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ΕΤΧΑΡΙ΢ΣΙΕ΢ 

Θ παροφςα πτυχιακι εργαςία µε Ανάπτυξθ εκπαιδευτικοφ πακζτου αςκιςεων ςτο Matlab 

για τθν «Θλεκτρικι και Μθχανικι Ενζργεια», πραγματοποιικθκε, ςτο πλαίςιο του 

προγράμματοσ ςπουδϊν του Τμιματοσ Μθχανικϊν Ρλθροφορικισ ΤΕ του Τ.Ε.Λ. Κεντρικισ 

Μακεδονίασ. 

Στο ςθμείο αυτό αιςκανόμαςτε τθν ανάγκθ να εκφράςουμε τισ ειλικρινείσ και κερμζσ 

ευχαριςτίεσ µασ ςτον επιβλζποντα κακθγθτι κφριο Κουιρουκίδθ Απόςτολο, επιςτθμονικό 

ςυνεργάτθ του τμιματοσ Μθχανικϊν Ρλθροφορικισ του ΤΕΛ Κεντρικισ Μακεδονίασ, τόςο 

για τθν προςφορά του κζματοσ, όςο και για τθν εμπιςτοςφνθ του. Τον ευχαριςτοφμε επίςθσ 

για τισ πολφτιμεσ γνϊςεισ και ςυμβουλζσ που µασ παρείχε κακ’ όλθ τθ διάρκεια εκπόνθςθσ 

τθσ εργαςίασ, κακϊσ και για τθν κακοδιγθςθ και πολφτιμθ βοικεια του όποτε και όπου 

υπιρξε απαραίτθτθ. 

Τζλοσ, κα κζλαμε να ευχαριςτιςουμε και όλουσ τουσ ανκρϊπουσ εντόσ και εκτόσ του 

ακαδθμαϊκοφ περιβάλλοντοσ, τουσ ςυμφοιτθτζσ και φίλουσ που ςυναντιςαμε ςτα όμορφα 

αυτά φοιτθτικά µου χρόνια, και πάνω απ’ όλα τισ οικογζνειεσ μασ για τθν ςτιριξθ, υπομονι 

και ςυμπαράςταςθ τουσ. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

ΠΕΡΙΛΗΨΗ 

Ωσ γλϊςςα προγραμματιςμοφ και εργαλείο γραφικισ αναπαράςταςθσ δεδομζνων, το 

Matlab διακζτει ζνα πλοφςιο ςφνολο δυνατοτιτων και λειτουργιϊν για τθν επίλυςθ 

προβλθμάτων ςε τεχνικοφσ , επιςτθμονικοφσ, υπολογιςτικοφσ και μακθματικοφσ τομείσ. 

Σπουδαία δυνατότθτα του προγράμματοσ μεταξφ άλλων είναι και αυτι του 

προγραμματιςμοφ κακϊσ επιτρζπει ανάπτυξθ εφαρμογϊν παρόμοιων µε εκείνεσ άλλων 

γλωςςϊν προγραμματιςμοφ.  

Ανάμεςα ςτα εργαλεία του Matlab ξεχωρίηουμε το εργαλείο διαςφνδεςθσ µε το χριςτθ 

µζςω γραφικϊν (graphical user interface – GUI) το οποίο µασ επιτρζπει να το 

χρθςιμοποιιςουμε ωσ εφαρμογι εργαλείων ανάπτυξθσ. Ζτςι ο ςυνδυαςμόσ δομϊν 

δεδομζνων πίνακα, δυνατοτιτων προγραμματιςμοφ, και εργαλείων GUI κάνει το Matlab 

ζνα εξαιρετικά ιςχυρό εργαλείο για τθν επίλυςθ προβλθμάτων ςε διάφορουσ 

επιςτθμονικοφσ τομείσ. Ζτςι ωσ περιβάλλον ανάπτυξθσ τθσ παροφςασ εργαςίασ, όπου 

αντικείμενο αποτελεί θ καταςκευι και θ ανάπτυξθ ενόσ εκπαιδευτικοφ πακζτου αςκιςεων 

το οποίο προςομοιϊνει  τθν Θλεκτρικι γεννιτρια του Faradayκαι τθν Θλεκτρογεννιτρια. 
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ΚΕΦΑΛΑΙΟ 1ο 

1.1 ΕΝΕΡΓΕΙΑ 

Κάκε φυςικό ςφςτθμα περιζχει (ι εναλλακτικά αποκθκεφει) μία ποςότθτα που 

ονομάηεται ενζργεια. Ενζργεια, ςυνεπϊσ, είναι θ ικανότθτα ενόσ ςϊματοσ ι 

ςυςτιματοσ να παραγάγει ζργο. 

Οποιαδιποτε μορφι δράςθσ από τα παιδικά παιχνίδια μζχρι τθ λειτουργία των 

μθχανϊν και από το μαγείρεμα τροφϊν μζχρι τθ γραμμι παραγωγισ ςτο 

εργοςτάςιο προχποκζτει κατανάλωςθ ενζργειασ. Οι πράγματι πολυποίκιλεσ μορφζσ 

ενζργειασ βρίςκονται πίςω από τθν αςφλλθπτθ ποικιλία των φυςικϊν φαινομζνων. 

Θ ενζργεια με τθν οποία τροφοδοτείται ο πλανιτθσ μασ προζρχεται ςχεδόν εξ 

ολοκλιρου από τον Ιλιο. 

 

Εικόνα 1.1: Η ενζργεια είναι παντοφ. 

Θ ενζργεια χαρακτθρίηεται, τόςο ςτθ κεωρία όςο και ςτθ πράξθ, περιςςότερο ωσ 

μια λογιςτικι ζννοια, που δίνει τθ δυνατότθτα πρόβλεψθσ τθσ εξζλιξθσ ι τθσ 

κίνθςθσ ενόσ ςυςτιματοσ. Ορίηεται ςαν το ποςό του ζργου που απαιτείται 

προκειμζνου το ςφςτθμα να πάει από μια αρχικι κατάςταςθ ςε μια τελικι. Ακριβϊσ 

πόςθ ενζργεια περιζχεται ςε ζνα ςφςτθμα μπορεί να υπολογιςτεί παίρνοντασ το 

άκροιςμα ι το ολοκλιρωμα ενόσ αρικμοφ ειδικϊν εξιςϊςεων (όπωσ οι εξιςϊςεισ 

Λαγκράνη ι οι εξιςϊςεισ Χάμιλτον), κακεμιά από τισ οποίεσ δίνει τθν ενζργεια που 



ζχει αποκθκευτεί κατά ζναν ιδιαίτερο τρόπο. Ανάλογα με τον τρόπο που ζχει 

αποκτθκεί, ανταλλαχκεί ι αποκθκευτεί, μποροφμε να μιλιςουμε για πολλζσ 

μορφζσ ενζργειασ: 

 Μθχανικι ενζργεια, που ςυνδυάηει τθν κινθτικι και τθ δυναμικι. 

 Θλεκτρομαγνθτικι ενζργεια, που ςυνδυάηει τθν θλεκτρικι και τθ φωτεινι ι 

ενζργεια ακτινοβολίασ, 

 Ρυρθνικι ενζργεια 

 Κερμικι ενζργεια 

 Χθμικι ενζργεια 

 Υλο-ενζργεια 

Γενικά, θ παρουςία τθσ ενζργειασ ανιχνεφεται από ζναν παρατθρθτι κάκε φορά 

που υπάρχει αλλαγι ςτισ ιδιότθτεσ ενόσ αντικειμζνου ι ενόσ ςυςτιματοσ. 

 

Εικόνα 1.2: Όλα ςτθν ηωι μασ είναι ενζργεια. 

Θ κυριότερθ ιδιότθτά τθσ είναι ότι θ ςυνολικι ενζργεια ενόσ απομονωμζνου 

(κλειςτοφ) ςυςτιματοσ είναι ςτακερι, πρόταςθ που ζχει αποδειχκεί από πλικοσ 

πειραμάτων και χαρακτθρίηεται ωσ μία από τισ πλζον κεμελιϊδεισ αρχζσ 

διατιρθςθσ τθσ φυςικισ. 

Ρλζον, θ ςυηιτθςθ για τθν ενζργεια ζχει πάρει μια διαφορετικι μορφι, για τισ 

Ανανεϊςιμεσ Ρθγζσ Ενζργειασ (ΑΡΕ), το Ρεριβάλλον κακϊσ και τθν Αειφόρο 

ανάπτυξθ. 

Στθν παροφςα πτυχιακι εργαςία κα αςχολθκοφμε με τθν θλεκτρικι και μθχανικι 

ενζργεια που γίνεται ανάλυςθ ςτισ επόμενεσ παραγράφουσ. 

