio apo to opoio prokyptoun ola ta alla 
x00 = rxe*cos(f1); 
s1x00 = 0.9*rxe*cos(f1); 
s2x00 = 0.6*rxe*cos(f1); 
s3x00 = 0.3*rxe*cos(f1); 
s4x00 = 0.2*rxe*cos(f1); 
y00 = rxe*cos(f1); 
s1y00 = 0.4*0.9*rxe*sin(f1); 
s2y00 = 0.4*0.6*rxe*sin(f1); 
s3y00 = 0.4*0.2*rxe*sin(f1); 

 

 
% atomo natrio apo to opoio prokyptoun ola ta alla 
wx00 = met1*rxe*cos(f1); 
s1wx00 = 0.9*met1*rxe*cos(f1); 
s2wx00 = 0.6*met1*rxe*cos(f1); 
s3wx00 = 0.2*met1*rxe*cos(f1); 

 

 

 
x01 =  2.3; 
y01 =    1.5; 
s1 = basi-x01; 
t11 = s1/v; 
t12 =(x01-2)/v; 
T =t11+t12; 

 
x1 =x01+rxe*cos(f1); 
y1 =y01+rye*sin(f1); 
s1x1 =x01+0.9*rxe*cos(f1); 
s1y1 =y01+0.9*rye*sin(f1); 
s2x1 =x01+0.6*rxe*cos(f1); 
s2y1 =y01+0.6*rye*sin(f1); 
s3x1 =x01+0.3*rxe*cos(f1); 
s3y1 =y01+0.3*rye*sin(f1); 
s4x1 =x01+0.2*rxe*cos(f1); 
s4y1 =y01+0.2*rye*sin(f1); 

 

 
wx1 =x01+met1*rxe*cos(f1); 
wy1 =y01+met2*rye*sin(f1)-0.18; 
s1wx1 =x01+met1*0.9*rxe*cos(f1); 
s1wy1 =y01+met2*0.9*rye*sin(f1)-0.18; 
s2wx1 =x01+met1*0.6*rxe*cos(f1); 
s2wy1 =y01+met2*0.6*rye*sin(f1)-0.18; 
s3wx1 =x01+met1*0.2*rxe*cos(f1); 
s3wy1 =y01+met2*0.2*rye*sin(f1)-0.18; 

 

 
x02 =  2.1; 
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y02 =    1.2; 
s2 = basi-x02; 
t21 = s2/v; 
t22 =(x02-2)/v; 
x2 =x02+rxe*cos(f1); 
y2 =y02+rye*sin(f1); 
s1x2 =x02+0.9*rxe*cos(f1); 
s1y2 =y02+0.9*rye*sin(f1); 
s2x2 =x02+0.6*rxe*cos(f1); 
s2y2 =y02+0.6*rye*sin(f1); 
s3x2 =x02+0.3*rxe*cos(f1); 
s3y2 =y02+0.3*rye*sin(f1); 
s4x2 =x02+0.2*rxe*cos(f1); 
s4y2 =y02+0.2*rye*sin(f1); 

 

 
wx2 =x02+met1*rxe*cos(f1); 
wy2 =y02+met2*rye*sin(f1)-0.11; 
s1wx2 =x02+met1*0.9*rxe*cos(f1); 
s1wy2 =y02+met2*0.9*rye*sin(f1)-0.11; 
s2wx2 =x02+met1*0.6*rxe*cos(f1); 
s2wy2 =y02+met2*0.6*rye*sin(f1)-0.11; 
s3wx2 =x02+met1*0.2*rxe*cos(f1); 
s3wy2 =y02+met2*0.2*rye*sin(f1)-0.11; 

 

 

 
x03 =  2.6; 
y03 =    1.8; 
s3 = basi-x03; 
t31 = s3/v; 
t32 =(x03-2)/v; 
x3 =x03+rxe*cos(f1); 
y3 =y03+rye*sin(f1); 
s1x3 =x03+0.9*rxe*cos(f1); 
s1y3 =y03+0.9*rye*sin(f1); 
s2x3 =x03+0.6*rxe*cos(f1); 
s2y3 =y03+0.6*rye*sin(f1); 
s3x3 =x03+0.3*rxe*cos(f1); 
s3y3 =y03+0.3*rye*sin(f1); 
s4x3 =x03+0.2*rxe*cos(f1); 
s4y3 =y03+0.2*rye*sin(f1); 

 
wx3 =x03+met1*rxe*cos(f1); 
wy3 =y03+met2*rye*sin(f1)-0.1; 
s1wx3 =x03+met1*0.9*rxe*cos(f1); 
s1wy3 =y03+met2*0.9*rye*sin(f1)-0.1; 
s2wx3 =x03+met1*0.6*rxe*cos(f1); 
s2wy3 =y03+met2*0.6*rye*sin(f1)-0.1; 
s3wx3 =x03+met1*0.2*rxe*cos(f1); 
s3wy3 =y03+met2*0.2*rye*sin(f1)-0.1; 

 

 

 

 

 
x04 =  2.2; 
y04 =    1.7; 
s4 = basi-x04; 
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t41 = s4/v; 
t42 =(x04-2)/v; 
x4 =x04+rxe*cos(f1); 
y4 =y04+rye*sin(f1); 
s1x4 =x04+0.9*rxe*cos(f1); 
s1y4 =y04+0.9*rye*sin(f1); 
s2x4 =x04+0.6*rxe*cos(f1); 
s2y4 =y04+0.6*rye*sin(f1); 
s3x4 =x04+0.3*rxe*cos(f1); 
s3y4 =y04+0.3*rye*sin(f1); 
s4x4 =x04+0.2*rxe*cos(f1); 
s4y4 =y04+0.2*rye*sin(f1); 

 
wx4 =x04+met1*rxe*cos(f1); 
wy4 =y04+met2*rye*sin(f1)+0.16; 
s1wx4 =x04+met1*0.9*rxe*cos(f1); 
s1wy4 =y04+met2*0.9*rye*sin(f1)+0.16; 
s2wx4 =x04+met1*0.6*rxe*cos(f1); 
s2wy4 =y04+met2*0.6*rye*sin(f1)+0.16; 
s3wx4 =x04+met1*0.2*rxe*cos(f1); 
s3wy4 =y04+met2*0.2*rye*sin(f1)+0.16; 

 

 

 
x05 =  2.3; 
y05 =  1.25; 
s5 = basi-x05; 
t51 = s5/v; 
t52 =(x05-2)/v; 
x5 =x05+rxe*cos(f1); 
y5 =y05+rye*sin(f1); 
s1x5 =x05+0.9*rxe*cos(f1); 
s1y5 =y05+0.9*rye*sin(f1); 
s2x5 =x05+0.6*rxe*cos(f1); 
s2y5 =y05+0.6*rye*sin(f1); 
s3x5 =x05+0.3*rxe*cos(f1); 
s3y5 =y05+0.3*rye*sin(f1); 
s4x5 =x05+0.2*rxe*cos(f1); 
s4y5 =y05+0.2*rye*sin(f1); 
wx5 =x05+met1*rxe*cos(f1); 
wy5 =y05+met2*rye*sin(f1)+0.14; 
s1wx5 =x05+met1*0.9*rxe*cos(f1); 
s1wy5 =y05+met2*0.9*rye*sin(f1)+0.14; 
s2wx5 =x05+met1*0.6*rxe*cos(f1); 
s2wy5 =y05+met2*0.6*rye*sin(f1)+0.14; 
s3wx5 =x05+met1*0.2*rxe*cos(f1); 
s3wy5 =y05+met2*0.2*rye*sin(f1)+0.14; 

 

 
x06 =  2.7; 
y06 = 1.2; 
s6 = basi-x06; 
t61 = s6/v; 
t62 =(x06-2)/v; 
x6 =x06+rxe*cos(f1); 
y6 =y06+rye*sin(f1); 
s1x6 =x06+0.9*rxe*cos(f1); 
s1y6 =y06+0.9*rye*sin(f1); 
s2x6 =x06+0.6*rxe*cos(f1); 
s2y6 =y06+0.6*rye*sin(f1); 
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s3x6 =x06+0.3*rxe*cos(f1); 
s3y6 =y06+0.3*rye*sin(f1); 
s4x6 =x06+0.2*rxe*cos(f1); 
s4y6 =y06+0.2*rye*sin(f1); 
wx6 =x06+met1*rxe*cos(f1); 
wy6 =y06+met2*0.9*rye*sin(f1)+0.11; 
s1wx6 =x06+met1*0.9*rxe*cos(f1); 
s1wy6 =y06+met2*0.9*rye*sin(f1)+0.11; 
s2wx6 =x06+met1*0.6*rxe*cos(f1); 
s2wy6 =y06+met2*0.6*rye*sin(f1)+0.11; 
s3wx6 =x06+met1*0.2*rxe*cos(f1); 
s3wy6 =y06+met2*0.2*rye*sin(f1)+0.11; 

 

 
x07 =  2.4; 
y07 =  1.4; 
s7 = basi-x07; 
t71 = s7/v; 
t72 =(x07-2)/v; 
x7 =x07+rxe*cos(f1); 
y7 =y07+rye*sin(f1); 
s1x7 =x07+0.9*rxe*cos(f1); 
s1y7 =y07+0.9*rye*sin(f1); 
s2x7 =x07+0.6*rxe*cos(f1); 
s2y7 =y07+0.6*rye*sin(f1); 
s3x7 =x07+0.3*rxe*cos(f1); 
s3y7 =y07+0.3*rye*sin(f1); 
s4x7 =x07+0.2*rxe*cos(f1); 
s4y7 =y07+0.2*rye*sin(f1); 
wx7 =x07+met1*rxe*cos(f1); 
wy7 =y07+met2*rye*sin(f1)+0.15; 
s1wx7 =x07+met1*0.9*rxe*cos(f1); 
s1wy7 =y07+met2*0.9*rye*sin(f1)+0.15; 
s2wx7 =x07+met1*0.6*rxe*cos(f1); 
s2wy7 =y07+met2*0.6*rye*sin(f1)+0.15; 
s3wx7 =x07+met1*0.2*rxe*cos(f1); 
s3wy7 =y07+met2*0.2*rye*sin(f1)+0.15; 

 

 

 
x08 =  2.8; 
y08 = 1.7; 
s8 = basi-x08; 
t81 = s8/v; 
t82 =(x08-2)/v; 
x8 =x08+rxe*cos(f1); 
y8 =y08+rye*sin(f1); 
s1x8 =x08+0.9*rxe*cos(f1); 
s1y8 =y08+0.9*rye*sin(f1); 
s2x8 =x08+0.6*rxe*cos(f1); 
s2y8 =y08+0.6*rye*sin(f1); 
s3x8 =x08+0.3*rxe*cos(f1); 
s3y8 =y08+0.3*rye*sin(f1); 
s4x8 =x08+0.2*rxe*cos(f1); 
s4y8 =y08+0.2*rye*sin(f1); 
wx8 =x08+met1*rxe*cos(f1); 
wy8 =y08+met2*rye*sin(f1)+0.12; 
s1wx8 =x08+met1*0.9*rxe*cos(f1); 
s1wy8 =y08+met2*0.9*rye*sin(f1)+0.12; 
s2wx8 =x08+met1*0.6*rxe*cos(f1); 
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s2wy8 =y08+met2*0.6*rye*sin(f1)+0.12; 
s3wx8 =x08+met1*0.2*rxe*cos(f1); 
s3wy8 =y08+met2*0.2*rye*sin(f1)+0.12; 

 

 

 
x09 =  2.7; 
y09 = 1.63; 
s9 = basi-x09; 
t91 = s9/v; 
t92 =(x09-2)/v; 
x9 =x09+rxe*cos(f1); 
y9 =y09+rye*sin(f1); 
s1x9 =x09+0.9*rxe*cos(f1); 
s1y9 =y09+0.9*rye*sin(f1); 
s2x9 =x09+0.6*rxe*cos(f1); 
s2y9 =y09+0.6*rye*sin(f1); 
s3x9 =x09+0.3*rxe*cos(f1); 
s3y9 =y09+0.3*rye*sin(f1); 
s4x9 =x09+0.2*rxe*cos(f1); 
s4y9 =y09+0.2*rye*sin(f1); 
wx9 =x09+met1*rxe*cos(f1); 
wy9 =y09+met2*rye*sin(f1)-0.1; 
s1wx9 =x09+met1*0.9*rxe*cos(f1); 
s1wy9 =y09+met2*0.9*rye*sin(f1)-0.1; 
s2wx9 =x09+met1*0.6*rxe*cos(f1); 
s2wy9 =y09+met2*0.6*rye*sin(f1)-0.1; 
s3wx9 =x09+met1*0.2*rxe*cos(f1); 
s3wy9 =y09+met2*0.2*rye*sin(f1)-0.1; 

 
x010 =  2.1; 
y010 = 1.46; 
s10 = basi-x010; 
t101 = s10/v; 
t102 =(x010-2)/v; 
x10 =x010+rxe*cos(f1); 
y10 =y010+rye*sin(f1); 
s1x10 =x010+0.9*rxe*cos(f1); 
s1y10 =y010+0.9*rye*sin(f1); 
s2x10 =x010+0.6*rxe*cos(f1); 
s2y10 =y010+0.6*rye*sin(f1); 
s3x10 =x010+0.3*rxe*cos(f1); 
s3y10 =y010+0.3*rye*sin(f1); 
s4x10 =x010+0.2*rxe*cos(f1); 
s4y10 =y010+0.2*rye*sin(f1); 
wx10 =x010+met1*rxe*cos(f1); 
wy10 =y010+met2*rye*sin(f1)-0.12; 
s1wx10 =x010+met1*0.9*rxe*cos(f1); 
s1wy10 =y010+met2*0.9*rye*sin(f1)-0.12; 
s2wx10 =x010+met1*0.6*rxe*cos(f1); 
s2wy10 =y010+met2*0.6*rye*sin(f1)-0.12; 
s3wx10 =x010+met1*0.2*rxe*cos(f1); 
s3wy10 =y010+met2*0.2*rye*sin(f1)-0.12; 