1.2 Ι΢ΣΟΡΙΚΑ ΓΙΑ ΣΗΝ ΗΛΕΚΣΡΙΚΗ ΕΝΕΡΓΕΙΑ 

Θ εμφάνιςθ του θλεκτριςμοφ ζγινε κατά τθν διάρκεια τθσ δεφτερθσ Βιομθχανικισ 

Επανάςταςθσ. Οι ςυνκικεσ τθσ παραγωγισ άλλαξαν ριηικά με τθν ειςαγωγι τθσ 

νζασ μορφισ ενζργειασ, που αντικατζςτθςε τον ατμό, το πετρζλαιο και το 



φωταζριο. Θ θλεκτρικι ενζργεια προςζφερε μεγάλθ οικονομία, αςφάλεια, υψθλι 

ποιότθτα και μικρότερθ μόλυνςθ του περιβάλλοντοσ. Ζτςι, θ βιομθχανία, αλλά και 

οι πόλεισ πιραν νζα μορφι όταν θ θλεκτρικι ενζργεια άρχιςε να παράγεται και να 

διανζμεται ευρφτερα. 

Τθν  τελευταία 20ετία του 19ου αιϊνα και ςυγκεκριμζνα το 1881 λειτοφργθςε θ 

πρϊτθ μονάδα παραγωγισ θλεκτρικοφ ρεφματοσ ιςχφοσ 746 kWh. Τθ γεννιτρια 

κινοφςαν δφο υδρόμυλοι και θ παραγωγι θλεκτρικοφ ρεφματοσ εξαρτιόταν 

απολφτωσ από τισ βροχοπτϊςεισ. Το επόμενο ζτοσ, εγκαταςτάκθκε θ πρϊτθ μονάδα 

παραγωγισ θλεκτρικισ ενζργειασ ςτθ Στουτγάρδθ τθσ Γερμανίασ. Θ δθμιουργία 

δικτφων κα ξεκινιςει ςτο Βερολίνο το 1885. 

 

Εικόνα 1.3: Μεταφορά θλεκτρικισ ενζργειασ από το εργοςτάςιο ςτο ςπίτι μασ. 

Ο θλεκτριςμόσ ςτθν Ελλάδα κα φτάςει το 1889, όταν μια ιδιωτικι εταιρεία κα 

καταςκευάςει τθν πρϊτθ μονάδα παραγωγισ θλεκτρικισ ενζργειασ και κα φωτίςει 

το ιςτορικό κζντρο τθσ πόλθσ. Τθν ίδια χρονιά κα αρχίςει και θ ανάπτυξθ τθσ 

θλεκτροπαραγωγισ ςτθν Οκωμανικι Αυτοκρατορία. Ραράλλθλα, ςτθν Οκωμανικι 

Αυτοκρατορία κα εμφανιςτοφν ντόπιοι Ζλλθνεσ επιχειρθματίεσ, οι οποίοι κα 

δραςτθριοποιθκοφν ςτο χϊρο τθσ θλεκτροπαραγωγισ ςε κλίμακα μεγαλφτερθ από 

αυτι τθσ Ελλάδασ. 

1.2.1 ΣΙ ΕΙΝΑΙ Η ΗΛΕΚΣΡΙΚΗ ΕΝΕΡΓΕΙΑ 

Θ θλεκτρικι δφναμθ είναι ο βακμόσ κατά τον οποίο θ θλεκτρικι ενζργεια 

μεταφζρεται μζςω ενόσ θλεκτρικοφ κυκλϊματοσ. Κατά το Διεκνζσ Σφςτθμα 

Μονάδων και Στακμϊν θ μονάδα μζτρθςθσ τθσ θλεκτρικισ ενζργειασ είναι το βατ, 

το οποίο ιςοδυναμεί με ζνα τηάουλ ανά δευτερόλεπτο. 

Θ παραγωγι θλεκτρικισ ενζργειασ ςυνικωσ γίνεται με θλεκτρογεννιτριεσ, και 

μπορεί επίςθσ να αποκθκευτεί χθμικϊσ ςε μπαταρίεσ ι άλλα παρόμοια μζςα. Θ 



παροχι τθσ ςε ευρεία κλίματα γίνεται μζςω τθσ βιομθχανίασ παραγωγισ και 

διάκεςθσ θλεκτριςμοφ, όπου θ πϊλθςθ τθσ ςτουσ καταναλωτζσ γίνεται ςυνικωσ 

υπολογίηοντασ τθν κιλοβατϊρα (1000 βατ) ανά ϊρα. Για τθν παρακολοφκθςθ τθσ 

κατανάλωςθσ χρθςιμοποιοφνται θλεκτρικοί μετρθτζσ, όπου καταγράφονται το 

ςφνολο τθσ κατανάλωςθσ και το χρονικό διάςτθμα τθσ. 

Αντίκετα με τα ορυκτά καφςιμα, θ θλεκτρικι ενζργεια διακζτει χαμθλι εντροπία και 

μπορεί να μετατραπεί με υψθλι αποδοτικότθτα ςε άλλεσ μορφζσ ενζργειασ, όπωσ 

κίνθςθ ι κερμότθτα. 

 

Εικόνα 1.4: Μετάδοςθ τθσ θλεκτρικισ ενζργειασ μζςω τισ κολόνεσ τθσ ΔΕΗ. 

Ριο ςυγκεκριμζνα θ θλεκτρικι ενζργεια είναι θ ενζργεια που μεταφζρει το 

θλεκτρικό ρεφμα, που αναφζρεται ςτθν κινθτικι ενζργεια των κινοφμενων 

θλεκτρονίων (θλεκτρικό ρεφμα), λόγω τθσ φπαρξθσ διαφοράσ δυναμικοφ ςτα άκρα 

ενόσ αγωγοφ. 

Πταν γίνεται χριςθ του θλεκτριςμοφ θ θλεκτρικι ενζργεια μετατρζπεται ςε άλλθ 

μορφι ενζργειασ π.χ. ςε κινθτικι ενζργεια όταν λειτουργεί ζνασ κινθτιρασ ι ςε φωσ 

όταν ανάβει ζνασ λαμπτιρασ. 

Ο ςφγχρονοσ κόςμοσ εξαρτά τθν επιβίωςθ και τθν ευθμερία του του από αυτό το 

είδοσ ενζργειασ. Θ πλειονότθτα των ςυςκευϊν λειτουργεί με θλεκτρικό ρεφμα. 

Υπάρχουν πολλοί τρόποι παραγωγισ θλεκτρικισ ενζργειασ. Οι κυριότεροι είναι θ 

καφςθ διαφόρων ουςιϊν (λιγνίτθσ, πετρζλαιο, κάρβουνο), τα πυρθνικά εργοςτάςια, 

τα θλιακά πάρκα, τα υδροθλεκτρικά φράγματα και τα αιολικά πάρκα. Τα τελευταία 



20 χρόνια γίνονται ζντονεσ προςπάκειεσ αφξθςθσ του ποςοςτοφ θλεκτρικισ 

ενζργειασ που παράγεται με τθ χριςθ Ανανεϊςιμων Ρθγϊν Ενζργειασ (Α.Ρ.Ε.). 

Το μεγάλο μειονζκτθμα τθσ θλεκτρικισ ενζργειασ είναι θ δφςκολθ, ςχεδόν αδφνατθ 

μακροχρόνια αποκικευςι τθσ. Για το λόγο αυτό κα πρζπει να καταναλϊνεται 

ταυτόχρονα με τθν παραγωγι τθσ ι να αποκθκεφεται αφοφ πρϊτα μετατραπεί ςε 

άλλεσ μορφζσ ενζργειασ (π.χ. χθμικι, δυναμικι κ.λ.π.). Θ ανάγκθ άμεςθσ 

κατανάλωςθσ τθσ θλεκτρικισ ενζργειασ ζχει οδθγιςει ςτθν καταςκευι ενόσ 

παγκόςμιου πλζγματοσ θλεκτρικϊν δικτφων, ζτςι ϊςτε να μπορεί να μεταφζρεται 

εφκολα, από το ςθμείο παραγωγισ τθσ, ςτο ςθμείο κατανάλωςθσ. 

1.3 Ι΢ΣΟΡΙΚΑ ΓΙΑ ΣΗΝ ΜΗΧΑΝΙΚΗ ΕΝΕΡΓΕΙΑ 

Θ μθχανικι, δθλαδι «θ τζχνθ των μθχανϊν», αποτελεί ζναν ευρφ κλάδο τθσ 

φυςικισ που αςχολείται με τθ ςυμπεριφορά των φυςικϊν ςωμάτων, δθλαδι όταν 

αυτά αλλθλεπιδροφν με δυνάμεισ μεταξφ τουσ, τα αποτελζςματα τθσ άςκθςθσ των 

δυνάμεων αυτϊν, δθλαδι με τθ κίνθςθ, δθλαδι τουσ μθχανιςμοφσ τθσ αλλαγισ τθσ 

ςχετικισ κζςθσ με το χρόνο (και τθν τυχόν παραμόρφωςι τουσ). Θ επιςτθμονικι 

αυτι εναςχόλθςθ ζχει τισ ρίηεσ τθσ ςτθν αρχαία Ελλάδα, όπωσ τεκμθριϊνουν τα 

αρχαία κείμενα του Αριςτοτζλθ και του Αρχιμιδθ, που ζχουν διαςωκεί και 

ανευρεκεί. Κατά τισ αρχζσ τθσ Νεϊτερθσ Ρεριόδου, επιςτιμονεσ όπωσ ο Γαλιλαίοσ, 

ο Κζπλερ και ιδιαίτερα ο Νεφτων, οδιγθςαν ςτθν ίδρυςθ τθσ αποκαλοφμενθσ 

Κλαςικισ Μθχανικισ. Είναι ζνασ κλάδοσ τθσ αντίςτοιχθσ Κλαςικισ Φυςικισ, που 

αςχολείται με ςωματίδια που είτε είναι ςε «θρεμία» είτε κινοφνται με (ςχετικά) 

μικρι ταχφτθτα. Θ μθχανικι μπορεί επίςθσ να οριςτεί ωσ ζνασ κλάδοσ τθσ Φυςικισ 

που αςχολείται με τθν κίνθςθ και τθ δφναμθ ενόσ ςυγκεκριμζνου αντικειμζνου. 

 

Εικόνα 1.5: Η μθχανικι ενζργεια είναι παντοφ. 



Θ μθχανικι ιταν ο πρϊτοσ κλάδοσ τθσ φυςικισ. Αποτελεί μία μεγάλθ πθγι γνϊςθσ 

για τον φυςικό κόςμο. Επίςθσ αποτελεί κεντρικό μζροσ τθσ τεχνολογίασ, δθλαδι των 

τεχνικϊν εφαρμογισ αυτισ τθσ γνϊςθσ για ςκοποφσ χριςιμουσ ςτον άνκρωπο. Με 

αυτι τθ λογικι ο κλάδοσ είναι ςυχνά γνωςτόσ ωσ εφαρμοςμζνθ μθχανικι. 

 

1.3.1 ΑΡΧΑΙΑ ΜΗΧΑΝΙΚΗ 

Οι αρχαίοι Ζλλθνεσ φιλόςοφοι, και ιδιαίτερα ο Αριςτοτζλθσ, ιταν από τουσ πρϊτουσ 

και πρότειναν ότι κάποιεσ κεμελιϊδεισ αρχζσ κυβερνοφν τθ φφςθ. Θ αριςτοτζλεια 

φυςικι είναι μια μορφι φυςικισ επιςτιμθσ που περιγράφθκε από τον αρχαίο 

ζλλθνα φιλόςοφο Αριςτοτζλθ (384-322 π.Χ.). Στα «Φυςικά» του Αριςτοτζλθ 

ιδρφονται γενικζσ αρχζσ αλλαγϊν που κυβερνοφν όλα τα φυςικά ςϊματα, ηωντανά 

και μθ, ουράνια και γιιινα, ςυμπεριλαμβάνοντασ όλεσ τισ κινιςεισ, μεταβολζσ με 

ςεβαςμό ςτθ κζςθ, ςτο μζγεκοσ ι ςτον αρικμό, τθν ποιοτικι μεταβολι κάκε είδουσ, 

τθ γζνθςθ και τθν καταςτροφι. Για τον Αριςτοτζλθ θ Φυςικι ιταν ζνα ευρφ πεδίο 

που εμπεριείχε κζματα όπωσ θ φιλοςοφία του πνεφματοσ, θ εμπειρία των 

αιςκιςεων, θ μνιμθ, θ ανατομία και θ βιολογία. Συνιςτά (ςε μεγάλο ποςοςτό) τθ 

γζνεςθ τθσ ςκζψθσ, όπωσ υπογραμμίηεται ςε πολλά από τα ζργα του. 

Ο Αριςτοτζλθσ, ςτο ςφγγραμμά του «Ρερί ουρανοφ», υποςτιριξε ότι τα γιινα 

αντικείμενα ανεβαίνουν ι πζφτουν ςτθ «φυςικι κζςθ τουσ». Ακόμθ, υποςτιριξε 

(λανκαςμζνα) ότι ζνα αντικείμενο με διπλάςιο βάροσ από ζνα άλλο, αν πζφτουν και 

τα δυο από το ίδιο φψοσ, πζφτει ςτο μιςό χρόνο. Ο Αριςτοτζλθσ πίςτευε ςτθν 

λογικι και τθν παρατιρθςθ, αλλά ιταν πάνω από χίλια οκτακόςια χρόνια πριν ο 

Φράνςισ Μπζικον αναπτφξει και τθν επιςτθμονικι μζκοδο του πειραματιςμοφ, τθν 

οποία ονόμαςε «μια ενόχλθςθ τθσ φφςθσ». 



 

Εικόνα 1.6: Η μθχανικι ενζργεια ξεκινάει από πολφ παλιά. 

Ο Αριςτοτζλθσ «είδε» ζνα διαχωριςμό μεταξφ τθσ «φυςικισ κίνθςθσ» και τθσ 

«εξαναγκαςμζνθσ κίνθςθσ» και πίςτευε ότι ςε ζνα υποκετικό κενό, δεν υπάρχει 

λόγοσ για ζνα ςϊμα να κινείται φυςικά προσ ζνα ςθμείο και όχι προσ ζνα άλλο, 

οπότε ςυμπζρανε ότι ζνα ςϊμα ςτο κενό πρζπει ι να είναι ακίνθτο («ςε θρεμία») ι 

να κινείται επ´ άπειρο γριγορα. Μ' αυτόν τον τρόπο, ουςιαςτικά ο Αριςτοτζλθσ 

ιταν ο πρϊτοσ που πλθςίαςε ςε κάτι παρόμοιο με το «νόμο τθσ αδράνειασ» (τθσ 

Κλαςικισ Μθχανικισ). Ωςτόςο, κεωροφςε ότι το κενό είναι αδφνατο να υπάρξει, 

γιατί αν ζςτω δθμιουργοφνταν κάπου ζνα πρόςκαιρο κενό, ο περιβάλλοντασ αζρασ 

κα ζςπευδε γριγορα να το γεμίςει. Επίςθσ, πίςτευε ότι ζνα ςϊμα, που κινείται 

κάτω από τθν επίδραςθ «μθ φυςικισ δφναμθσ», κα ςταματιςει, αν πάψει να 

ενεργεί επάνω του αυτι θ εφαρμοηόμενθ «αφφςικθ δφναμθ». Αργότερα, οι 

Αριςτοτελικοί φιλόςοφοι ανζπτυξαν μια «περίτεχνθ» εξιγθςθ ςτο ερϊτθμα «γιατί 

ζνα βζλοσ ςυνεχίηει να πετά ςτον αζρα, αφοφ αφιςει το τόξο», προτείνοντασ ότι το 

βζλοσ, με τθν κίνθςι του, ςχθματίηει προςωρινά κενό ςτο δρόμο του, οπότε ο αζρασ 

το ςπρϊχνει από πίςω. Τα πιςτεφω του Αριςτοτζλθ είχαν επθρεαςτεί από τισ 

διδαςκαλίεσ του Ρλάτωνα ςχετικά με τθν τελειότθτα τθσ ομοιόμορφθσ κυκλικισ 

κίνθςθσ των ουράνιων ςωμάτων. Επομζνωσ, ςυμπζρανε ότι θ φυςικι τάξθ των 

κινιςεων των ουρανίων ςωμάτων είναι απαραίτθτα τζλεια, ςε αντίκεςθ με το γιινο 

κόςμο τθσ αλλαγισ των ςτοιχείων, όπου τα ανεξάρτθτα πάνε και ζρχονται (ςε 

αταξία). Μια μεταγενζςτερθ εξζλιξθ αυτισ τθσ παράδοςθσ ζγινε από τον Μππαρχο. 

Ο Γαλιλζοσ αργότερα παρατιρθςε ότι «θ αντίςταςθ του αζρα εμφανίηεται με δφο 

τρόπουσ: α) Ρροςφζροντασ μεγαλφτερθ αντίςταςθ ςτα λιγότερο πυκνά ςϊματα, απ' 



ό,τι ςτα πυκνότερα ςϊματα. β) Ρροςφζροντασ μεγαλφτερθ αντοχι ςε ζνα ςϊμα ςε 

γριγορθ κίνθςθ από ό,τι ςτο ίδιο το ςϊμα ςε αργι κίνθςθ.» 