 

 
x011 =  2.2; 
y011 = 1.34; 
s11 = basi-x011; 
t111 = s11/v; 
t112 =(x011-2)/v; 
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x11 =x011+rxe*cos(f1); 
y11 =y011+rye*sin(f1); 
s1x11 =x011+0.9*rxe*cos(f1); 
s1y11 =y011+0.9*rye*sin(f1); 
s2x11 =x011+0.6*rxe*cos(f1); 
s2y11 =y011+0.6*rye*sin(f1); 
s3x11 =x011+0.3*rxe*cos(f1); 
s3y11 =y011+0.3*rye*sin(f1); 
s4x11 =x011+0.2*rxe*cos(f1); 
s4y11 =y011+0.2*rye*sin(f1); 
wx11 =x011+met1*rxe*cos(f1); 
wy11 =y011+met2*rye*sin(f1)-0.16; 
s1wx11 =x011+met1*0.9*rxe*cos(f1); 
s1wy11 =y011+met2*0.9*rye*sin(f1)-0.16; 
s2wx11 =x011+met1*0.6*rxe*cos(f1); 
s2wy11 =y011+met2*0.6*rye*sin(f1)-0.16; 
s3wx11 =x011+met1*0.2*rxe*cos(f1); 
s3wy11 =y011+met2*0.2*rye*sin(f1)-0.16; 

 
x012 =  2.4; 
y012 = 1.8; 
s12 = basi-x012; 
t121 = s12/v; 
t122 =(x012-2)/v; 
x12 =x012+rxe*cos(f1); 
y12 =y012+rye*sin(f1); 
s1x12 =x012+0.9*rxe*cos(f1); 
s1y12 =y012+0.9*rye*sin(f1); 
s2x12 =x012+0.6*rxe*cos(f1); 
s2y12 =y012+0.6*rye*sin(f1); 
s3x12 =x012+0.3*rxe*cos(f1); 
s3y12 =y012+0.3*rye*sin(f1); 
s4x12 =x012+0.2*rxe*cos(f1); 
s4y12 =y012+0.2*rye*sin(f1); 
wx12 =x012+met1*rxe*cos(f1); 
wy12 =y012+met2*rye*sin(f1)-0.19; 
s1wx12 =x012+met1*0.9*rxe*cos(f1); 
s1wy12 =y012+met2*0.9*rye*sin(f1)-0.19; 
s2wx12 =x012+met1*0.6*rxe*cos(f1); 
s2wy12 =y012+met2*0.6*rye*sin(f1)-0.19; 
s3wx12 =x012+met1*0.2*rxe*cos(f1); 
s3wy12 =y012+met2*0.2*rye*sin(f1)-0.19; 

 
x013 =  2.45; 
y013 = 1.6; 
s13 = basi-x013; 
t131 = s13/v; 
t132 =(x013-2)/v; 
x13 =x013+rxe*cos(f1); 
y13 =y013+rye*sin(f1); 
s1x13 =x013+0.9*rxe*cos(f1); 
s1y13 =y013+0.9*rye*sin(f1); 
s2x13 =x013+0.6*rxe*cos(f1); 
s2y13 =y013+0.6*rye*sin(f1); 
s3x13 =x013+0.3*rxe*cos(f1); 
s3y13 =y013+0.3*rye*sin(f1); 
s4x13 =x013+0.2*rxe*cos(f1); 
s4y13 =y013+0.2*rye*sin(f1); 
wx13 =x013+met1*rxe*cos(f1); 
wy13 =y013+met2*rye*sin(f1)+0.1; 
s1wx13 =x013+met1*0.9*rxe*cos(f1); 
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s1wy13 =y013+met2*0.9*rye*sin(f1)+0.1; 
s2wx13 =x013+met1*0.6*rxe*cos(f1); 
s2wy13 =y013+met2*0.6*rye*sin(f1)+0.1; 
s3wx13 =x013+met1*0.2*rxe*cos(f1); 
s3wy13 =y013+met2*0.2*rye*sin(f1)+0.1; 

 

 
x014 =  2.65; 
y014 = 1.48; 
s14 = basi-x014; 
t141 = s14/v; 
t142 =(x014-2)/v; 
x14 =x014+rxe*cos(f1); 
y14 =y014+rye*sin(f1); 
s1x14 =x014+0.9*rxe*cos(f1); 
s1y14 =y014+0.9*rye*sin(f1); 
s2x14 =x014+0.6*rxe*cos(f1); 
s2y14 =y014+0.6*rye*sin(f1); 
s3x14 =x014+0.3*rxe*cos(f1); 
s3y14 =y014+0.3*rye*sin(f1); 
s4x14 =x014+0.2*rxe*cos(f1); 
s4y14 =y014+0.2*rye*sin(f1); 
wx14 =x014+met1*rxe*cos(f1); 
wy14 =y014+met2*rye*sin(f1)+0.16; 
s1wx14 =x014+met1*0.9*rxe*cos(f1); 
s1wy14 =y014+met2*0.9*rye*sin(f1)+0.16; 
s2wx14 =x014+met1*0.6*rxe*cos(f1); 
s2wy14 =y014+met2*0.6*rye*sin(f1)+0.16; 
s3wx14 =x014+met1*0.2*rxe*cos(f1); 
s3wy14 =y014+met2*0.2*rye*sin(f1)+0.16; 

 
x015 =  2.9; 
y015 = 1.3; 
s15 = basi-x015; 
t151 = s15/v; 
t152 =(x015-2)/v; 
x15 =x015+rxe*cos(f1); 
y15 =y015+rye*sin(f1); 
s1x15 =x015+0.9*rxe*cos(f1); 
s1y15 =y015+0.9*rye*sin(f1); 
s2x15 =x015+0.6*rxe*cos(f1); 
s2y15 =y015+0.6*rye*sin(f1); 
s3x15 =x015+0.3*rxe*cos(f1); 
s3y15 =y015+0.3*rye*sin(f1); 
s4x15 =x015+0.2*rxe*cos(f1); 
s4y15 =y015+0.2*rye*sin(f1); 
wx15 =x015+met1*rxe*cos(f1); 
wy15 =y015+met2*rye*sin(f1)+0.11; 
s1wx15 =x015+met1*0.9*rxe*cos(f1); 
s1wy15 =y015+met2*0.9*rye*sin(f1)+0.11; 
s2wx15 =x015+met1*0.6*rxe*cos(f1); 
s2wy15 =y015+met2*0.6*rye*sin(f1)+0.11; 
s3wx15 =x015+met1*0.2*rxe*cos(f1); 
s3wy15 =y015+met2*0.2*rye*sin(f1)+0.11; 

 

 
x016=  2.8; 
y016 = 1.45; 
s16 = basi-x016; 
t161 = s16/v; 
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t162 =(x016-2)/v; 
x16 =x016+rxe*cos(f1); 
y16 =y016+rye*sin(f1); 
s1x16 =x016+0.9*rxe*cos(f1); 
s1y16 =y016+0.9*rye*sin(f1); 
s2x16 =x016+0.6*rxe*cos(f1); 
s2y16 =y016+0.6*rye*sin(f1); 
s3x16 =x016+0.3*rxe*cos(f1); 
s3y16 =y016+0.3*rye*sin(f1); 
s4x16 =x016+0.2*rxe*cos(f1); 
s4y16 =y016+0.2*rye*sin(f1); 
wx16 =x016+met1*rxe*cos(f1); 
wy16 =y016+met2*rye*sin(f1)-0.1; 
s1wx16 =x016+met1*0.9*rxe*cos(f1); 
s1wy16 =y016+met2*0.9*rye*sin(f1)-0.1; 
s2wx16 =x016+met1*0.6*rxe*cos(f1); 
s2wy16 =y016+met2*0.6*rye*sin(f1)-0.1; 
s3wx16 =x016+met1*0.2*rxe*cos(f1); 
s3wy16 =y016+met2*0.2*rye*sin(f1)-0.1; 

 

 
x017=  2.95; 
y017 = 1.65; 
s17 = basi-x017; 
t171 = s17/v; 
t172 =(x017-2)/v; 
x17 =x017+rxe*cos(f1); 
y17 =y017+rye*sin(f1); 
s1x17 =x017+0.9*rxe*cos(f1); 
s1y17 =y017+0.9*rye*sin(f1); 
s2x17 =x017+0.6*rxe*cos(f1); 
s2y17 =y017+0.6*rye*sin(f1); 
s3x17 =x017+0.3*rxe*cos(f1); 
s3y17 =y017+0.3*rye*sin(f1); 
s4x17 =x017+0.2*rxe*cos(f1); 
s4y17 =y017+0.2*rye*sin(f1); 
wx17 =x017+met1*rxe*cos(f1); 
wy17 =y017+met2*rye*sin(f1)-0.14; 
s1wx17 =x017+met1*0.9*rxe*cos(f1); 
s1wy17 =y017+met2*0.9*rye*sin(f1)-0.14; 
s2wx17 =x017+met1*0.6*rxe*cos(f1); 
s2wy17 =y017+met2*0.6*rye*sin(f1)-0.14; 
s3wx17 =x017+met1*0.2*rxe*cos(f1); 
s3wy17 =y017+met2*0.2*rye*sin(f1)-0.14; 

 

 
x018=  2.07; 
y018 = 1.9; 
s18 = basi-x018; 
t181 = s18/v; 
t182 =(x018-2)/v; 
x18 =x018+rxe*cos(f1); 
y18 =y018+rye*sin(f1); 
s1x18 =x018+0.9*rxe*cos(f1); 
s1y18 =y018+0.9*rye*sin(f1); 
s2x18 =x018+0.6*rxe*cos(f1); 
s2y18 =y018+0.6*rye*sin(f1); 
s3x18 =x018+0.3*rxe*cos(f1); 
s3y18 =y018+0.3*rye*sin(f1); 
s4x18 =x018+0.2*rxe*cos(f1); 
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s4y18 =y018+0.2*rye*sin(f1); 
wx18=x018+met1*rxe*cos(f1); 
wy18 =y018+met2*rye*sin(f1)-0.12; 
s1wx18 =x018+met1*0.9*rxe*cos(f1); 
s1wy18 =y018+met2*0.9*rye*sin(f1)-0.12; 
s2wx18 =x018+met1*0.6*rxe*cos(f1); 
s2wy18 =y018+met2*0.6*rye*sin(f1)-0.12; 
s3wx18 =x018+met1*0.2*rxe*cos(f1); 
s3wy18 =y018+met2*0.2*rye*sin(f1)-0.12; 

 

 

 
x019=  2.9; 
y019 = 1.82; 
s19 = basi-x019; 
t191 = s19/v; 
t192 =(x019-2)/v; 
x19 =x019+rxe*cos(f1); 
y19 =y019+rye*sin(f1); 
s1x19 =x019+0.9*rxe*cos(f1); 
s1y19 =y019+0.9*rye*sin(f1); 
s2x19 =x019+0.6*rxe*cos(f1); 
s2y19 =y019+0.6*rye*sin(f1); 
s3x19 =x019+0.3*rxe*cos(f1); 
s3y19 =y019+0.3*rye*sin(f1); 
s4x19 =x019+0.2*rxe*cos(f1); 
s4y19 =y019+0.2*rye*sin(f1); 
wx19 =x019+met1*rxe*cos(f1); 
wy19 =y019+met2*rye*sin(f1)-0.17; 
s1wx19 =x019+met1*0.9*rxe*cos(f1); 
s1wy19 =y019+met2*0.9*rye*sin(f1)-0.17; 
s2wx19 =x019+met1*0.6*rxe*cos(f1); 
s2wy19 =y019+met2*0.6*rye*sin(f1)-0.17; 
s3wx19 =x019+met1*0.2*rxe*cos(f1); 
s3wy19 =y019+met2*0.2*rye*sin(f1)-0.17; 