1.3.2 ΜΕ΢ΑΙΩΝΙΚΗ ΜΗΧΑΝΙΚΗ 

Κατά το Μεςαίωνα, οι κεωρίεσ του Αριςτοτζλθ επικρίκθκαν και τροποποιικθκαν 

από ζναν αρικμό προςωπικοτιτων, αρχίηοντασ με τον Λωάννθ το Φιλόπονο, τον 6ο 

αιϊνα. Ζνα κεντρικό πρόβλθμα ιταν θ βαλιςτικι, που ςυηθτικθκε από τον Μππαρχο 

και τον Φιλόπονο. Αυτό οδιγθςε ςτθν ανάπτυξθ τθσ «Κεωρίασ τθσ ϊκθςθσ», κατά 

το 14ο αιϊνα, από τον γάλλο Ηαν Μπουριντάν (Jean Buridan). Ο Άλμπερτ τθσ 

Σαξονίασ (Albert of Saxony) και ο Επίςκοποσ του Χάλμπερςταντ (Bishopric of 

Halberstadt) ανζπτυξαν παραπζρα αυτιν τθ κεωρία, που αργότερα εξελίχκθκε ςτισ 

ςφγχρονεσ κεωρίεσ ςχετικζσ με ζννοιεσ τισ Κινθτικισ Μθχανικισ, όπωσ ϊκθςθ, 

ταχφτθτα, επιτάχυνςθ και ορμι. Αυτι θ εργαςία και άλλεσ αναπτφχκθκαν κατά το 

14ο αιϊνα ςτθν Αγγλία από τουσ Υπολογιςτζσ του Πξφορντ (Oxford Calculators), 

όπωσ ο Τόμασ Μπραντγουαρνίν (Thomas Bradwardine), που μελζτθςε και 

τυποποίθςε πολλοφσ φυςικοφσ νόμουσ, που περιλαμβάνουν ςϊματα που πζφτουν. 

Πςον αφορά το κζμα ενόσ ςϊματοσ που βρίςκεται υπό τθν επίδραςθ μιασ ςτακερισ 

(ενιαίασ) δφναμθσ, το 12ο αιϊνα, ο αραβοεβραίοσ Αμποφ'λ-Μπαρακάτ αλ-

Μπαγκνταντί (Abu'l-Barakāt al-Baghdādī) από τθ Βαγδάτθ διατφπωςε ότι θ 

επίδραςθ μιασ ςτακερισ δφναμθσ ωκεί ζνα ςϊμα με μια ςτακερι επιτάχυνςθ, ενϊ 

οι κφριεσ ιδιότθτεσ (όπωσ θ πτϊςθ των ςωμάτων) είναι άτυπα επιταχυνόμενεσ 

κινιςεισ, όπωσ επεξεργάςτθκαν κατά το 14ο αιϊνα από τουσ Υπολογιςτζσ του 

Πξφορντ. 

 

Εικόνα 1.7: Η μθχανικι ενζργεια ςτθν μεςαιωνικι εποχι. 

1.3.3 ΜΗΧΑΝΙΚΗ ΣΗ΢ ΝΕΟΣΕΡΗ΢ ΕΠΟΧΗ΢ – Ο ΢ΧΗΜΑΣΙ΢ΜΟ΢ ΣΗ΢ 

ΚΛΑ΢΢ΙΚΗ΢ ΜΗΧΑΝΙΚΗ΢ 



Θ εξζλιξθ του τθλεςκοπίου από το Γαλιλζο και οι παρατθριςεισ του ξεκακάριςαν ότι 

ςτον ουρανό τα πράγματα δεν ιταν οφτε τζλεια, οφτε αμετάβλθτα. Υιοκετϊντασ τθν 

θλιοκεντρικι υπόκεςθ (που νωρίτερα είχε διατυπϊςει ο Αρίςταρχοσ ο Σάμιοσ) του 

Κοπζρνικου, ο Γαλιλαίοσ πίςτευε ότι θ Γθ ιταν ίδια όπωσ άλλοι πλανιτεσ. Ο 

Γαλιλαίοσ ίςωσ να πραγματοποίθςε το περίφθμο πείραμά του, αφινοντασ δυο 

μπάλεσ κανονιοφ από τον Ρφργο τθσ Ρίηασ (οπότε θ κεωρία και θ πράξθ απζδειξαν 

ότι τα δυο ςϊματα χτφπθςαν το ζδαφοσ ταυτόχρονα). Ραρόλο που θ 

πραγματικότθτα αυτοφ του πειράματοσ αμφιςβθτικθκε, ο ίδιοσ πραγματοποίθςε 

πειράματα κυλϊντασ ςφαίρεσ ςε κεκλιμζνα επίπεδα και θ ςωςτι κεωρία του για 

τθν επιταχυνόμενθ κίνθςθ προφανϊσ προιλκε από τα αποτελζςματα αυτϊν των 

πειραμάτων του. Ο Γαλιλαίοσ επίςθσ βρικε ότι ζνα ςϊμα που πζφτει κάκετα χτυπά 

το ζδαφοσ ςτον ίδιο χρόνο με ζνα άλλο ςϊμα που εκτοξεφτθκε οριηόντια. Ζτςι, μια 

Γθ περιςτρζφεται ομοιόμορφα, τα αντικείμενα εξακολουκοφν να πζφτουν ςτο 

ζδαφοσ κάτω από τθν επίδραςθ τθσ βαρφτθτασ. Ακόμθ πιο ςθμαντικά, ιςχυρίςτθκε 

ότι θ ομοιόμορφθ κίνθςθ δεν μπορεί να διακρικεί από τθν υπόλοιπθ, και ζτςι 

διαμόρφωςε τα βαςικά για τθν ανάπτυξθ τθσ κεωρίασ τθσ ςχετικότθτασ. 

Ο Λςαάκ Νεφτωνασ ιταν ο πρϊτοσ που ενοποίθςε τρεισ (3) νόμουσ τθσ κίνθςθσ (το 

νόμο τθσ αδράνειασ, το δεφτερο νόμο του που αναφζρεται πιο πάνω και τον νόμο 

δράςθσ - αντίδραςθσ), και απζδειξε ότι αυτοί (οι ίδιοι νόμοι) «κυβερνοφν» τόςο τα 

γιινα, όςο και τα ουράνια ςϊματα. Ο Νεφτωνασ, και οι περιςςότεροι από τουσ 

ςυγχρόνουσ του, με τθν αξιοςθμείωτθ εξαίρεςθ του Κρίςτιαν Χόυχενσ (Christiaan 

Huygens), ζλπιηαν ότι θ κλαςικι μθχανικι κα ιταν ικανι να εξθγιςει όλεσ τισ 

οντότθτεσ, ςυμπεριλαμβανομζνου του φωτόσ (με τθ μορφι τθσ γεωμετρικισ 

οπτικισ). Θ εξιγθςθ του ίδιου του Νεφτωνα για τουσ ομϊνυμουσ δακτυλίουσ 

απζφυγε τισ κυματικζσ ιδιότθτεσ και υπζκεςε ότι τα ςωματίδια του φωτόσ 

(φωτόνια) είχαν τροποποιθκεί ι διεγερκεί από το γυαλί και αντιχθςαν. 

Ο Νεφτωνασ επίςθσ ανζπτυξε τον λογιςμό που είναι απαραίτθτοσ για να 

εκτελεςτοφν οι μακθματικοί υπολογιςμοί που περιλαμβάνονται ςτθν κλαςικι 

μθχανικι. Ωςτόςο ιταν ο Γκότφριντ Βίλχελμ Λάιμπνιτσ (Gottfried Leibniz) που, 

ανεξάρτθτα από το Νεφτωνα, ανζπτυξε το λογιςμό με τθ ςθμειογραφία τθσ 

παραγϊγου και του ολοκλθρϊματοσ, που χρθςιμοποιοφνται ωσ τισ μζρεσ μασ. Τα 

κλαςικά μακθματικά διατθροφν όμωσ και το ςυμβολιςμό του Νεφτωνα, των 

παραγϊγων με τόνουσ π.χ.  

Ο Λζοναρντ Πιλερ (Leonard Euler) επζκτεινε τουσ νόμουσ κίνθςθσ του Νεφτωνα από 

ςωμάτια ςε ςτερεά ςϊματα, με δυο πρόςκετουσ νόμουσ. 