 

 
x020=  2.6; 
y020 = 1.3; 
s20 = basi-x020; 
t201 = s20/v; 
t202 =(x020-2)/v; 
x20 =x020+rxe*cos(f1); 
y20 =y020+rye*sin(f1); 
s1x20 =x020+0.9*rxe*cos(f1); 
s1y20 =y020+0.9*rye*sin(f1); 
s2x20 =x020+0.6*rxe*cos(f1); 
s2y20 =y020+0.6*rye*sin(f1); 
s3x20 =x020+0.3*rxe*cos(f1); 
s3y20 =y020+0.3*rye*sin(f1); 
s4x20 =x020+0.2*rxe*cos(f1); 
s4y20 =y020+0.2*rye*sin(f1); 
wx20 =x020+met1*rxe*cos(f1); 
wy20 =y020+met2*rye*sin(f1)-0.08; 
s1wx20 =x020+met1*0.9*rxe*cos(f1); 
s1wy20 =y020+met2*0.9*rye*sin(f1)-0.08; 
s2wx20 =x020+met1*0.6*rxe*cos(f1); 
s2wy20 =y020+met2*0.6*rye*sin(f1)-0.08; 
s3wx20 =x020+met1*0.2*rxe*cos(f1); 
s3wy20 =y020+met2*0.2*rye*sin(f1)-0.08; 
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%Aerio 
%aeriou megisth thesi 

 
p1 = 0.9; 
p2 = 0.6; 
p3 = 0.2; 
basia = 2.5; 

 
ay01 = 1; 
ax01 =2.03; 
as1 = basia-ay01; 
at11 = as1/v; 
at12 =(ay01-1)/v; 
aT =t11+t12; 
ax1 =ax01+0.4*rxe*cos(f1); 
ay1 =ay01+0.4*rye*sin(f1); 
s1ax1 =ax01+0.4*p1*rxe*cos(f1); 
s1ay1 =ay01+0.4*p1*rye*sin(f1); 
s2ax1 =ax01+0.4*p2*rxe*cos(f1); 
s2ay1 =ay01+0.4*p2*rye*sin(f1); 
s3ax1 =ax01+0.4*p3*rxe*cos(f1); 
s3ay1 =ay01+0.4*p3*rye*sin(f1); 

 
ay02 = 1.14; 
ax02 =2.02; 
as2 = basia-ay02; 
at21 = as2/v; 
at22 =(ay02-1)/v; 
ax2 =ax02+0.7*rxe*cos(f1); 
ay2 =ay02+0.7*rye*sin(f1); 
s1ax2 =ax02+0.4*p1*rxe*cos(f1); 
s1ay2 =ay02+0.4*p1*rye*sin(f1); 
s2ax2 =ax02+0.4*p2*rxe*cos(f1); 
s2ay2 =ay02+0.4*p2*rye*sin(f1); 
s3ax2 =ax02+0.4*p3*rxe*cos(f1); 
s3ay2 =ay02+0.4*p3*rye*sin(f1); 

 
ay03 = 1.34; 
ax03 =2; 
as3 = basia-ay03; 
at31 = as3/v; 
at32 =(ay03-1)/v; 
ax3 =ax03+0.6*rxe*cos(f1); 
ay3 =ay03+0.6*rye*sin(f1); 
s1ax3 =ax03+0.4*p1*rxe*cos(f1); 
s1ay3 =ay03+0.4*p1*rye*sin(f1); 
s2ax3 =ax03+0.4*p2*rxe*cos(f1); 
s2ay3 =ay03+0.4*p2*rye*sin(f1); 
s3ax3 =ax03+0.4*p3*rxe*cos(f1); 
s3ay3 =ay03+0.4*p3*rye*sin(f1); 

 
ay04 = 1.53; 
ax04 =2.022; 
as4 = basia-ay04; 
at41 = as4/v; 
at42 =(ay04-1)/v; 
ax4 =ax04+0.5*rxe*cos(f1); 
ay4 =ay04+0.5*rye*sin(f1); 
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s1ax4 =ax04+0.4*p1*rxe*cos(f1); 
s1ay4 =ay04+0.4*p1*rye*sin(f1); 
s2ax4 =ax04+0.4*p2*rxe*cos(f1); 
s2ay4 =ay04+0.4*p2*rye*sin(f1); 
s3ax4 =ax04+0.4*p3*rxe*cos(f1); 
s3ay4 =ay04+0.4*p3*rye*sin(f1); 

 
ay05 = 1.70; 
ax05 =2.03; 
as5 = basia-ay05; 
at51 = as5/v; 
at52 =(ay05-1)/v; 
ax5 =ax05+0.54*rxe*cos(f1); 
ay5 =ay05+0.54*rye*sin(f1); 
s1ax5 =ax05+0.4*p1*rxe*cos(f1); 
s1ay5 =ay05+0.4*p1*rye*sin(f1); 
s2ax5 =ax05+0.4*p2*rxe*cos(f1); 
s2ay5 =ay05+0.4*p2*rye*sin(f1); 
s3ax5 =ax05+0.4*p3*rxe*cos(f1); 
s3ay5 =ay05+0.4*p3*rye*sin(f1); 

 
ay06 = 1.83; 
ax06 =1.994; 
as6 = basia-ay06; 
at61 = as6/v; 
at62 =(ay06-1)/v; 
ax6 =ax06+0.59*rxe*cos(f1); 
ay6 =ay06+0.59*rye*sin(f1); 
s1ax6 =ax06+0.4*p1*rxe*cos(f1); 
s1ay6 =ay06+0.4*p1*rye*sin(f1); 
s2ax6 =ax06+0.4*p2*rxe*cos(f1); 
s2ay6 =ay06+0.4*p2*rye*sin(f1); 
s3ax6 =ax06+0.4*p3*rxe*cos(f1); 
s3ay6 =ay06+0.4*p3*rye*sin(f1); 

 
ay07 = 2; 
ax07 =2.01; 
as7 = basia-ay07; 
at71 = as7/v; 
at72 =(ay07-1)/v; 
ax7 =ax07+0.65*rxe*cos(f1); 
ay7 =ay07+0.65*rye*sin(f1); 
s1ax7 =ax07+0.4*p1*rxe*cos(f1); 
s1ay7 =ay07+0.4*p1*rye*sin(f1); 
s2ax7 =ax07+0.4*p2*rxe*cos(f1); 
s2ay7 =ay07+0.4*p2*rye*sin(f1); 
s3ax7 =ax07+0.4*p3*rxe*cos(f1); 
s3ay7 =ay07+0.4*p3*rye*sin(f1); 

 
ay08 = 2.2; 
ax08 =2.03; 
as8 = basia-ay08; 
at81 = as8/v; 
at82 =(ay08-1)/v; 
ax8 =ax08+0.29*rxe*cos(f1); 
ay8 =ay08+0.29*rye*sin(f1); 
s1ax8 =ax08+0.4*p1*rxe*cos(f1); 
s1ay8 =ay08+0.4*p1*rye*sin(f1); 
s2ax8 =ax08+0.4*p2*rxe*cos(f1); 
s2ay8 =ay08+0.4*p2*rye*sin(f1); 
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s3ax8 =ax08+0.4*p3*rxe*cos(f1); 
s3ay8 =ay01+0.4*p3*rye*sin(f1); 

 
ay09 = 2.3; 
ax09 =2.02; 
as9 = basia-ay09; 
at91 = as9/v; 
at92 =(ay09-1)/v; 
ax9 =ax09+0.33*rxe*cos(f1); 
ay9 =ay09+0.33*rye*sin(f1); 
s1ax9 =ax09+0.4*p1*rxe*cos(f1); 
s1ay9 =ay09+0.4*p1*rye*sin(f1); 
s2ax9 =ax09+0.4*p2*rxe*cos(f1); 
s2ay9 =ay09+0.4*p2*rye*sin(f1); 
s3ax9 =ax09+0.4*p3*rxe*cos(f1); 
s3ay9 =ay09+0.4*p3*rye*sin(f1); 

 
ay010 = 2.45; 
ax010 =2.01; 
as10 = basia-ay010; 
at101 = as10/v; 
at102 =(ay010-1)/v; 
ax10 =ax010+0.4*rxe*cos(f1); 
ay10 =ay010+0.4*rye*sin(f1); 
s1ax10 =ax010+0.4*p1*rxe*cos(f1); 
s1ay10 =ay010+0.4*p1*rye*sin(f1); 
s2ax10 =ax010+0.4*p2*rxe*cos(f1); 
s2ay10 =ay010+0.4*p2*rye*sin(f1); 
s3ax10 =ax010+0.4*p3*rxe*cos(f1); 
s3ay10 =ay010+0.4*p3*rye*sin(f1); 

 
fysx = 2.35+0.8*rxe*cos(f13); 
fysy = 2.21+0.8*rye*sin(f13); 
s1fysx = 2.35+0.8*p1*rxe*cos(f13); 
s1fysy = 2.21+0.8*p1*rye*sin(f13); 
s2fysx = 2.35+0.8*p2*rxe*cos(f13); 
s2fysy = 2.21+0.8*p2*rye*sin(f13); 
s3fysx = 2.35+0.8*p3*rxe*cos(f13); 
s3fysy = 2.21+0.8*p3*rye*sin(f13); 

 

 
fill(ypovx, ypovy,  [0.9 0.9 0.9] ,... 
basx1, basy1, [0.76 0.36 0] ,... 
basbx1, basby1, [0.6 0.2 0]  ,... 
bascx1, bascy1, [0.8 0.4 0] ,... 
basx2, basy2, [0.76 0.36 0]  ,... 
basbx2, basby2,[0.6 0.2 0] ,... 
bascx2, bascy2, [0.8 0.4 0]  ,... 
x1, y1, [0.2   0.7  0.2],... 
s1x1, s1y1, [0.3   0.75  0.3],... 
s2x1, s2y1, [0.4   0.8  0.4],... 
s3x1, s3y1, [0.5   0.85  0.5],... 
s4x1, s4y1, [0.6   0.9  0.6],... 
x2, y2, [0.2   0.7  0.2],... 
s1x2, s1y2, [0.3   0.75  0.3],... 
s2x2, s2y2, [0.4   0.8  0.4],... 
s3x2, s3y2, [0.5   0.85  0.5],... 
s4x2, s4y2, [0.6   0.9  0.6],... 
x3, y3, [0.2   0.7  0.2],... 
s1x3, s1y3, [0.3   0.75  0.3],... 
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s2x3, s2y3, [0.4   0.8  0.4],... 
s3x3, s3y3, [0.5   0.85  0.5],... 
s4x3, s4y3, [0.6   0.9  0.6],... 
x4, y4, [0.2   0.7  0.2],... 
s1x4, s1y4, [0.3   0.75  0.3],... 
s2x4, s2y4, [0.4   0.8  0.4],... 
s3x4, s3y4, [0.5   0.85  0.5],... 
s4x4, s4y4, [0.6   0.9  0.6],... 
x5, y5, [0.2   0.7  0.2],... 
s1x5, s1y5, [0.3   0.75  0.3],... 
s2x5, s2y5, [0.4   0.8  0.4],... 
s3x5, s3y5, [0.5   0.85  0.5],... 
s4x5, s4y5, [0.6   0.9  0.6],... 
x6, y6, [0.2   0.7  0.2],... 
s1x6, s1y6, [0.3   0.75  0.3],... 
s2x6, s2y6, [0.4   0.8  0.4],... 
s3x6, s3y6, [0.5   0.85 0.5],... 
s4x6, s4y6, [0.6   0.9  0.6],... 
x7, y7, [0.2   0.7  0.2],... 
s1x7, s1y7, [0.3   0.75  0.3],... 
s2x7, s2y7, [0.4   0.8  0.4],... 
s3x7, s3y7, [0.5   0.85  0.5],... 
s4x7, s4y7, [0.6   0.9  0.6],... 
x8, y8, [0.2   0.7  0.2],... 
s1x8, s1y8, [0.3   0.75  0.3],... 
s2x8, s2y8, [0.4   0.8  0.4],... 
s3x8, s3y8, [0.5   0.85  0.5],... 
s4x8, s4y8, [0.6   0.9  0.6],.....     
x9, y9, [0.2   0.7 0.2],... 
s1x9, s1y9, [0.3   0.75  0.3],... 
s2x9, s2y9, [0.4   0.8  0.4],... 
s3x9, s3y9, [0.5   0.85  0.5],... 
s4x9, s4y9, [0.6   0.9  0.6],... 
x10, y10, [0.2  0.7  0.2],... 
s1x10, s1y10, [0.3   0.75  0.3],... 
s2x10, s2y10, [0.4   0.8  0.4],... 
s3x10, s3y10, [0.5   0.85  0.5],... 
s4x10, s4y10, [0.6   0.9  0.6],... 
x11, y11, [0.2   0.7  0.2],... 
s1x11, s1y11, [0.3   0.75  0.3],... 
s2x11, s2y11, [0.4   0.8  0.4],... 
s3x11, s3y11, [0.5   0.85  0.5],... 
s4x11, s4y11, [0.6   0.9  0.6],... 
x12, y12, [0.2   0.7  0.2],... 
s1x12, s1y12, [0.3   0.75  0.3],... 
s2x12, s2y12, [0.4   0.8  0.4],... 
s3x12, s3y12, [0.5   0.85  0.5],... 
s4x12, s4y12, [0.6   0.9  0.6],... 
x13, y13, [0.2   0.7  0.2],... 
s1x13, s1y13, [0.3   0.75  0.3],... 
s2x13, s2y13, [0.4   0.8  0.4],... 
s3x13, s3y13, [0.5   0.85  0.5],... 
s4x13, s4y13, [0.6   0.9  0.6],... 
x14, y14, [0.2   0.7  0.2],... 
s1x14, s1y14, [0.3   0.75  0.3],... 
s2x14, s2y14, [0.4   0.8  0.4],... 
s3x14, s3y14, [0.5   0.85  0.5],... 
s4x14, s4y14, [0.6   0.9  0.6],....         
x15, y15, [0.2   0.7  0.2],... 
s1x15, s1y15, [0.3   0.75  0.3],... 
s2x15, s2y15, [0.4   0.8  0.4],... 
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s3x15, s3y15, [0.5   0.85  0.5],... 
s4x15, s4y15, [0.6   0.9  0.6],.....         
x16, y16, [0.2   0.7  0.2],... 
s1x16, s1y16, [0.3   0.75  0.3],... 
s2x16, s2y16, [0.4   0.8  0.4],... 
s3x16, s3y16, [0.5   0.85  0.5],... 
s4x16, s4y16, [0.6   0.9  0.6],... 
x17, y17, [0.2   0.7  0.2],... 
s1x17, s1y17, [0.3   0.75  0.3],... 
s2x17, s2y17, [0.4   0.8  0.4],... 
s3x17, s3y17, [0.5   0.85  0.5],... 
s4x17, s4y17, [0.6   0.9  0.6],... 
x18, y18, [0.2   0.7  0.2],... 
s1x18, s1y18, [0.3   0.75  0.3],... 
s2x18, s2y18, [0.4   0.8  0.4],... 
s3x18, s3y18, [0.5   0.85  0.5],... 
s4x18, s4y18, [0.6   0.9  0.6],... 
x19, y19, [0.2   0.7  0.2],... 
s1x19, s1y19, [0.3   0.75  0.3],... 
s2x19, s2y19, [0.4   0.8  0.4],... 
s3x19, s3y19, [0.5   0.85  0.5],... 
s4x19, s4y19, [0.6   0.9  0.6],... 
x20, y20, [0.2   0.7  0.2],... 
s1x20, s1y20, [0.3   0.75  0.3],... 
s2x20, s2y20, [0.4   0.8  0.4],... 
s3x20, s3y20, [0.5   0.85  0.5],... 
s4x20, s4y20, [0.6   0.9  0.6],... 
xcl,ycl, [0.2   0.7  0.2],... 
s1xcl,s1ycl, [0.3   0.75  0.3],... 
s2xcl,s2ycl, [0.4   0.8  0.4],... 
s3xcl,s3ycl, [0.5   0.85  0.5],... 
s4xcl,s4ycl, [0.6   0.9  0.6],... 
wx1, wy1, [0.8 0 0],... 
s1wx1, s1wy1, [0.9 0.2 0.2],... 
s2wx1, s2wy1, [1 0.4 0.4],... 
s3wx1, s3wy1, [1 0.7 0.7],... 
wx2, wy2, [0.8 0 0],... 
s1wx2, s1wy2, [0.9 0.2 0.2],... 
s2wx2, s2wy2, [1 0.4 0.4],... 
s3wx2, s3wy2, [1 0.7 0.7],... 
wx3, wy3, [0.8 0 0],... 
s1wx3, s1wy3, [0.9 0.2 0.2],... 
s2wx3, s2wy3, [1 0.4 0.4],... 
s3wx3, s3wy3, [1 0.7 0.7],... 
wx4, wy4, [0.8 0 0],... 
s1wx4, s1wy4, [0.9 0.2 0.2],... 
s2wx4, s2wy4, [1 0.4 0.4],... 
s3wx4, s3wy4, [1 0.7 0.7],... 
wx5, wy5, [0.8 0 0],... 
s1wx5, s1wy5, [0.9 0.2 0.2],... 
s2wx5, s2wy5, [1 0.4 0.4],... 
s3wx5, s3wy5, [1 0.7 0.7],... 
wx6, wy6, [0.8 0 0],... 
s1wx6, s1wy6, [0.9 0.2 0.2],... 
s2wx6, s2wy6, [1 0.4 0.4],... 
s3wx6, s3wy6, [1 0.7 0.7],... 
wx7, wy7, [0.8 0 0],... 
s1wx7, s1wy7, [0.9 0.2 0.2],... 
s2wx7, s2wy7, [1 0.4 0.4],... 
s3wx7, s3wy7, [1 0.7 0.7],... 
wx8, wy8, [0.8 0 0],... 
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s1wx8, s1wy8, [0.9 0.2 0.2],... 
s2wx8, s2wy8, [1 0.4 0.4],... 
s3wx8, s3wy8, [1 0.7 0.7],... 
wx9, wy9, [0.8 0 0],... 
s1wx9, s1wy9, [0.9 0.2 0.2],... 
s2wx9, s2wy9, [1 0.4 0.4],... 
s3wx9, s3wy9, [1 0.7 0.7],... 
wx10, wy10, [0.8 0 0],... 
s1wx10, s1wy10, [0.9 0.2 0.2],... 
s2wx10, s2wy10, [1 0.4 0.4],... 
s3wx10, s3wy10, [1 0.7 0.7],... 
wx11, wy11, [0.8 0 0],... 
s1wx11, s1wy11, [0.9 0.2 0.2],... 
s2wx11, s2wy11, [1 0.4 0.4],... 
s3wx11, s3wy11, [1 0.7 0.7],... 
wx12, wy12, [0.8 0 0],... 
s1wx12, s1wy12, [0.9 0.2 0.2],... 
s2wx12, s2wy12, [1 0.4 0.4],... 
s3wx12, s3wy12, [1 0.7 0.7],... 
wx13, wy13, [0.8 0 0],... 
s1wx13, s1wy13, [0.9 0.2 0.2],... 
s2wx13, s2wy13, [1 0.4 0.4],... 
s3wx13, s3wy13, [1 0.7 0.7],... 
wx14, wy14, [0.8 0 0],... 
s1wx14, s1wy14, [0.9 0.2 0.2],... 
s2wx14, s2wy14, [1 0.4 0.4],... 
s3wx14, s3wy14, [1 0.7 0.7],... 
wx15, wy15, [0.8 0 0],... 
s1wx15, s1wy15, [0.9 0.2 0.2],... 
s2wx15, s2wy15, [1 0.4 0.4],... 
s3wx15, s3wy15, [1 0.7 0.7],... 
wx16, wy16, [0.8 0 0],... 
s1wx16, s1wy16, [0.9 0.2 0.2],... 
s2wx16, s2wy16, [1 0.4 0.4],... 
s3wx16, s3wy16, [1 0.7 0.7],... 
wx17, wy17, [0.8 0 0],... 
s1wx17, s1wy17, [0.9 0.2 0.2],... 
s2wx17, s2wy17, [1 0.4 0.4],... 
s3wx17, s3wy17, [1 0.7 0.7],... 
wx18, wy18, [0.8 0 0],... 
s1wx18, s1wy18, [0.9 0.2 0.2],... 
s2wx18, s2wy18, [1 0.4 0.4],... 
s3wx18, s3wy18, [1 0.7 0.7],... 
wx19, wy19, [0.8 0 0],... 
s1wx19, s1wy19, [0.9 0.2 0.2],... 
s2wx19, s2wy19, [1 0.4 0.4],... 
s3wx19, s3wy19, [1 0.7 0.7],... 
wx20, wy20, [0.8 0 0],... 
s1wx20, s1wy20, [0.9 0.2 0.2],... 
s2wx20, s2wy20, [1 0.4 0.4],... 
s3wx20, s3wy20, [1 0.7 0.7],... 
xna,yna, [0.8 0 0],... 
s1xna,s1yna, [0.9 0.2 0.2],... 
s2xna,s2yna, [1 0.4 0.4],... 
s3xna,s3yna, [1 0.7 0.7],... 
ax1, ay1, [0.5 0.8 0.5],... 
s1ax1, s1ay1, [0.6 0.9 0.6],... 
s2ax1, s2ay1, [0.7 0.95 0.7],... 
s3ax1, s3ay1, [0.8 1 0.8],... 
ax2, ay2, [0.5 0.8 0.5],... 
s1ax2, s1ay2, [0.6 0.9 0.6],... 
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s2ax2, s2ay2, [0.7 0.95 0.7],... 
s3ax2, s3ay2, [0.8 1 0.8],... 
ax3, ay3, [0.5 0.8 0.5],... 
s1ax3, s1ay3, [0.6 0.9 0.6],... 
s2ax3, s2ay3, [0.7 0.95 0.7],... 
s3ax3, s3ay3, [0.8 1 0.8],... 
ax4, ay4, [0.5 0.8 0.5],... 
s1ax4, s1ay4, [0.6 0.9 0.6],... 
s2ax4, s2ay4, [0.7 0.95 0.7],... 
s3ax4, s3ay4, [0.8 1 0.8],... 
ax5, ay5, [0.5 0.8 0.5],... 
s1ax5, s1ay5, [0.6 0.9 0.6],... 
s2ax5, s2ay5, [0.7 0.95 0.7],... 
s3ax5, s3ay5, [0.8 1 0.8],... 
ax6, ay6, [0.5 0.8 0.5],... 
s1ax6, s1ay6, [0.6 0.9 0.6],... 
s2ax6, s2ay6, [0.7 0.95 0.7],... 
s3ax6, s3ay6, [0.8 1 0.8],... 
ax7, ay7, [0.5 0.8 0.5],... 
s1ax7, s1ay7, [0.6 0.9 0.6],... 
s2ax7, s2ay7, [0.7 0.95 0.7],... 
s3ax7, s3ay7, [0.8 1 0.8],... 
ax8, ay8, [0.5 0.8 0.5],... 
s1ax8, s1ay8, [0.6 0.9 0.6],... 
s2ax8, s2ay8, [0.7 0.95 0.7],... 
s3ax8, s3ay8, [0.8 1 0.8],... 
ax9, ay9, [0.5 0.8 0.5],... 
s1ax9, s1ay9, [0.6 0.9 0.6],... 
s2ax9, s2ay9, [0.7 0.95 0.7],... 
s3ax9, s3ay9, [0.8 1 0.8],... 
ax10, ay10, [0.5 0.8 0.5],... 
s1ax10, s1ay10, [0.6 0.9 0.6],... 
s2ax10, s2ay10, [0.7 0.95 0.7],... 
s3ax10, s3ay10, [0.8 1 0.5],... 
fysx, fysy , [0.5 0.8 0.5],... 
s1fysx, s1fysy , [0.6 0.9 0.6],... 
s2fysx, s2fysy , [0.7 0.95 0.7],... 
s3fysx, s3fysy , [0.8 1 0.8],... 
'LineStyle','none') 

 
axis([1.7 3.2 0.75  2.5]); 
text(1.9 , 2.35, '+','FontSize',20) 
text(1.85 , 2.27, 'AΝΟΓΟ','FontSize',12) 
text(2.95 , 2.35, '-','FontSize',22) 
text(2.85 , 2.27, 'ΚΑΘΟΓΟ','FontSize',12) 

 

 

 
text(2.4 , 2.3, 'Na','FontSize',12) 
text(2.4 , 2.405, 'Cl','FontSize',12) 

 
text(2.45 , 2.315, '+','FontSize',10) 
text(2.45 , 2.43, '-','FontSize',16) 

 
text(2.4 , 2.21, 'Φπζαιίδεοριωξίνπ','FontSize',10) 

 

 

 
axis off 



 

113 
 

pause(2) 

 

 

 
daer =1.5; 
vaer =1; 
T3 =daer/vaer; 

 

 
%  
i =1; 

 
t3 = 0; 
% pause(5) 
tol = 5*T; 
for t =tol:-0.01:0 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 

 
if (stam==1)   
cc=stam; 
while (cc==1) 
cc=stam; 
pause(ryte); 
if (status==1) 
return 
end 
end 
end 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%       
t3=t3+0.01; 
%    
tt = tol-t; 

 
m3 =fix(t3/T3); 

 
m = fix(t/T); 
m1=fix(tt/T); 

 
% KINHSH AERIU Anerxomeno aerio 

 
% 1o tmhma kinisis 
if (m3*T3<=t3)&(t3<m3*T3+at11) 
ayy1 =ay1+v*(t3-m3*T3); 
s1ayy1 =s1ay1+v*(t3-m3*T3); 
s2ayy1 =s2ay1+v*(t3-m3*T3); 
s3ayy1 =s3ay1+v*(t3-m3*T3); 
else 
end 

 
if (m3*T3<=t3)&(t3<m3*T3+at21) 
ayy2 =ay2+v*(t3-m3*T3); 
s1ayy2 =s1ay2+v*(t3-m3*T3); 
s2ayy2 =s2ay2+v*(t3-m3*T3); 
s3ayy2 =s3ay2+v*(t3-m3*T3); 
else 
end 
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if (m3*T3<=t3)&(t3<m3*T3+at31) 
ayy3 =ay3+v*(t3-m3*T3); 
s1ayy3 =s1ay3+v*(t3-m3*T3); 
s2ayy3 =s2ay3+v*(t3-m3*T3); 
s3ayy3 =s3ay3+v*(t3-m3*T3); 
else 
end 

 
if (m3*T3<=t3)&(t3<m3*T3+at41) 
ayy4 =ay4+v*(t3-m3*T3); 
s1ayy4 =s1ay4+v*(t3-m3*T3); 
s2ayy4 =s2ay4+v*(t3-m3*T3); 
s3ayy4 =s3ay4+v*(t3-m3*T3); 
else 
end 

 
if (m3*T3<=t3)&(t3<m3*T3+at51) 
ayy5 =ay5+v*(t3-m3*T3); 
s1ayy5 =s1ay5+v*(t3-m3*T3); 
s2ayy5 =s2ay5+v*(t3-m3*T3); 
s3ayy5 =s3ay5+v*(t3-m3*T3); 
else 
end 

 
if (m3*T3<=t3)&(t3<m3*T3+at61) 
ayy6 =ay6+v*(t3-m3*T3); 
s1ayy6 =s1ay6+v*(t3-m3*T3); 
s2ayy6 =s2ay6+v*(t3-m3*T3); 
s3ayy6 =s3ay6+v*(t3-m3*T3); 
else 
end 

 
if (m3*T3<=t3)&(t3<m3*T3+at71) 
ayy7 =ay7+v*(t3-m3*T3); 
s1ayy7 =s1ay7+v*(t3-m3*T3); 
s2ayy7 =s2ay7+v*(t3-m3*T3); 
s3ayy7 =s3ay7+v*(t3-m3*T3); 
else 
end 

 
if (m3*T3<=t3)&(t3<m3*T3+at81) 
ayy8 =ay8+v*(t3-m3*T3); 
s1ayy8 =s1ay8+v*(t3-m3*T3); 
s2ayy8 =s2ay8+v*(t3-m3*T3); 
s3ayy8 =s3ay8+v*(t3-m3*T3); 
else 
end 

 
if (m3*T3<=t3)&(t3<m3*T3+at91) 
ayy9 =ay9+v*(t3-m3*T3); 
s1ayy9 =s1ay9+v*(t3-m3*T3); 
s2ayy9 =s2ay9+v*(t3-m3*T3); 
s3ayy9 =s3ay9+v*(t3-m3*T3); 
else 
end 

 

 
if (m3*T3<=t3)&(t3<m3*T3+at101) 
ayy10 =ay10+v*(t3-m3*T3); 
s1ayy10 =s1ay10+v*(t3-m3*T3); 
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s2ayy10 =s2ay10+v*(t3-m3*T3); 
s3ayy10 =s3ay10+v*(t3-m3*T3); 
else 
end 