Μετά το Νεφτωνα, οι επαναδιαμορφϊςεισ των τφπων, προοδευτικά, επζτρεψαν 

λφςεισ για πολφ μεγαλφτερο αρικμό προβλθμάτων. Θ πρϊτθ επαναδιαμόρφωςθ 

ζγινε το 1798 από το Ηοηζφ Λουί Λαγκράνη (Joseph Louis Lagrange), ζναν Γαλλοϊταλό 

μακθματικό. Στθ Λαγκρανηιανι μθχανικι, θ λφςθ χρθςιμοποιεί τθ διαδρομι τθσ 



ελάχιςτθσ δράςθσ και ακολουκεί ο υπολογιςμόσ των μεταβολϊν. Ο Γουΐλλιαμ 

΢όουαν Χάμιλτον (William Rowan Hamilton) επαναδιαμόρφωςε τθ Λαγκρανηιανι 

μθχανικι, το 1833. Το πλεονζκτθμα τθσ Χαμιλτόνιασ μθχανικισ ιταν ότι ςτο πλαίςιό 

τθσ επζτρεψε μια βακφτερθ ματιά ςτισ βαςικζσ αρχζσ. Το μεγαλφτερο μζροσ του 

πλαιςίου τθσ Χαμιλτόνιασ μθχανικισ μπορεί να φαίνεται (περιςςότερο) ςτθν 

κβαντικι μθχανικι, όμωσ (εκεί) οι ακριβείσ ςθμαςίεσ των όρων διαφζρουν λόγω 

των κβαντικϊν φαινομζνων. 

Ραρόλο που θ κλαςικι μθχανικι είναι ςε μεγάλο ποςοςτό «ςυμβατι» με τισ 

υπόλοιπεσ κεωρίεσ τθσ «κλαςικισ φυςικισ», όπωσ θ κλαςικι θλεκτροδυναμικι και 

θ κερμοδυναμικι, ανακαλφφκθκαν μερικζσ δυςκολίεσ, κατά το τζλοσ του 19ου 

αιϊνα, που μποροφν να επιλυκοφν με τθ χριςθ πιο ςφγχρονθσ φυςικισ. Πταν 

ςυνδυαςτεί με τθν κλαςικι κερμοδυναμικι, θ κλαςικι μθχανικι οδθγεί ςτο 

λεγόμενο παράδοξο του Γκιμπσ (Gibbs paradox), κατά το οποίο θ εντροπία δεν είναι 

μια καλά οριςμζνθ ποςότθτα. Πταν τα πειράματα ζφταςαν ςε ατομικό επίπεδο, θ 

κλαςικι μθχανικι απζτυχε να εξθγιςει, ζςτω και κατά προςζγγιςθ, τόςο βαςικά 

πράγματα, όςο τα ενεργειακά επίπεδα και τα μεγζκθ των ατόμων. Θ προςπάκεια 

για τθν επίλυςθ τζτοιων προβλθμάτων οδιγθςε (τελικά) ςτθν ανάπτυξθ τθσ 

κβαντομθχανικισ. Ομοίωσ, θ διαφορετικι ςυμπεριφορά του κλαςικοφ 

θλεκτρομαγνθτιςμοφ και τθσ κλαςικισ μθχανικισ κάτω από μεταςχθματιςμοφσ (ςε 

μεγάλεσ) ταχφτθτεσ, οδιγθςε (τελικά) ςτθ κεωρία τθσ ςχετικότθτασ. 

1.3.4 Η ΚΛΑ΢΢ΙΚΗ ΜΗΧΑΝΙΚΗ ΑΠΟ ΣΟΝ 20ό ΑΙΩΝΑ ΚΑΙ ΜΕΣΑ 

Από το τζλοσ του 20οφ αιϊνα, θ κλαςικι μθχανικι ςτθ φυςικι δεν είναι πλζον μια 

ανεξάρτθτθ κεωρία. Μαηί με τον κλαςικό θλεκτρομαγνθτιςμό, ζχει ενταχκεί ςτθ 

ςχετικιςτικι κβαντομθχανικι ι τθ κεωρία κβαντικοφ πεδίου*8+ Ορίηεται ςε μθ 

ςχετικιςτικά και μθ κβαντομθχανικά όρια, ςε (ςχετικά) μεγάλα ςϊματα (και ςε 

ςχετικά μικρζσ ταχφτθτεσ). 

Θ κλαςικι μθχανικι ζχει γίνει επίςθσ θ πθγι τθσ ζμπνευςθσ για τουσ μακθματικοφσ. 

Θ ςυνειδθτοποίθςθ ότι ο χϊροσ των φάςεων ςτθν κλαςικι μθχανικι παραδζχεται 

μια φυςικι περιγραφι ωσ μια ςυμπλεκτικι πολλαπλότθτα (symplectic manifold, 

πράγματι μια ςυνεφαπτομζνθ δζςμθ (cotangent bundle) ςτισ περιςςότερεσ 

περιπτϊςεισ φυςικοφ ενδιαφζροντοσ), και ςυμπλεκτικι τοπολογία (symplectic 

topology), που μπορεί να κεωρθκεί ωσ μια μελζτθ για ςφαιρικά ηθτιματα 

μθχανικισ, ζχει γίνει μια «γόνιμθ περιοχι» για τθ μακθματικι ζρευνα από τθ 

δεκαετία του 1980. 

Ο Φαραντζι γεννικθκε το 1791 ςτο Σάρεχ, ςτο νότιο Λονδίνο. Ιταν γόνοσ 

οικογζνειασ που ανικε ςτθν εργατικι τάξθ τθσ εποχισ (ο πατζρασ του ιταν 

ςιδεράσ). Ακολουκϊντασ τθ μοίρα όλων των παιδιϊν τθσ κοινωνικισ του τάξθσ, 



ζλαβε ελάχιςτθ μόρφωςθ. Σε θλικία 14 ετϊν ξεκίνθςε να δουλεφει ωσ βοθκόσ ενόσ 

βιβλιοδζτθ τθσ περιοχισ, κζςθ τθν οποία διατιρθςε για 7 χρόνια. 

Κατά τθ διάρκεια αυτισ τθσ περιόδου μελζτθςε αρκετά από τα βιβλία που 

περνοφςαν από τα χζρια του, κυρίωσ επιςτθμονικοφ περιεχομζνου. Με αυτό το 

τρόπο ενθμερϊκθκε εκτενϊσ για τισ εξζλιξθσ τθσ εποχισ ςτουσ τομείσ τθσ φυςικισ 

και τθσ χθμείασ. Ραράλλθλα, ξεκίνθςε να εκτελεί απλά πειράματα: 

χρθςιμοποιϊντασ παλιζσ φιάλεσ και κομμάτια ξφλου καταςκεφαςε μια αυτοςχζδια 

θλεκτροςτατικι γεννιτρια, ενϊ αργότερα ανζπτυξε μια αςκενι βολταϊκι ςτιλθ με 

τθ βοικεια τθσ οποίασ πραγματοποίθςε μια ςειρά θλεκτροχθμικϊν πειραμάτων. 

Το 1812, μετά από αίτθςι του, προςκλικθκε από τον γνωςτό Βρετανό χθμικό Σερ 

Χάμφρι Ντζιβι (HumphryDavy) να εργαςτεί ωσ παραςκευαςτισ βοθκόσ του ςτο 

εργαςτιριο του ςτο Βαςιλικό Λνςτιτοφτο του Λονδίνου. Σφμφωνα με μια εκδοχι, θ 

πρόςκλθςθ αυτι πραγματοποιικθκε αφοφ ο Ντζιβι διάβαςε τισ ςθμειϊςεισ που 

είχε κρατιςει ο Φαραντζι από διάλεξθ του, εκτιμϊντασ ζτςι τθν ζφεςι του για 

μάκθςθ. Αυτόν τον ςυνόδεψε ο Φαραντζι ςε επιςτθμονικό ταξίδι του ανά τθν 

Ευρϊπθ από τον Οκτϊβριο του 1813 μζχρι τον Απρίλιο του 1815. 

Το 1821 ο επιςτθμονικόσ επιμελθτισ του περιοδικοφ Χρονικά Φιλοςοφίασ (Annals 

of Philosophy) ηιτθςε από τον Φαραντζι να ςυντάξει μια επιςκόπθςθ των 

πειραμάτων και των κεωριϊν του θλεκτρομαγνθτιςμοφ που ακολοφκθςαν τθν 

ανακάλυψθ του Χανσ Κρίςτιαν Ζρςτεντ που είχε γίνει ζνα χρόνο νωρίτερα. Ο 

Φαραντζι δεν ιταν ακόμθ γνωςτόσ ςτουσ επιςτθμονικοφσ κφκλουσ τθσ εποχισ, 

ενδιαφζρκθκε όμωσ ιδιαιτζρωσ για το ηιτθμα. Σφντομα διαπίςτωςε ότι δεν κα 

περιοριηόταν ςε μια απλι αναφορά των πεπραγμζνων των άλλων επιςτθμόνων: 

αποφάςιςε να επαναλάβει πολλά από τα πειράματα, να επεξεργάηεται δικζσ του 

κεωρίεσ για να ερμθνεφςει τισ παρατθριςεισ του και να ςχεδιάηει καινοφργια 

πειράματα. 

 

Εικόνα 1.8: Ο πρώτοσ δίςκοσ για τθν θλεκτρογεννιτρια του Faraday. 