 

 

 

 
% 2o tmhma kinisis 

 
if (m3*T3+at11<=t3)&(t3<m3*T3+at11+at12) 
ayy1 =0.4*y00+1+v*(t3-at11-m3*T3); 
s1ayy1 =0.4*s1y00+1+v*(t3-at11-m3*T3); 
s2ayy1 =0.4*s2y00+1+v*(t3-at11-m3*T3); 
s3ayy1 =0.4*s3y00+1+v*(t3-at11-m3*T3); 
else 
end 

 
if (m3*T3+at21<=t3)&(t3<m3*T3+at21+at22) 
ayy2 =0.7*y00+1.1+v*(t3-at21-m3*T3); 
s1ayy2 =0.4*s1y00+1+v*(t3-at21-m3*T3); 
s2ayy2 =0.4*s2y00+1+v*(t3-at21-m3*T3); 
s3ayy2 =0.4*s3y00+1+v*(t3-at21-m3*T3); 
else 
end 

 

 
if (m3*T3+at31<=t3)&(t3<m3*T3+at31+at32) 
ayy3 =0.6*y00+1.3+v*(t3-at31-m3*T3); 
s1ayy3 =0.4*s1y00+1+v*(t3-at31-m3*T3); 
s2ayy3 =0.4*s2y00+1+v*(t3-at31-m3*T3); 
s3ayy3 =0.4*s3y00+1+v*(t3-at31-m3*T3); 
else 
end 

 
if (m3*T3+at41<=t3)&(t3<m3*T3+at41+at42) 
ayy4 =0.5*y00+1.4+v*(t3-at41-m3*T3); 
s1ayy4 =0.4*s1y00+1+v*(t3-at41-m3*T3); 
s2ayy4 =0.4*s2y00+1+v*(t3-at41-m3*T3); 
s3ayy4 =0.4*s3y00+1+v*(t3-at41-m3*T3); 
else 
end 

 
if (m3*T3+at51<=t3)&(t3<m3*T3+at51+at52) 
ayy5 =0.54*y00+1.5+v*(t3-at51-m3*T3); 
s1ayy5 =0.4*s1y00+1+v*(t3-at51-m3*T3); 
s2ayy5 =0.4*s2y00+1+v*(t3-at51-m3*T3); 
s3ayy5 =0.4*s3y00+1+v*(t3-at51-m3*T3); 
else 
end 

 
if (m3*T3+at61<=t3)&(t3<m3*T3+at61+at62) 
ayy6 =0.59*y00+1.6+v*(t3-at61-m3*T3); 
s1ayy6 =0.4*s1y00+1+v*(t3-at61-m3*T3); 
s2ayy6 =0.4*s2y00+1+v*(t3-at61-m3*T3); 
s3ayy6 =0.4*s3y00+1+v*(t3-at61-m3*T3); 
else 
end 
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if (m3*T3+at71<=t3)&(t3<m3*T3+at71+at72) 
ayy7 =0.65*y00+1.9+v*(t3-at71-m3*T3); 
s1ayy7 =0.4*s1y00+1+v*(t3-at71-m3*T3); 
s2ayy7 =0.4*s2y00+1+v*(t3-at71-m3*T3); 
s3ayy7 =0.4*s3y00+1+v*(t3-at71-m3*T3); 
else 
end 

 
if (m3*T3+at81<=t3)&(t3<m3*T3+at81+at82) 
ayy8 =0.29*y00+1.45+v*(t3-at81-m3*T3); 
s1ayy8 =0.4*s1y00+1+v*(t3-at81-m3*T3); 
s2ayy8 =0.4*s2y00+1+v*(t3-at81-m3*T3); 
s3ayy8 =0.4*s3y00+1+v*(t3-at81-m3*T3); 
else 
end 

 
if (m3*T3+at91<=t3)&(t3<m3*T3+at91+at92) 
ayy9 =0.33*y00+1.34+v*(t3-at91-m3*T3); 
s1ayy9 =0.4*s1y00+1+v*(t3-at91-m3*T3); 
s2ayy9 =0.4*s2y00+1+v*(t3-at91-m3*T3); 
s3ayy9 =0.4*s3y00+1+v*(t3-at91-m3*T3); 
else 
end 

 

 

 
if (m3*T3+at101<=t3)&(t3<m3*T3+at101+at102) 
ayy10 =0.4*y00+1.53+v*(t3-at101-m3*T3); 
s1ayy10 =0.4*s1y00+1+v*(t3-at101-m3*T3); 
s2ayy10 =0.4*s2y00+1+v*(t3-at101-m3*T3); 
s3ayy10 =0.4*s3y00+1+v*(t3-at101-m3*T3); 
else 
end 

 

 

 

 

 

 

 

 
% KINHSH IODWN  % KINHSH IODWN  % KINHSH IODWN  

 
% 1o tmhma kinisis 
if (m*T<=t)&(t<m*T+t11) 
xx1 =x1+v*(t-m*T); 
s1xx1 =s1x1+v*(t-m*T); 
s2xx1 =s2x1+v*(t-m*T); 
s3xx1 =s3x1+v*(t-m*T); 
s4xx1 =s4x1+v*(t-m*T); 
else 
end 

 
if (m*T<=t)&(t<m*T+t21) 
xx2 =x2+v*(t-m*T); 
s1xx2 =s1x2+v*(t-m*T); 
s2xx2 =s2x2+v*(t-m*T); 
s3xx2 =s3x2+v*(t-m*T); 
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s4xx2 =s4x2+v*(t-m*T); 
else 
end 

 

 

 
if (m*T<=t)&(t<m*T+t31) 
xx3 =x3+v*(t-m*T); 
s1xx3 =s1x3+v*(t-m*T); 
s2xx3 =s2x3+v*(t-m*T); 
s3xx3 =s3x3+v*(t-m*T); 
s4xx3 =s4x3+v*(t-m*T);  
else 
end 

 
if (m*T<=t)&(t<m*T+t41) 
xx4 =x4+v*(t-m*T); 
s1xx4 =s1x4+v*(t-m*T); 
s2xx4 =s2x4+v*(t-m*T); 
s3xx4 =s3x4+v*(t-m*T); 
s4xx4 =s4x4+v*(t-m*T);  
else 
end 

 

 
if (m*T<=t)&(t<m*T+t51) 
xx5 =x5+v*(t-m*T); 
s1xx5 =s1x5+v*(t-m*T); 
s2xx5 =s2x5+v*(t-m*T); 
s3xx5 =s3x5+v*(t-m*T); 
s4xx5 =s4x5+v*(t-m*T); 
else 
end 

 
if (m*T<=t)&(t<m*T+t61) 
xx6 =x6+v*(t-m*T); 
s1xx6 =s1x6+v*(t-m*T); 
s2xx6 =s2x6+v*(t-m*T); 
s3xx6 =s3x6+v*(t-m*T); 
s4xx6 =s4x6+v*(t-m*T); 
else 
end 

 
if (m*T<=t)&(t<m*T+t71) 
xx7 =x7+v*(t-m*T); 
s1xx7 =s1x7+v*(t-m*T); 
s2xx7 =s2x7+v*(t-m*T); 
s3xx7 =s3x7+v*(t-m*T); 
s4xx7 =s4x7+v*(t-m*T); 
else 
end 

 
if (m*T<=t)&(t<m*T+t81) 
xx8 =x8+v*(t-m*T); 
s1xx8 =s1x8+v*(t-m*T); 
s2xx8 =s2x8+v*(t-m*T); 
s3xx8 =s3x8+v*(t-m*T); 
s4xx8 =s4x8+v*(t-m*T); 
else 
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end 

 
if (m*T<=t)&(t<m*T+t91) 
xx9 =x9+v*(t-m*T); 
s1xx9 =s1x9+v*(t-m*T); 
s2xx9 =s2x9+v*(t-m*T); 
s3xx9 =s3x9+v*(t-m*T); 
s4xx9 =s4x9+v*(t-m*T); 
else 
end 

 
if (m*T<=t)&(t<m*T+t101) 
xx10 =x10+v*(t-m*T); 
s1xx10 =s1x10+v*(t-m*T); 
s2xx10 =s2x10+v*(t-m*T); 
s3xx10 =s3x10+v*(t-m*T); 
s4xx10 =s4x10+v*(t-m*T); 
else 
end 

 

 
if (m*T<=t)&(t<m*T+t111) 
xx11 =x11+v*(t-m*T); 
s1xx11 =s1x11+v*(t-m*T); 
s2xx11 =s2x11+v*(t-m*T); 
s3xx11 =s3x11+v*(t-m*T); 
s4xx11 =s4x11+v*(t-m*T); 
else 
end 

 
if (m*T<=t)&(t<m*T+t121) 
xx12 =x12+v*(t-m*T); 
s1xx12 =s1x12+v*(t-m*T); 
s2xx12 =s2x12+v*(t-m*T); 
s3xx12 =s3x12+v*(t-m*T); 
s4xx12 =s4x12+v*(t-m*T); 
else 
end 

 
if (m*T<=t)&(t<m*T+t131) 
xx13 =x13+v*(t-m*T); 
s1xx13 =s1x13+v*(t-m*T); 
s2xx13 =s2x13+v*(t-m*T); 
s3xx13 =s3x13+v*(t-m*T); 
s4xx13 =s4x13+v*(t-m*T); 
else 
end 

 
if (m*T<=t)&(t<m*T+t141) 
xx14 =x14+v*(t-m*T); 
s1xx14 =s1x14+v*(t-m*T); 
s2xx14 =s2x14+v*(t-m*T); 
s3xx14 =s3x14+v*(t-m*T); 
s4xx14 =s4x14+v*(t-m*T); 
else 
end 

 
if (m*T<=t)&(t<m*T+t151) 
xx15 =x15+v*(t-m*T); 
s1xx15 =s1x15+v*(t-m*T); 
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s2xx15 =s2x15+v*(t-m*T); 
s3xx15 =s3x15+v*(t-m*T); 
s4xx15 =s4x15+v*(t-m*T); 
else 
end 

 
if (m*T<=t)&(t<m*T+t161) 
xx16 =x16+v*(t-m*T); 
s1xx16 =s1x16+v*(t-m*T); 
s2xx16 =s2x16+v*(t-m*T); 
s3xx16 =s3x16+v*(t-m*T); 
s4xx16 =s4x16+v*(t-m*T); 
else 
end 

 
if (m*T<=t)&(t<m*T+t171) 
xx17 =x17+v*(t-m*T); 
s1xx17 =s1x17+v*(t-m*T); 
s2xx17 =s2x17+v*(t-m*T); 
s3xx17 =s3x17+v*(t-m*T); 
s4xx17 =s4x17+v*(t-m*T); 
else 
end 

 
if (m*T<=t)&(t<m*T+t181) 
xx18 =x18+v*(t-m*T); 
s1xx18 =s1x18+v*(t-m*T); 
s2xx18 =s2x18+v*(t-m*T); 
s3xx18 =s3x18+v*(t-m*T); 
s4xx18 =s4x18+v*(t-m*T); 
else 
end 

 
if (m*T<=t)&(t<m*T+t191) 
xx19 =x19+v*(t-m*T); 
s1xx19 =s1x19+v*(t-m*T); 
s2xx19 =s2x19+v*(t-m*T); 
s3xx19 =s3x19+v*(t-m*T); 
s4xx19 =s4x19+v*(t-m*T); 
else 
end 

 
if (m*T<=t)&(t<m*T+t201) 
xx20 =x20+v*(t-m*T); 
s1xx20 =s1x20+v*(t-m*T); 
s2xx20 =s2x20+v*(t-m*T); 
s3xx20 =s3x20+v*(t-m*T); 
s4xx20 =s4x20+v*(t-m*T); 
else 
end 

 
if (m1*T<=tt)&(tt<m1*T+t11) 
xxx1 =wx1+v*(tt-m1*T); 
s1xxx1 =s1wx1+v*(tt-m1*T); 
s2xxx1 =s2wx1+v*(tt-m1*T); 
s3xxx1 =s3wx1+v*(tt-m1*T); 
else 
end 

 
if (m1*T<=tt)&(tt<m1*T+t21) 
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xxx2 =wx2+v*(tt-m1*T); 
s1xxx2 =s1wx2+v*(tt-m1*T); 
s2xxx2 =s2wx2+v*(tt-m1*T); 
s3xxx2 =s3wx2+v*(tt-m1*T); 
else 
end 
%      
if (m1*T<=tt)&(tt<m1*T+t31) 
xxx3 =wx3+v*(tt-m1*T); 
s1xxx3 =s1wx3+v*(tt-m1*T); 
s2xxx3 =s2wx3+v*(tt-m1*T); 
s3xxx3 =s3wx3+v*(tt-m1*T); 
else 
end 

 
if (m1*T<=tt)&(tt<m1*T+t41) 
xxx4 =wx4+v*(tt-m1*T); 
s1xxx4 =s1wx4+v*(tt-m1*T); 
s2xxx4 =s2wx4+v*(tt-m1*T); 
s3xxx4 =s3wx4+v*(tt-m1*T); 
else 
end 

 

 
if (m1*T<=tt)&(tt<m1*T+t51) 
xxx5 =wx5+v*(tt-m1*T); 
s1xxx5 =s1wx5+v*(tt-m1*T); 
s2xxx5 =s2wx5+v*(tt-m1*T); 
s3xxx5 =s3wx5+v*(tt-m1*T); 
else 
end 

 
if (m1*T<=tt)&(tt<m1*T+t61) 
xxx6 =wx6+v*(tt-m1*T); 
s1xxx6=s1wx6+v*(tt-m1*T); 
s2xxx6 =s2wx6+v*(tt-m1*T); 
s3xxx6 =s3wx6+v*(tt-m1*T); 
else 
end 

 
if (m1*T<=tt)&(tt<m1*T+t71) 
xxx7 =wx7+v*(tt-m1*T); 
s1xxx7 =s1wx7+v*(tt-m1*T); 
s2xxx7 =s2wx7+v*(tt-m1*T); 
s3xxx7 =s3wx7+v*(tt-m1*T); 
else 
end 

 
if (m1*T<=tt)&(tt<m1*T+t81) 
xxx8 =wx8+v*(tt-m1*T); 
s1xxx8 =s1wx8+v*(tt-m1*T); 
s2xxx8 =s2wx8+v*(tt-m1*T); 
s3xxx8 =s3wx8+v*(tt-m1*T); 
else 
end 

 
if (m1*T<=tt)&(tt<m1*T+t91) 
xxx9 =wx9+v*(tt-m1*T); 
s1xxx9 =s1wx9+v*(tt-m1*T); 
s2xxx9 =s2wx9+v*(tt-m1*T); 
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s3xxx9=s3wx9+v*(tt-m1*T); 
else 
end 

 
if (m1*T<=tt)&(tt<m1*T+t101) 
xxx10 =wx10+v*(tt-m1*T); 
s1xxx10 =s1wx10+v*(tt-m1*T); 
s2xxx10 =s2wx10+v*(tt-m1*T); 
s3xxx10 =s3wx10+v*(tt-m1*T); 
else 
end 

 

 
if (m1*T<=tt)&(tt<m1*T+t111) 
xxx11 =wx11+v*(tt-m1*T); 
s1xxx11 =s1wx11+v*(tt-m1*T); 
s2xxx11 =s2wx11+v*(tt-m1*T); 
s3xxx11 =s3wx11+v*(tt-m1*T); 
else 
end 

 
if (m1*T<=tt)&(tt<m1*T+t121) 
xxx12 =wx12+v*(tt-m1*T); 
s1xxx12 =s1wx12+v*(tt-m1*T); 
s2xxx12 =s2wx12+v*(tt-m1*T); 
s3xxx12 =s3wx12+v*(tt-m1*T); 
else 
end 

 
if (m1*T<=tt)&(tt<m1*T+t131) 
xxx13 =wx13+v*(tt-m1*T); 
s1xxx13 =s1wx13+v*(tt-m1*T); 
s2xxx13 =s2wx13+v*(tt-m1*T); 
s3xxx13 =s3wx13+v*(tt-m1*T); 
else 
end 

 
if (m1*T<=tt)&(tt<m1*T+t141) 
xxx14 =wx14+v*(tt-m1*T); 
s1xxx14 =s1wx14+v*(tt-m1*T); 
s2xxx14 =s2wx14+v*(tt-m1*T); 
s3xxx14 =s3wx14+v*(tt-m1*T); 
else 
end 

 
if (m1*T<=tt)&(tt<m1*T+t151) 
xxx15 =wx15+v*(tt-m1*T); 
s1xxx15 =s1wx15+v*(tt-m1*T); 
s2xxx15 =s2wx15+v*(tt-m1*T); 
s3xxx15 =s3wx15+v*(tt-m1*T); 
else 
end 

 
if (m1*T<=tt)&(tt<m1*T+t161) 
xxx16 =wx16+v*(tt-m1*T); 
s1xxx16 =s1wx16+v*(tt-m1*T); 
s2xxx16 =s2wx16+v*(tt-m1*T); 
s3xxx16 =s3wx16+v*(tt-m1*T); 
else 
end 
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if (m1*T<=tt)&(tt<m1*T+t171) 
xxx17 =wx17+v*(tt-m1*T); 
s1xxx17 =s1wx17+v*(tt-m1*T); 
s2xxx17 =s2wx17+v*(tt-m1*T); 
s3xxx17 =s3wx17+v*(tt-m1*T); 
else 
end 

 
if (m1*T<=tt)&(tt<m1*T+t181) 
xxx18 =wx18+v*(tt-m1*T); 
s1xxx18 =s1wx18+v*(tt-m1*T); 
s2xxx18 =s2wx18+v*(tt-m1*T); 
s3xxx18 =s3wx18+v*(tt-m1*T); 
else 
end 

 
if (m1*T<=tt)&(tt<m1*T+t191) 
xxx19 =wx19+v*(tt-m1*T); 
s1xxx19 =s1wx19+v*(tt-m1*T); 
s2xxx19 =s2wx19+v*(tt-m1*T); 
s3xxx19 =s3wx19+v*(tt-m1*T); 
else 
end 

 
if (m1*T<=tt)&(tt<m1*T+t201) 
xxx20 =wx20+v*(tt-m1*T); 
s1xxx20 =s1wx20+v*(tt-m1*T); 
s2xxx20 =s2wx20+v*(tt-m1*T); 
s3xxx20 =s3wx20+v*(tt-m1*T); 
else 
end 

 

 

 

 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%% 

 
%       
%     % 2o tmhma kinisis 
%      
if (m*T+t11<=t)&(t<m*T+t11+t12) 
xx1 =x00+2+v*(t-t11-m*T); 
s1xx1 =s1x00+2+v*(t-t11-m*T); 
s2xx1 =s2x00+2+v*(t-t11-m*T); 
s3xx1 =s3x00+2+v*(t-t11-m*T); 
s4xx1 =s4x00+2+v*(t-t11-m*T); 
else 
end 

 

 
if (m*T+t21<=t)&(t<m*T+t21+t22) 
xx2 =x00+2+v*(t-t21-m*T); 
s1xx2 =s1x00+2+v*(t-t21-m*T); 
s2xx2 =s2x00+2+v*(t-t21-m*T); 
s3xx2 =s3x00+2+v*(t-t21-m*T); 
s4xx2 =s4x00+2+v*(t-t21-m*T); 
else 
end 
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if (m*T+t31<=t)&(t<m*T+t31+t32) 
xx3 =x00+2+v*(t-t31-m*T); 
s1xx3 =s1x00+2+v*(t-t31-m*T); 
s2xx3 =s2x00+2+v*(t-t31-m*T); 
s3xx3 =s3x00+2+v*(t-t31-m*T); 
s4xx3 =s4x00+2+v*(t-t31-m*T); 
else 
end 

 

 
if (m*T+t41<=t)&(t<m*T+t41+t42) 
xx4 =x00+2+v*(t-t41-m*T); 
s1xx4 =s1x00+2+v*(t-t41-m*T); 
s2xx4 =s2x00+2+v*(t-t41-m*T); 
s3xx4 =s3x00+2+v*(t-t41-m*T); 
s4xx4 =s4x00+2+v*(t-t41-m*T); 
else 
end 

 
if (m*T+t51<=t)&(t<m*T+t51+t52) 
xx5 =x00+2+v*(t-t51-m*T); 
s1xx5 =s1x00+2+v*(t-t51-m*T); 
s2xx5 =s2x00+2+v*(t-t51-m*T); 
s3xx5 =s3x00+2+v*(t-t51-m*T); 
s4xx5 =s4x00+2+v*(t-t51-m*T); 
else 
end 

 

 
if (m*T+t61<=t)&(t<m*T+t61+t62) 
xx6 =x00+2+v*(t-t61-m*T); 
s1xx6 =s1x00+2+v*(t-t61-m*T); 
s2xx6 =s2x00+2+v*(t-t61-m*T); 
s3xx6 =s3x00+2+v*(t-t61-m*T); 
s4xx6 =s4x00+2+v*(t-t61-m*T); 
else 
end 

 

 
if (m*T+t71<=t)&(t<m*T+t71+t72) 
xx7 =x00+2+v*(t-t71-m*T); 
s1xx7 =s1x00+2+v*(t-t71-m*T); 
s2xx7 =s2x00+2+v*(t-t71-m*T); 
s3xx7 =s3x00+2+v*(t-t71-m*T); 
s4xx7 =s4x00+2+v*(t-t71-m*T); 
else 
end 

 

 
if (m*T+t81<=t)&(t<m*T+t81+t82) 
xx8 =x00+2+v*(t-t81-m*T); 
s1xx8 =s1x00+2+v*(t-t81-m*T); 
s2xx8 =s2x00+2+v*(t-t81-m*T); 
s3xx8 =s3x00+2+v*(t-t81-m*T); 
s4xx8 =s4x00+2+v*(t-t81-m*T); 
else 
end 
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if (m*T+t91<=t)&(t<m*T+t91+t92) 
xx9 =x00+2+v*(t-t91-m*T); 
s1xx9 =s1x00+2+v*(t-t91-m*T); 
s2xx9 =s2x00+2+v*(t-t91-m*T); 
s3xx9 =s3x00+2+v*(t-t91-m*T); 
s4xx9 =s4x00+2+v*(t-t91-m*T); 
else 
end 

 

 
if (m*T+t101<=t)&(t<m*T+t101+t102) 
xx10 =x00+2+v*(t-t101-m*T); 
s1xx10 =s1x00+2+v*(t-t101-m*T); 
s2xx10 =s2x00+2+v*(t-t101-m*T); 
s3xx10  =s3x00+2+v*(t-t101-m*T); 
s4xx10  =s4x00+2+v*(t-t101-m*T); 
else 
end 

 
if (m*T+t111<=t)&(t<m*T+t111+t112) 
xx11 =x00+2+v*(t-t111-m*T); 
s1xx11 =s1x00+2+v*(t-t111-m*T); 
s2xx11 =s2x00+2+v*(t-t111-m*T); 
s3xx11  =s3x00+2+v*(t-t111-m*T); 
s4xx11  =s4x00+2+v*(t-t111-m*T); 
else 
end 

 
if (m*T+t121<=t)&(t<m*T+t121+t122) 
xx12 =x00+2+v*(t-t121-m*T); 
s1xx12 =s1x00+2+v*(t-t121-m*T); 
s2xx12 =s2x00+2+v*(t-t121-m*T); 
s3xx12  =s3x00+2+v*(t-t121-m*T); 
s4xx12  =s4x00+2+v*(t-t121-m*T); 
else 
end 

 
if (m*T+t131<=t)&(t<m*T+t131+t132) 
xx13 =x00+2+v*(t-t131-m*T); 
s1xx13 =s1x00+2+v*(t-t131-m*T); 
s2xx13 =s2x00+2+v*(t-t131-m*T); 
s3xx13  =s3x00+2+v*(t-t131-m*T); 
s4xx13  =s4x00+2+v*(t-t131-m*T); 
else 
end 

 
if (m*T+t141<=t)&(t<m*T+t141+t142) 
xx14 =x00+2+v*(t-t141-m*T); 
s1xx14 =s1x00+2+v*(t-t141-m*T); 
s2xx14 =s2x00+2+v*(t-t141-m*T); 
s3xx14  =s3x00+2+v*(t-t141-m*T); 
s4xx14  =s4x00+2+v*(t-t141-m*T); 
else 
end 

 
if (m*T+t151<=t)&(t<m*T+t151+t152) 
xx15 =x00+2+v*(t-t151-m*T); 
s1xx15 =s1x00+2+v*(t-t151-m*T); 
s2xx15 =s2x00+2+v*(t-t151-m*T); 
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s3xx15  =s3x00+2+v*(t-t151-m*T); 
s4xx15  =s4x00+2+v*(t-t151-m*T); 
else 
end 

 

 
if (m*T+t161<=t)&(t<m*T+t161+t162) 
xx16 =x00+2+v*(t-t161-m*T); 
s1xx16 =s1x00+2+v*(t-t161-m*T); 
s2xx16 =s2x00+2+v*(t-t161-m*T); 
s3xx16  =s3x00+2+v*(t-t161-m*T); 
s4xx16  =s4x00+2+v*(t-t161-m*T); 
ex16=2+v*(t-t161-m*T); 
else 
end 

 
if (m*T+t171<=t)&(t<m*T+t171+t172) 
xx17 =x00+2+v*(t-t171-m*T); 
s1xx17 =s1x00+2+v*(t-t171-m*T); 
s2xx17 =s2x00+2+v*(t-t171-m*T); 
s3xx17  =s3x00+2+v*(t-t171-m*T); 
s4xx17  =s4x00+2+v*(t-t171-m*T); 
else 
end 

 

 
if (m*T+t181<=t)&(t<m*T+t181+t182) 
xx18 =x00+2+v*(t-t181-m*T); 
s1xx18 =s1x00+2+v*(t-t181-m*T); 
s2xx18 =s2x00+2+v*(t-t181-m*T); 
s3xx18  =s3x00+2+v*(t-t181-m*T); 
s4xx18  =s4x00+2+v*(t-t181-m*T); 
else 
end 

 
if (m*T+t191<=t)&(t<m*T+t191+t192) 
xx19 =x00+2+v*(t-t191-m*T); 
s1xx19 =s1x00+2+v*(t-t191-m*T); 
s2xx19 =s2x00+2+v*(t-t191-m*T); 
s3xx19  =s3x00+2+v*(t-t191-m*T); 
s4xx19  =s4x00+2+v*(t-t191-m*T); 
else 
end 

 
if (m*T+t201<=t)&(t<m*T+t201+t202) 
xx20 =x00+2+v*(t-t201-m*T); 
s1xx20 =s1x00+2+v*(t-t201-m*T); 
s2xx20 =s2x00+2+v*(t-t201-m*T); 
s3xx20 =s3x00+2+v*(t-t201-m*T); 
s4xx20 =s4x00+2+v*(t-t201-m*T); 
else 
end 

 