Το 1825 διορίςκθκε διευκυντισ των εργαςτθρίων του Βαςιλικοφ Λνςτιτοφτου και το 

1833 ιςόβιοσ κακθγθτισ Χθμείασ ςτο ίδιο Λνςτιτοφτο, χωρίσ τθν υποχρζωςθ να 

παραδίδει μακιματα. Ο Φαραντζι ςτεροφμενοσ μακθματικισ μόρφωςθσ και 



αυτοδίδακτοσ, προικιςμζνοσ όμωσ με καταπλθκτικι φανταςία και 

παρατθρθτικότθτα κατάφερε να γίνει ειδιμων ςτισ ζρευνζσ του και να αναδειχκεί 

ςε κορυφαίο επιςτιμονα ςυμβάλλοντασ όςο λίγοι ςτθν ανάπτυξθ των ςθμερινϊν 

γνϊςεων τθσ Χθμείασ και τθσ Φυςικισ, πρϊτιςτα όμωσ ςτον Θλεκτριςμό. Στο 

κακαρά χθμικό του ζργο περιλαμβάνονται οι ζρευνζσ του ςτο Χλϊριο, θ ανακάλυψθ 

δφο νζων ενϊςεϊν του με τον άνκρακα, θ υγροποίθςθ πολλϊν αερίων, μελζτεσ του 

επί των κραμάτων του Χάλυβα κακϊσ και θ παραςκευι νζων ειδϊν οπτικισ υάλου. 

Οι υπζροχεσ εργαςίεσ του περί του θλεκτριςμοφ χρονολογοφνται από το 1821. 

1.4.2 Ο FARADAY ΚΑΙ Η ΗΛΕΚΣΡΟΜΑΓΝΗΣΙΚΗ ΕΠΑΓΩΓΗ 

Θ πρϊτθ ανακάλυψθ του Φαραντζι ςτον θλεκτρομαγνθτιςμό ζγινε (ςφμφωνα με τα 

προςεγμζνα αρχεία που διατθροφςε) ςτισ 3 Σεπτεμβρίου 1821, αφοφ είχε 

επαναλάβει το πείραμα του Ζρςτεντ. Ο Φαραντζι παρατιρθςε τθν αλλαγι ςτον 

προςανατολιςμό τθσ μαγνθτικισ βελόνασ όταν αυτι πλθςίαηε ευκφγραμμο 

ρευματοφόρο αγωγό, κάτι που είχε ιδθ επιςθμάνει ο Ζρςτεντ. Επιχειρϊντασ όμωσ 

να αναπαραςτιςει τθ δφναμθ που προκαλοφςε αυτι τθν αλλαγι ςε διάφορα 

ςθμεία γφρω από τον ευκφγραμμο αγωγό, διαπίςτωςε ότι θ αναπαράςταςθ που 

προζκυπτε είχε τθν μορφι ομόκεντρων κφκλων με κζντρο τον άξονα του αγωγοφ. 

Αυτόσ ο τρόποσ απεικόνιςθσ ενόσ μαγνθτικοφ πεδίου χρθςιμοποιείται ευρφτατα 

ςτον θλεκτρομαγνθτιςμό: πρόκειται για τισ γνωςτζσ δυναμικζσ γραμμζσ. 

Σθμειϊνεται ότι και ο όροσ 'μαγνθτικό πεδίο' ('magnetic field') αποδίδεται ςτον 

Φαραντζι. Βαςιςμζνοσ ςτθν παραπάνω διαπίςτωςθ, ο Φαραντζι καταςκεφαςε 

τον θλεκτρομαγνθτικό ςτροφζα μία ςυςκευι που εκμεταλλευόταν τθν κυκλικι 

μορφι του μαγνθτικοφ πεδίου γφρω από τον ρευματοφόρο αγωγό και προκαλοφςε 

τθν περιςτροφι μιασ μαγνθτικισ ράβδου. 

Οπλιςμζνοσ με το 'εργαλείο' των δυναμικϊν γραμμϊν, ο Φαραντζι ςυνζχιςε τισ 

ζρευνεσ του γφρω από τον θλεκτρομαγνθτιςμό επιδιϊκοντασ να εντοπίςει κάποιο 

τρόπο να παράγει θλεκτρικό ρεφμα με τθ χριςθ μαγνθτϊν. Για αρκετά χρόνια οι 

προςπάκειεσ του παρζμεναν άκαρπεσ. Αναφερόμενοσ ςε διάφορεσ πειραματικζσ 

διατάξεισ, ςυμπλθρϊνει ςτο θμερολόγιό του μία ςειρά από αναφορζσ που 

καταλιγουν ςε ςχόλια του τφπου 'δεν υπιρξε αντίδραςθ' ι 'κανζνα αποτζλεςμα'... 

 

ΕΙΚΟΝΑ 1.1: Κφκλωμα παρόμοιο με αυτό που χρθςιμοποίθςε ο Μάικλ Φαραντζι ςτθ 

μελζτθ τθσ θλεκτρομαγνθτικισ επαγωγισ. 
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https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%A0%CF%85%CE%BE%CE%AF%CE%B4%CE%B1
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%91%CE%B3%CF%89%CE%B3%CF%8C%CF%82
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Θ θμερομθνία τθσ 29θσ Αυγοφςτου του 1831 είναι θ πιο ςθμαδιακι για τισ 

προςπάκειεσ του Άγγλου πειραματιςτι, όταν αυτόσ ςτο μεταξφ εργαηόταν ωσ 

διευκυντισ του εργαςτθρίου του Βαςιλικοφ Λδρφματοσ. Θ πειραματικι διάταξθ που 

χρθςιμοποίθςε ιταν απλι: είχε τυλίξει δφο ςπείρεσ ςφρματοσ αντιδιαμετρικά, ςε 

ζναν δακτφλιο από μαλακό ςίδθρο (βλ. ςχιμα). Διοχετεφοντασ θλεκτρικό ρεφμα ςτο 

ζνα από τα δφο ςφρματα, διαπίςτωςε ότι ςτο άλλο ςφρμα εμφανίηεται πράγματι 

θλεκτρικό ρεφμα, αλλά μόνο όταν το ρεφμα ςτο πρϊτο ςφρμα ξεκινά ι διακόπτεται. 

Θ μαγνθτικι ροι που διζρχεται από μία επιφάνεια μπορεί να μεταβλθκεί με δφο 

τρόπουσ. Ρρϊτον, αυτό μπορεί να γίνει αν μεταβλθκεί θ ζνταςθ του μαγνθτικοφ 

πεδίου εντόσ του οποίου βρίςκεται θ επιφάνεια. Δεφτερον, ςε ζνα μθ 

μεταβαλλόμενο μαγνθτικό πεδίο θ μαγνθτικι ροι που διζρχεται από τθν επιφάνεια 

μπορεί να μεταβλθκεί αν αλλάξει ο προςανατολιςμόσ τθσ επιφάνειασ ςε ςχζςθ με 

τισ δυναμικζσ γραμμζσ του μαγνθτικοφ πεδίου. 

Αντίςτοιχα, εντοπίηονται δφο δυνατότθτεσ προκειμζνου να παρατθρθκεί το 

φαινόμενο τθσ θλεκτρομαγνθτικισ επαγωγισ: Είτε μεταβάλλοντασ τθν ζνταςθ του 

μαγνθτικοφ πεδίου ςτα ςθμεία τθσ επιφάνειασ που ορίηει ο αγωγόσ, είτε 

μετακινϊντασ τον αγωγό εντόσ του μαγνθτικοφ πεδίου. Σε κάκε περίπτωςθ, ςτα 

άκρα του αγωγοφ αναπτφςςεται διαφορά δυναμικοφ ςτθν οποία ζχει, λόγω τθσ 

προζλευςισ τθσ, αποδοκεί θ ονομαςία επαγωγικι τάςθ ι τάςθ από επαγωγι. 

Στθν περίπτωςθ που τα άκρα του αγωγοφ είναι ςυνδεδεμζνα με αγϊγιμο υλικό, 

οπότε δθμιουργείται κλειςτό θλεκτρικό κφκλωμα, το φαινόμενο τθσ 

θλεκτρομαγνθτικισ επαγωγισ εκφράηεται με τθν ανάπτυξθ θλεκτρεγερτικισ 

δφναμθσ (ΘΕΔ) ςτο κφκλωμα. Σφμφωνα με το νόμο τθσ επαγωγισ (ι νόμο του 

Φαραντζι), θ θλεκτρεγερτικι δφναμθ είναι ανάλογθ του ρυκμοφ μεταβολισ τθσ 

μαγνθτικισ ροισ: 

 

 

Και ςτισ δφο περιπτϊςεισ, το αρνθτικό πρόςθμο (-) ςτθ μακθματικι ζκφραςθ του 

νόμου τθσ επαγωγισ δικαιολογείται από τον κανόνα του Λεντσ. 

 

1.4.3 ΗΛΕΚΣΡΟΓΕΝΝΗΣΡΙΑ 

Θ γεννιτρια ι θλεκτρογεννιτρια, (generator), είναι μθχανι που βαςίηεται πάνω 

ςτουσ νόμουσ τθσ θλεκτροφυςικισ και ιδιαίτερα του φαινομζνου τθσ 

https://el.wikipedia.org/wiki/29_%CE%91%CF%85%CE%B3%CE%BF%CF%8D%CF%83%CF%84%CE%BF%CF%85
https://el.wikipedia.org/wiki/1831
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%A3%CE%AF%CE%B4%CE%B7%CF%81%CE%BF%CF%82


θλεκτρομαγνθτικισ επαγωγισ που ανακάλυψε ο διάςθμοσ άγγλοσ φυςικόσ Μιχαιλ 

Φαραντζχ, το 1831, και που αφορά τθν ενζργεια και τθ μετατροπι τθσ από τθ μια 

μορφι ςε μια άλλθ. 

 

Συγκεκριμζνα θ γεννιτρια μετατρζπει τθ μθχανικι ενζργεια ςε θλεκτρικι, ςφμφωνα 

με φαινόμενο τθσ φυςικισ κατά το οποίο εαν ζνα πθνίο περιςτραφεί μζςα ς' ζνα 

μαγνθτικό πεδίο, τότε ςτισ άκρεσ του πθνίου παράγεται θλεκτρικό ρεφμα. 

Θ γεννιτρια αποτελείται από δφο μζρθ: το ακίνθτο μζροσ τθσ που λζγεται ςτάτορασ, 

ι ςτατόν, ι επαγωγζασ ι πόλοι τθσ μθχανισ, ςτο οποίο υπάρχουν μαγνιτεσ 

(μόνιμοι μαγνιτεσ ι θλεκτρομαγνιτεσ) και το κινθτό μζροσ τθσ που λζγεται 

επαγϊγιμο, ι ςτρεπτόν ι ρότορασ (εκ του αγγλικοφ rotor), ςτο οποίο υπάρχουν 

πθνία. Γυρίηοντασ το ρότορα μζςα ςτο ςτάτορα παράγεται θλεκτρικό ρεφμα. Θ 

περιςτροφι του ρότορα γίνεται με ατμομθχανι, με υδροςτρόβιλο κλπ. Θ πιο 

γνωςτι και απλοφςτερθ θλεκτρογεννιτρια είναι το γνωςτό «δυναμό» των 

ποδθλάτων. 

1.4.3.1 ΓΕΝΝΗΣΡΙΕ΢ ΢ΤΝΕΧΟΤ΢ ΡΕΤΜΑΣΟ΢ 

Οι γεννιτριεσ ςτθν ζξοδό τουσ παράγουν είτε εναλλαςςόμενο ρεφμα είτε ςυνεχζσ 

ρεφμα («δυναμό»).Οι περιςςότερεσ γεννιτριεσ ςυνεχοφσ ρεφματοσ μοιάηουν με τισ 

γεννιτριεσ εναλλαςςόμενου ρεφματοσ.Θ διαφορά τουσ ζγκειται ςτθν φπαρξθ ενόσ 

ςυγκεκριμζνου μθχανιςμοφ ςτισ γεννιτριεσ ςυνεχοφσ ρεφματοσ, που ονομάηεται 

ςυλλζκτθσ.Οι γεννιτριεσ ςυνεχοφσ ρεφματοσ χωρίηονται ςε γεννιτριεσ ανεξάρτθτθσ 

διζγερςθσ, γεννιτριεσ παράλλθλθσ διζγερςθσ, γεννιτριεσ διζγερςθσ ςειράσ, 

γεννιτριεσ με ακροιςτικι ςφνκετθ διζγερςθ και γεννιτριεσ με διαφορικι ςφνκετθ 

διζγερςθ. Οι γεννιτριεσ ςυνεχοφσ ρεφματοσ είναι αρκετά ςπάνιεσ ςτα ςφγχρονα 

ςυςτιματα ιςχφοσ, λόγω τθσ αντικατάςταςισ τουσ από τθν ςυνδυαςμζνθ χριςθ 

γεννιτριασ εναλλαςςόμενου ρεφματοσ και ανορκωτι προκειμζνου να παραχκεί το 

ςυνεχζσ ρεφμα. 

 

Εικόνα 1.9: Οι γεννιτριεσ ςυνεχοφσ και εναλλαςςόμενου ρεφματοσ. 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ΚΕΦΑΛΑΙΟ 2ο 

2.1 ΕΙ΢ΑΓΩΓΗ ΢ΣΟ MATLAB 

Το λογιςμικό MATLAB, που παίρνει το όνομά του από τισ λζξεισ MATrix LABoratory, 

είναι ζνα ςφγχρονο ολοκλθρωμζνο μακθματικό πακζτο που χρθςιμοποιείται 

εκτενϊσ ςτα πανεπιςτιμια και ςτθ βιομθχανία. Είναι ζνα διαδραςτικό (interactive) 

πρόγραμμα για αρικμθτικοφσ υπολογιςμοφσ και για καταςκευι γραφθμάτων, αλλά 

παρζχει επίςθσ και τθ δυνατότθτα προγραμματιςμοφ, κάτι που το κακιςτά ζνα 

χρθςιμότατο εργαλείο για όλουσ όςουσ αςχολοφνται με τισ κετικζσ επιςτιμεσ (και 

όχι μόνο). Σε αντίκεςθ με τα λογιςμικά MAPLE και MATHEMATICA, το ΜΑΤLΑΒ ςτισ 

αρχικζσ του εκδοχζσ δεν ζκανε ςυμβολικοφσ υπολογιςμοφσ. Στισ νεότερεσ εκδοχζσ 

του, το πακζτο περιλαμβάνει εργαλειοκικεσ που επιτρζπουν ςυμβολικοφσ 

υπολογιςμοφσ. 

Ππωσ υποδθλϊνεται και από το όνομα του, το MATLAB είναι ειδικά ςχεδιαςμζνο 

για υπολογιςμοφσ με πίνακεσ, όπωσ θ επίλυςθ γραμμικϊν ςυςτθμάτων, θ εφρεςθ 

ιδιοτιμϊν και ιδιοδιανυςμάτων, θ αντιςτροφι τετραγωνικοφ πίνακα κλπ. Επιπλζον 

το πακζτο αυτό είναι εφοδιαςμζνο με πολλζσ επιλογζσ για γραφικά (δθλ. τθν 

καταςκευι γραφικϊν παραςτάςεων) και προγράμματα γραμμζνα ςτθ δικι του 

γλϊςςα προγραμματιςμοφ για τθν επίλυςθ άλλων προβλθμάτων όπωσ θ εφρεςθ 

των ριηϊν μθ γραμμικισ εξίςωςθσ, θ επίλυςθ μθ γραμμικϊν ςυςτθμάτων, θ επίλυςθ 



προβλθμάτων αρχικϊν τιμϊν με ςυνικεισ διαφορικζσ εξιςϊςεισ κ.α. Θ γλϊςςα 

προγραμματιςμοφ του MATLAB δίνει τθν ευχζρεια ςτον χριςτθ να το επεκτείνει με 

δικά του προγράμματα. Συχνά κα λζμε θ MATLAB (εννοϊντασ τθ γλϊςςα 

προγραμματιςμοφ) και όχι το (πακζτο) MATLAB. 

Το MATLAB είναι ςχεδιαςμζνο για τθν αρικμθτικι επίλυςθ προβλθμάτων ςε 

αρικμθτικι πεπεραςμζνθσ ακρίβειασ (finite-precision arithmetic). Με άλλα λόγια, 

δεν βρίςκει τθν ακριβι λφςθ αλλά μια προςεγγιςτικι λφςθ ενόσ προβλιματοσ. Αυτι 

είναι και θ βαςικι του διαφορά από τα ςυςτιματα ςυμβολικϊν υπολογιςμϊν όπωσ 

το Maple και το Mathematica. 

2.2 ΠΕΡΙΒΑΛΛΟΝ MATLAB 

Ππωσ αναφζραμε και παραπάνω, θ κφρια χριςθ του matlab είναι για τθν επίλυςθ 

των μακθματικϊν προβλθμάτων, ωςτόςο είναι πολφ "ιςχυρό" και μπορεί να 

χρθςιμοποιθκεί και για προγραμματιςμό κακϊσ περιζχει εντολζσ από τθν C++ όπωσ 

τθν while, τθν switch και τθν if.  

Στον τομζα των γραφικϊν όςον αφορά τον μακθματικό κλάδο μπορεί να 

υλοποιιςει ςυναρτιςεισ πραγματικζσ, μιγαδικζσ, πεπλεγμζνεσ ςυναρτιςεισ δφο 

μεταβλθτϊν και άλλεσ. 