 

 
if (m1*T+t11<=tt)&(tt<m1*T+t11+t12) 
xxx1 =wx00+2+v*(tt-t11-m1*T); 
s1xxx1 =s1wx00+2+v*(tt-t11-m1*T); 
s2xxx1 =s2wx00+2+v*(tt-t11-m1*T); 
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s3xxx1 =s3wx00+2+v*(tt-t11-m1*T); 
else 
end 

 
if (m1*T+t21<=tt)&(tt<m1*T+t21+t22) 
xxx2 =wx00+2+v*(tt-t21-m1*T); 
s1xxx2 =s1wx00+2+v*(tt-t21-m1*T); 
s2xxx2 =s2wx00+2+v*(tt-t21-m1*T); 
s3xxx2 =s3wx00+2+v*(tt-t21-m1*T); 
else 
end 

 
if (m1*T+t31<=tt)&(tt<m1*T+t31+t32) 
xxx3 =wx00+2+v*(tt-t31-m1*T); 
s1xxx3 =s1wx00+2+v*(tt-t31-m1*T); 
s2xxx3 =s2wx00+2+v*(tt-t31-m1*T); 
s3xxx3 =s3wx00+2+v*(tt-t31-m1*T); 
else 
end 

 
if (m1*T+t41<=tt)&(tt<m1*T+t41+t42) 
xxx4 =wx00+2+v*(tt-t41-m1*T); 
s1xxx4 =s1wx00+2+v*(tt-t41-m1*T); 
s2xxx4 =s2wx00+2+v*(tt-t41-m1*T); 
s3xxx4 =s3wx00+2+v*(tt-t41-m1*T); 
else 
end 

 
if (m1*T+t51<=tt)&(tt<m1*T+t51+t52) 
xxx5 =wx00+2+v*(tt-t51-m1*T); 
s1xxx5 =s1wx00+2+v*(tt-t51-m1*T); 
s2xxx5 =s2wx00+2+v*(tt-t51-m1*T); 
s3xxx5 =s3wx00+2+v*(tt-t51-m1*T); 
else 
end 

 
if (m1*T+t61<=tt)&(tt<m1*T+t61+t62) 
xxx6 =wx00+2+v*(tt-t61-m1*T); 
s1xxx6 =s1wx00+2+v*(tt-t61-m1*T); 
s2xxx6 =s2wx00+2+v*(tt-t61-m1*T); 
s3xxx6 =s3wx00+2+v*(tt-t61-m1*T); 
else 
end 

 

 
if (m1*T+t71<=tt)&(tt<m1*T+t71+t72) 
xxx7 =wx00+2+v*(tt-t71-m1*T); 
s1xxx7 =s1wx00+2+v*(tt-t71-m1*T); 
s2xxx7 =s2wx00+2+v*(tt-t71-m1*T); 
s3xxx7 =s3wx00+2+v*(tt-t71-m1*T); 
else 
end 

 

 
if (m1*T+t81<=tt)&(tt<m1*T+t81+t82) 
xxx8 =wx00+2+v*(tt-t81-m1*T); 
s1xxx8 =s1wx00+2+v*(tt-t81-m1*T); 
s2xxx8 =s2wx00+2+v*(tt-t81-m1*T); 
s3xxx8 =s3wx00+2+v*(tt-t81-m1*T); 
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else 
end 

 

 
if (m1*T+t91<=tt)&(tt<m1*T+t91+t92) 
xxx9 =wx00+2+v*(tt-t91-m1*T); 
s1xxx9 =s1wx00+2+v*(tt-t91-m1*T); 
s2xxx9 =s2wx00+2+v*(tt-t91-m1*T); 
s3xxx9 =s3wx00+2+v*(tt-t91-m1*T); 
else 
end 

 

 
if (m1*T+t101<=tt)&(tt<m1*T+t101+t102) 
xxx10 =wx00+2+v*(tt-t101-m1*T); 
s1xxx10 =s1wx00+2+v*(tt-t101-m1*T); 
s2xxx10 =s2wx00+2+v*(tt-t101-m1*T); 
s3xxx10 =s3wx00+2+v*(tt-t101-m1*T); 
else 
end 

 
if (m1*T+t111<=tt)&(tt<m1*T+t111+t112) 
xxx11 =wx00+2+v*(tt-t111-m1*T); 
s1xxx11 =s1wx00+2+v*(tt-t111-m1*T); 
s2xxx11 =s2wx00+2+v*(tt-t111-m1*T); 
s3xxx11 =s3wx00+2+v*(tt-t111-m1*T); 
else 
end 

 
if (m1*T+t121<=tt)&(tt<m1*T+t121+t122) 
xxx12 =wx00+2+v*(tt-t121-m1*T); 
s1xxx12 =s1wx00+2+v*(tt-t121-m1*T); 
s2xxx12 =s2wx00+2+v*(tt-t121-m1*T); 
s3xxx12 =s3wx00+2+v*(tt-t121-m1*T); 
else 
end 

 
if (m1*T+t131<=tt)&(tt<m1*T+t131+t132) 
xxx13 =wx00+2+v*(tt-t131-m1*T); 
s1xxx13 =s1wx00+2+v*(tt-t131-m1*T); 
s2xxx13 =s2wx00+2+v*(tt-t131-m1*T); 
s3xxx13 =s3wx00+2+v*(tt-t131-m1*T); 
else 
end 

 
if (m1*T+t141<=tt)&(tt<m1*T+t141+t142) 
xxx14 =wx00+2+v*(tt-t141-m1*T); 
s1xxx14 =s1wx00+2+v*(tt-t141-m1*T); 
s2xxx14 =s2wx00+2+v*(tt-t141-m1*T); 
s3xxx14 =s3wx00+2+v*(tt-t141-m1*T); 
else 
end 

 
if (m1*T+t151<=tt)&(tt<m1*T+t151+t152) 
xxx15 =wx00+2+v*(t-t151-m1*T); 
s1xxx15 =s1wx00+2+v*(tt-t151-m1*T); 
s2xxx15 =s2wx00+2+v*(tt-t151-m1*T); 
s3xxx15 =s3wx00+2+v*(tt-t151-m1*T); 
else 
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end 

 

 
if (m1*T+t161<=tt)&(tt<m1*T+t161+t162) 
xxx16 =wx00+2+v*(tt-t161-m1*T); 
s1xxx16 =s1wx00+2+v*(tt-t161-m1*T); 
s2xxx16 =s2wx00+2+v*(tt-t161-m1*T); 
s3xxx16 =s3wx00+2+v*(tt-t161-m1*T); 
else 
end 

 
if (m1*T+t171<=tt)&(tt<m1*T+t171+t172) 
xxx17 =wx00+2+v*(tt-t171-m1*T); 
s1xxx17 =s1wx00+2+v*(tt-t171-m1*T); 
s2xxx17 =s2wx00+2+v*(tt-t171-m1*T); 
s3xxx17 =s3wx00+2+v*(tt-t171-m1*T); 
else 
end 

 

 
if (m1*T+t181<=tt)&(tt<m1*T+t181+t182) 
xxx18 =wx00+2+v*(tt-t181-m1*T); 
s1xxx18 =s1wx00+2+v*(tt-t181-m1*T); 
s2xxx18 =s2wx00+2+v*(tt-t181-m1*T); 
s3xxx18 =s3wx00+2+v*(tt-t181-m1*T); 
else 
end 

 
if (m1*T+t191<=tt)&(tt<m1*T+t191+t192) 
xxx19 =wx00+2+v*(tt-t191-m1*T); 
s1xxx19 =s1wx00+2+v*(tt-t191-m1*T); 
s2xxx19 =s2wx00+2+v*(tt-t191-m1*T); 
s3xxx19 =s3wx00+2+v*(tt-t191-m1*T); 
else 
end 

 
if (m1*T+t201<=tt)&(tt<m1*T+t201+t202) 
xxx20 =wx00+2+v*(tt-t201-m1*T); 
s1xxx20 =s1wx00+2+v*(tt-t201-m1*T); 
s2xxx20 =s2wx00+2+v*(tt-t201-m1*T); 
s3xxx20 =s3wx00+2+v*(tt-t201-m1*T); 
else 
end 
% %   
fill(ypovx, ypovy, [0.9 0.9 0.9] ,... 
basx1, basy1, [0.76 0.36 0] ,... 
basbx1, basby1, [0.6 0.2 0]  ,... 
bascx1, bascy1, [0.8 0.4 0] ,... 
basx2, basy2, [0.76 0.36 0]  ,... 
basbx2, basby2,[((0.6-0.9)*t/tol)+0.9 (0.2/tol)*t 0] ,... 
bascx2, bascy2, [0.8 0.4 0]  ,... 
xx1, y1, [0.2   0.7  0.2],... 
s1xx1, s1y1, [0.3   0.75  0.3],... 
s2xx1, s2y1, [0.4   0.8  0.4],... 
s3xx1, s3y1, [0.5   0.85  0.5],... 
s4xx1, s4y1, [0.6   0.9  0.6],... 
xxx1, wy1, [0.8 0 0],... 
s1xxx1, s1wy1, [0.9 0.2 0.2],... 
s2xxx1, s2wy1, [1 0.4 0.4],... 
s3xxx1, s3wy1, [1 0.7 0.7],... 
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xx2, y2, [0.2   0.7  0.2],... 
s1xx2, s1y2, [0.3   0.75  0.3],... 
s2xx2, s2y2, [0.4   0.8  0.4],... 
s3xx2, s3y2, [0.5   0.85  0.5],... 
s4xx2, s4y2, [0.6   0.9  0.6],... 
xxx2, wy2, [0.8 0 0],... 
s1xxx2, s1wy2, [0.9 0.2 0.2],... 
s2xxx2, s2wy2, [1 0.4 0.4],... 
s3xxx2, s3wy2, [1 0.7 0.7],... 
xx3, y3, [0.2   0.7  0.2],... 
s1xx3, s1y3, [0.3   0.75  0.3],... 
s2xx3, s2y3, [0.4   0.8  0.4],... 
s3xx3, s3y3, [0.5   0.85  0.5],... 
s4xx3, s4y3, [0.6   0.9  0.6],... 
xxx3, wy3, [0.8 0 0],... 
s1xxx3, s1wy3, [0.9 0.2 0.2],... 
s2xxx3, s2wy3, [1 0.4 0.4],... 
s3xxx3, s3wy3, [1 0.7 0.7],... 
xx4, y4, [0.2   0.7  0.2],... 
s1xx4, s1y4, [0.3   0.75  0.3],... 
s2xx4, s2y4, [0.4   0.8  0.4],... 
s3xx4, s3y4, [0.5   0.85  0.5],... 
s4xx4, s4y4, [0.6   0.9  0.6],... 
xxx4, wy4, [0.8 0 0],... 
s1xxx4, s1wy4, [0.9 0.2 0.2],... 
s2xxx4, s2wy4, [1 0.4 0.4],... 
s3xxx4, s3wy4, [1 0.7 0.7],... 
xx5, y5, [0.2   0.7  0.2],... 
s1xx5, s1y5, [0.3   0.75  0.3],... 
s2xx5, s2y5, [0.4   0.8  0.4],... 
s3xx5, s3y5, [0.5   0.85  0.5],... 
s4xx5, s4y5, [0.6   0.9  0.6],... 
xxx5, wy5, [0.8 0 0],... 
s1xxx5, s1wy5, [0.9 0.2 0.2],... 
s2xxx5, s2wy5, [1 0.4 0.4],... 
s3xxx5, s3wy5, [1 0.7 0.7],... 
xx6, y6, [0.2   0.7  0.2],... 
s1xx6, s1y6, [0.3   0.75  0.3],... 
s2xx6, s2y6, [0.4   0.8  0.4],... 
s3xx6, s3y6, [0.5   0.85  0.5],... 
s4xx6, s4y6, [0.6   0.9  0.6],... 
xxx6, wy6, [0.8 0 0],... 
s1xxx6, s1wy6, [0.9 0.2 0.2],... 
s2xxx6, s2wy6, [1 0.4 0.4],... 
s3xxx6, s3wy6, [1 0.7 0.7],... 
xx7, y7, [0.2   0.7  0.2],... 
s1xx7, s1y7, [0.3   0.75  0.3],... 
s2xx7, s2y7, [0.4   0.8  0.4],... 
s3xx7, s3y7, [0.5   0.85  0.5],... 
s4xx7, s4y7, [0.6   0.9  0.6],... 
xxx7, wy7, [0.8 0 0],... 
s1xxx7, s1wy7, [0.9 0.2 0.2],... 
s2xxx7, s2wy7, [1 0.4 0.4],... 
s3xxx7, s3wy7, [1 0.7 0.7],... 
xx8, y8, [0.2   0.7  0.2],... 
s1xx8, s1y8, [0.3   0.75  0.3],... 
s2xx8, s2y8, [0.4   0.8  0.4],... 
s3xx8, s3y8, [0.5   0.85  0.5],... 
s4xx8, s4y8, [0.6   0.9  0.6],... 
xxx8, wy8, [0.8 0 0],... 
s1xxx8, s1wy8, [0.9 0.2 0.2],... 
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s2xxx8, s2wy8, [1 0.4 0.4],... 
s3xxx8, s3wy8, [1 0.7 0.7],... 
xx9, y9, [0.2   0.7  0.2],... 
s1xx9, s1y9, [0.3   0.75  0.3],... 
s2xx9, s2y9, [0.4   0.8  0.4],... 
s3xx9, s3y9, [0.5   0.85  0.5],... 
s4xx9, s4y9, [0.6   0.9  0.6],... 
xxx9, wy9, [0.8 0 0],... 
s1xxx9, s1wy9, [0.9 0.2 0.2],... 
s2xxx9, s2wy9, [1 0.4 0.4],... 
s3xxx9, s3wy9, [1 0.7 0.7],... 
xx10, y10, [0.2   0.7  0.2],... 
s1xx10, s1y10, [0.3   0.75  0.3],... 
s2xx10, s2y10, [0.4   0.8  0.4],... 
s3xx10, s3y10, [0.5   0.85  0.5],... 
s4xx10, s4y10, [0.6   0.9  0.6],... 
xxx10, wy10, [0.8 0 0],... 
s1xxx10, s1wy10, [0.9 0.2 0.2],... 
s2xxx10, s2wy10, [1 0.4 0.4],... 
s3xxx10, s3wy10, [1 0.7 0.7],... 
xx11, y11, [0.2   0.7  0.2],... 
s1xx11, s1y11, [0.3   0.75  0.3],... 
s2xx11, s2y11, [0.4   0.8  0.4],... 
s3xx11, s3y11, [0.5   0.85  0.5],... 
s4xx11, s4y11, [0.6   0.9  0.6],... 
xxx11, wy11, [0.8 0 0],... 
s1xxx11, s1wy11, [0.9 0.2 0.2],... 
s2xxx11, s2wy11, [1 0.4 0.4],... 
s3xxx11, s3wy11, [1 0.7 0.7],... 
xx12, y12, [0.2   0.7  0.2],... 
s1xx12, s1y12, [0.3   0.75  0.3],... 
s2xx12, s2y12, [0.4   0.8  0.4],... 
s3xx12, s3y12, [0.5   0.85  0.5],... 
s4xx12, s4y12, [0.6   0.9  0.6],... 
xxx12, wy12, [0.8 0 0],... 
s1xxx12, s1wy12, [0.9 0.2 0.2],... 
s2xxx12, s2wy12, [1 0.4 0.4],... 
s3xxx12, s3wy12, [1 0.7 0.7],... 
xx13, y13, [0.2   0.7  0.2],... 
s1xx13, s1y13, [0.3   0.75  0.3],... 
s2xx13, s2y13, [0.4   0.8  0.4],... 
s3xx13, s3y13, [0.5   0.85  0.5],... 
s4xx13, s4y13, [0.6   0.9  0.6],... 
xxx13, wy13, [0.8 0 0],... 
s1xxx13, s1wy13, [0.9 0.2 0.2],... 
s2xxx13, s2wy13, [1 0.4 0.4],... 
s3xxx13, s3wy13, [1 0.7 0.7],... 
xx14, y14, [0.2   0.7  0.2],... 
s1xx14, s1y14, [0.3   0.75  0.3],... 
s2xx14, s2y14, [0.4   0.8  0.4],... 
s3xx14, s3y14, [0.5   0.85  0.5],... 
s4xx14, s4y14, [0.6   0.9  0.6],... 
xxx14, wy14, [0.8 0 0],... 
s1xxx14, s1wy14, [0.9 0.2 0.2],... 
s2xxx14, s2wy14, [1 0.4 0.4],... 
s3xxx14, s3wy14, [1 0.7 0.7],... 
xx15, y15, [0.2   0.7  0.2],... 
s1xx15, s1y15, [0.3   0.75  0.3],... 
s2xx15, s2y15, [0.4   0.8  0.4],... 
s3xx15, s3y15, [0.5   0.85  0.5],... 
s4xx15, s4y15, [0.6   0.9  0.6],... 
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xxx15, wy15, [0.8 0 0],... 
s1xxx15, s1wy15, [0.9 0.2 0.2],... 
s2xxx15, s2wy15, [1 0.4 0.4],... 
s3xxx15, s3wy15, [1 0.7 0.7],... 
xx16, y16, [0.2   0.7  0.2],... 
s1xx16, s1y16, [0.3   0.75  0.3],... 
s2xx16, s2y16, [0.4   0.8  0.4],... 
s3xx16, s3y16, [0.5   0.85  0.5],... 
s4xx16, s4y16, [0.6   0.9  0.6],... 
xxx16, wy16, [0.8 0 0],... 
s1xxx16, s1wy16, [0.9 0.2 0.2],... 
s2xxx16, s2wy16, [1 0.4 0.4],... 
s3xxx16, s3wy16, [1 0.7 0.7],... 
xx17, y17, [0.2   0.7  0.2],... 
s1xx17, s1y17, [0.3   0.75  0.3],... 
s2xx17, s2y17, [0.4   0.8  0.4],... 
s3xx17, s3y17, [0.5   0.85  0.5],... 
s4xx17, s4y17, [0.6   0.9  0.6],... 
xxx17, wy17, [0.8 0 0],... 
s1xxx17, s1wy17, [0.9 0.2 0.2],... 
s2xxx17, s2wy17, [1 0.4 0.4],... 
s3xxx17, s3wy17, [1 0.7 0.7],... 
xx18, y18, [0.2   0.7  0.2],... 
s1xx18, s1y18, [0.3   0.75  0.3],... 
s2xx18, s2y18, [0.4   0.8  0.4],... 
s3xx18, s3y18, [0.5   0.85  0.5],... 
s4xx18, s4y18, [0.6   0.9  0.6],... 
xxx18, wy18, [0.8 0 0],... 
s1xxx18, s1wy18, [0.9 0.2 0.2],... 
s2xxx18, s2wy18, [1 0.4 0.4],... 
s3xxx18, s3wy18, [1 0.7 0.7],... 
xxx19, wy19, [0.8 0 0],... 
s1xxx19, s1wy19, [0.9 0.2 0.2],... 
s2xxx19, s2wy19, [1 0.4 0.4],... 
s3xxx19, s3wy19, [1 0.7 0.7],... 
xx19, y19, [0.2   0.7  0.2],... 
s1xx19, s1y19, [0.3   0.75  0.3],... 
s2xx19, s2y19, [0.4   0.8  0.4],... 
s3xx19, s3y19, [0.5   0.85  0.5],... 
s4xx19, s4y19, [0.6   0.9  0.6],... 
xxx20, wy20, [0.8 0 0],... 
s1xxx20, s1wy20, [0.9 0.2 0.2],... 
s2xxx20, s2wy20, [1 0.4 0.4],... 
s3xxx20, s3wy20, [1 0.7 0.7],... 
xx20, y20, [0.2   0.7  0.2],... 
s1xx20, s1y20, [0.3   0.75  0.3],... 
s2xx20, s2y20, [0.4   0.8  0.4],... 
s3xx20, s3y20, [0.5   0.85  0.5],... 
s4xx20, s4y20, [0.6   0.9  0.6],... 
xcl,ycl, [0.2   0.7  0.2],... 
s1xcl,s1ycl, [0.3   0.75  0.3],... 
s2xcl,s2ycl, [0.4   0.8  0.4],... 
s3xcl,s3ycl, [0.5   0.85  0.5],... 
s4xcl,s4ycl, [0.6   0.9  0.6],... 
xna,yna, [0.8 0 0],... 
s1xna,s1yna, [0.9 0.2 0.2],... 
s2xna,s2yna, [1 0.4 0.4],... 
s3xna,s3yna, [1 0.7 0.7],... 
ax1, ayy1, [0.5 0.8 0.5],... 
s1ax1, s1ayy1, [0.6 0.9 0.6],... 
s2ax1, s2ayy1, [0.7 0.95 0.7],... 
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s3ax1, s3ayy1, [0.8 1 0.8],... 
ax2, ayy2, [0.5 0.8 0.5],... 
s1ax2, s1ayy2, [0.6 0.9 0.6],... 
s2ax2, s2ayy2, [0.7 0.95 0.7],... 
s3ax2, s3ayy2, [0.8 1 0.8],... 
ax3, ayy3, [0.5 0.8 0.5],... 
s1ax3, s1ayy3, [0.6 0.9 0.6],... 
s2ax3, s2ayy3, [0.7 0.95 0.7],... 
s3ax3, s3ayy3, [0.8 1 0.8],... 
ax4, ayy4, [0.5 0.8 0.5],... 
s1ax4, s1ayy4, [0.6 0.9 0.6],... 
s2ax4, s2ayy4, [0.7 0.95 0.7],... 
s3ax4, s3ayy4, [0.8 1 0.8],... 
ax5, ayy5, [0.5 0.8 0.5],... 
s1ax5, s1ayy5, [0.6 0.9 0.6],... 
s2ax5, s2ayy5, [0.7 0.95 0.7],... 
s3ax5, s3ayy5, [0.8 1 0.8],... 
ax6, ayy6, [0.5 0.8 0.5],... 
s1ax6, s1ayy6, [0.6 0.9 0.6],... 
s2ax6, s2ayy6, [0.7 0.95 0.7],... 
s3ax6, s3ayy6, [0.8 1 0.8],... 
ax7, ayy7, [0.5 0.8 0.5],... 
s1ax7, s1ayy7, [0.6 0.9 0.6],... 
s2ax7, s2ayy7, [0.7 0.95 0.7],... 
s3ax7, s3ayy7, [0.8 1 0.8],... 
ax8, ayy8, [0.5 0.8 0.5],... 
s1ax8, s1ayy8, [0.6 0.9 0.6],... 
s2ax8, s2ayy8, [0.7 0.95 0.7],... 
s3ax8, s3ayy8, [0.8 1 0.8],... 
ax9, ayy9, [0.5 0.8 0.5],... 
s1ax9, s1ayy9, [0.6 0.9 0.6],... 
s2ax9, s2ayy9, [0.7 0.95 0.7],... 
s3ax9, s3ayy9, [0.8 1 0.8],... 
ax10, ayy10, [0.5 0.8 0.5],... 
s1ax10, s1ayy10, [0.6 0.9 0.6],... 
s2ax10, s2ayy10, [0.7 0.95 0.7],... 
s3ax10, s3ayy10, [0.8 1 0.5],... 
fysx, fysy , [0.5 0.8 0.5],... 
s1fysx, s1fysy , [0.6 0.9 0.6],... 
s2fysx, s2fysy , [0.7 0.95 0.7],... 
s3fysx, s3fysy , [0.8 1 0.8],... 
'LineStyle','none') 
axis([1.7 3.2 0.75  2.5]); 
axis off 
text(1.9 , 2.35, '+','FontSize',20) 
text(1.85 , 2.27, 'AΝΟΓΟ','FontSize',12) 
text(2.95 , 2.35, '-','FontSize',22) 
text(2.85 , 2.27, 'ΚΑΘΟΓΟ','FontSize',12) 

 

 

 

 
text(2.1 , 1.02, 'Παξαηεξνύκε ηελ θίλεζε ηόληωλ ζε δηάιπκα ριωξηνύρνπ 

λαηξίνπ','FontSize',9)  
text(2.1 , 0.95, 'Σα ζεηηθά ηόληα ηνπ Na έιθνληαη από ηελ 

θάζνδν','FontSize',9) 
text(2.1 , 0.88, 'Σα αξλεηηθά ηόληα ηνπ Cl έιθνληαη από ηελ 

άλνδν','FontSize',9) 
text(2.1 , 0.81, 'Φπζαιίδεο Cl εκθαλίδνληαη ζηελ άλνδν','FontSize',9) 
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text(2.4 , 2.3, 'Na','FontSize',12) 
text(2.4 , 2.405, 'Cl','FontSize',12) 

 
text(2.45 , 2.315, '+','FontSize',10) 
text(2.45 , 2.43, '-','FontSize',16) 

 
text(2.4 , 2.21, 'Φπζαιίδεο ριωξίνπ','FontSize',10) 
pause(ryte)     
end 

 
set(handles.pushbutton5,'enable','on')  
set(handles.pushbutton6,'enable','on')  

 
% --- Executes on button press in pushbutton3. 
function pushbutton3_Callback(hObject, eventdata, handles) 
% hObject    handle to pushbutton3 (see GCBO) 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
global stam; 

 
if (stam==0) 
set(handles.pushbutton3,'string','πλέρεηα') 
set(handles.pushbutton5,'enable','on')  
set(handles.pushbutton6,'enable','on')  
stam=1;  
elseif (stam==1) 
set(handles.pushbutton3,'string','Γηαθνπή') 
set(handles.pushbutton5,'enable','off')  
set(handles.pushbutton6,'enable','off')  
stam=0; 
else 
end 
guidata(hObject, handles); 

 

 
% --- Executes on button press in pushbutton4. 
% function pushbutton4_Callback(hObject, eventdata, handles) 
% % hObject    handle to pushbutton4 (see GCBO) 
% % eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% % handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
% global suv; 
% global stam; 
% suv=get(handles.pushbutton4,'value'); 
% stam=0; 

 

 
% --- Executes on button press in pushbutton5. 
function pushbutton5_Callback(hObject, eventdata, handles) 
% hObject    handle to pushbutton5 (see GCBO) 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
global ryt; 
global status; 
status=1; 
axes(handles.axes1) 
cla 
clear ryt; 
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set(handles.edit1,'enable','on','string','5'); 
set(handles.pushbutton2,'enable','on')  
guidata(hObject, handles); 

 
% --- Executes on button press in pushbutton6. 
function pushbutton6_Callback(hObject, eventdata, handles) 
% hObject    handle to pushbutton6 (see GCBO) 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
global status; 
global stam; 
hfin=questdlg('Έμνδνοαπόηνπξόγξακκα;'); 
switch hfin 
case'Yes' 
stam=1; 
status=1; 
closereq; 
end 

 

 
% --- Executes on button press in pushbutton7. 
function pushbutton7_Callback(hObject, eventdata, handles) 
% hObject    handle to pushbutton7 (see GCBO) 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
! help_eik_3_18.pdf; 
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6. Βιβλιογραφία 
  

 Ραρακάτω παρατίκεται θ Βιβλιογραφία ζντυπθ και θλεκτρονικι προκειμζνου να 

δοκεί θ δυνατότθτα ςτον αναγνϊςτθ να κατανοιςει και να βρει τθν πλθροφορία που 

χρειάςτθκε θ δθμιουργία και εκτζλεςθ τθσ πτυχιακισ εργαςίασ.   

 

Μάκετε το Matlab 7 -- Hanselman Duane, Littlefield Bruce  
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