Πςον αφορά τον ςτατιςτικό κλάδο μπορεί να υλοποιιςει ιςτογράμματα, 

τομεογράμματα, ραβδοδιαγράμματα, εμβαδογράμματα και άλλα. 

Οι εντολζσ δίνονται µζςω του παρακφρου εντολϊν (MATLAB command window). 

Με τθν εκκίνθςθ του προγράµµατοσ, εµφανίηεται το παράκυρο διαχείριςθσ 

(Command Window) του MATLAB. Μζςα ςτο παράκυρο αυτό, γράφονται οι 

εντολζσ, δίνεται θ εντολι εκτζλεςθσ τουσ, και εµφανίηονται τα αποτελζςµατα των 

πράξεων, δθλαδι γίνονται όλεσ οι αλλθλεπιδράςεισ του χριςτθ µε το πρόγραµµα.  

Οι εντολζσ αυτζσ μπορεί να είναι:  

1. Οριςμοί μεταβλθτϊν και πράξεισ.  

2. Κλιςθ ενςωματωμζνων ςυναρτιςεων τθσ MATLAB και των εγκατεςτθμζνων 

εργαλειοκθκϊν τθσ (toolboxes). 

 3. Κλιςθ ςυναρτιςεων (functions) ι αρχείων εντολϊν MATLAB (scripts) που 

καταςκευάηονται από τουσ χριςτεσ µε τθ μορφι m-file. 

Επίςθσ, υπάρχει και ο βαςικόσ χϊροσ λειτουργίασ (Workspace) του MATLAB. Ο 

χϊροσ αυτόσ είναι για τθν διεκπεραίωςθ των πράξεων και είναι ο βαςικόσ χϊροσ 

λειτουργίασ του προγράµµατοσ (Workspace). Ο χϊροσ αυτόσ βρίςκεται ςτθ µνιµθ 

του υπολογιςτι, και µζςα ς’ αυτόν εκτελοφνται οι πράξεισ και ταυτόχρονα 



διατθροφνται όλα τα αποτελζςµατα τουσ, µε ςκοπό να µποροφν να 

χρθςιµοποιθκοφν ςε επόµενεσ πράξεισ. 

Ραρακάτω παρουςιάηεται το περιβάλλον του matlab που περιγράφτθκε παραπάνω 

και κάποια άλλα ςτοιχεία περιγράφονται παρακάτω. 

 

Εικόνα 2.1: Περιβάλλον του MATLAB. 

Στθ εικόνα 2.1 παρατθροφμε το παράκυρο του Matlab. Το παράκυρο αυτό είναι 

χωριςμζνο ςε τρείσ ςτιλεσ. Στθν αριςτερι ςτιλθ βρίςκεται ζνα toolbox με ονομαςία 

Current Folder. Στθν περιοχι αυτι βρίςκουμε τα αρχεία που κζλουμε να τρζξουμε.  

Ακριβϊσ από κάτω βρίςκεται μία περιοχι που μασ εμφανίηει τισ ςυναρτιςεισ που 

υπάρχουν ςε κάκε αρχείο που ζχουμε επιλζξει ςτο Current Folder (αν υπάρχουν ςτο 

αρχείο αυτό). 

Στθν δεξιά ςτιλθ βρίςκονται δφο περιοχζσ. Το Workspace καιτο Command History. 

Στθν πρϊτθ αποκθκεφονται οι μεταβλθτζσ που ζχουμε δθμιουργιςει μζςω των 

εντολϊν κακϊσ και οι τιμζσ τουσ. Στθν δεφτερθ περιοχι  μποροφμε να δοφμε τισ 

εντολζσ που ζχουν τρζξει μζχρι ςτιγμισ. 

Τζλοσ ςτθν μεςαία ςτιλθ είναι το Command Window ςτο οποίο μποροφμε να 

δϊςουμε τισ εντολζσ μασ. Τισ εντολζσ τισ δίνουμε είτε απευκείασ γράφοντάσ τεσ είτε 

φτιάχνοντασ ζνα script αρχείο και τρζχοντάσ το. Το αρχείο αυτό το αποκθκεφουμε 

με τθν μορφι .m . 

2.3 ΕΙ΢ΑΓΩΓΗ ΢ΣΟ GUI (Graphical User Interface) 

Ζνασ άλλοσ τφποσ αρχείου που ζχει χρθςιμοποιθκεί ςτθν παροφςα εργαςία είναι ο 

.fig. Ο τφποσ αυτόσ χρθςιμοποιικθκε για να καταςκευαςτεί θ γραφικι 



αναπαράςταςθ (GUI) των φαινομζνων, μιασ και το αρχείο αυτό αναφζρεται ςτο 

περιβάλλον μζςα από το οποίο απεικονίηονται τα φαινόμενα. 

Μια γραφικι διεπαφι χριςτθ (GUI) είναι ζνα γραφικό περιβάλλον εργαςίασ ςε ζνα 

πρόγραμμα. Ζνα καλό GUI μπορεί να κάνει τα προγράμματα ευκολότερα ςτθ χριςθ, 

παρζχοντάσ τουσ μια ςυνεπι εμφάνιςθ και με διαιςκθτικό ζλεγχο, όπωσ κουμπιά 

(buttons), λίςτεσ (List boxes), ρυκμιςτικά (sliders), μενοφ (Menus) και οφτω κακεξισ. 

Το GUI κα πρζπει να ςυμπεριφζρεται με ζνα κατανοθτό και προβλζψιμο τρόπο, ζτςι 

ϊςτε ο χριςτθσ να ξζρει τι να περιμζνει, όταν εκτελεί μια ενζργεια. Για παράδειγμα, 

όταν ςε ζνα κουμπί γίνεται ζνα κλικ του ποντικιοφ, το GUI κα πρζπει να κινιςει τθ 

διαδικαςία που περιγράφεται ςτθν ετικζτα του κουμπιοφ.  

2.4 ΠΩ΢ ΔΟΤΛΕΤΕΙ ΣΟ ΓΡΑΦΙΚΟ ΠΕΡΙΒΑΛΛΟΝ ΧΡΗ΢ΣΗ (GUI) 

Μια γραφικι διεπαφι χριςτθ (GUI) παρζχει ςτο χριςτθ ζνα οικείο περιβάλλον ςτο 

οποίο κα εργαςτεί. Το περιβάλλον αυτό όπωσ προαναφζρκθκε περιζχει κουμπιά 

(Pushbuttons), Κουμπιά εναλλαγισ (toggle buttons), καταλόγουσ (Lists), μενοφ 

(Menus), πλαίςια κειμζνου (text boxes) κλπ, τα οποία είναι γνωςτά ςτουσ χριςτεσ, 

ζτςι ϊςτε οι δεφτεροι να μποροφν να επικεντρωκοφν ςτθ χριςθ τθσ εφαρμογισ, 

παρά ςτουσ μθχανικοφσ που εμπλζκονται ϊςτε να κάνουν πράγματα. Ωςτόςο, τα 

GUI είναι «δφςκολα» για τον προγραμματιςτι, διότι μια εφαρμογι με βάςθ το GUI 

πρζπει να είναι προετοιμαςμζνθ για τα κλικ του ποντικιοφ (ι ενδεχομζνωσ για 

είςοδο από το πλθκτρολόγιο) για κάκε ςτοιχείο του GUI ανά πάςα ςτιγμι. Αυτζσ οι 

είςοδοι είναι γνωςτζσ ωσ γεγονότα(events), και ζνα πρόγραμμα που αποκρίνεται 

ςτα γεγονότα ονομάηεται γεγονοςτρεφζσ (event driven). Τα τρία κυρίαρχα ςτοιχεία 

που απαιτοφνται για τθ δθμιουργία ενόσ GUI ςτο Matlab είναι τα εξισ: 

1. Συςτατικά (Components). Κάκε ςτοιχείο ςτο GUI του Matlab είναι ζνα 

γραφικό ςτοιχείο (κουμπιά, λίςτεσ, πλαίςια κειμζνου κλπ). Στουσ τφπουσ των 

ςτοιχείων περιλαμβάνονται γραφικοί ζλεγχοι (Pushbuttons, edit boxes κλπ),ςτατικά 

ςτοιχεία όπωσ πλαίςια (frames) και ςυμβολοςειρζσ κειμζνου (text strings), μενοφ 

(Menus), και άξονεσ (axes). Τα δυο πρϊτα δθμιουργοφνται μζςω τθσ ςυνάρτθςθσ 

uicontrol, και τα μενοφ μζςω των ςυναρτιςεων uimenu και uicontextmenu. Οι 

άξονεσ οι οποίοι χρθςιμοποιοφνται για τθν παρουςίαςθ γραφικϊν δεδομζνων, 

δθμιουργοφνται μζςω τθσ ςυνάρτθςθσ axes. 

2. Σχιματα (figures). Τα ςυςτατικά ενόσ GUI πρζπει να διατάςςονται μζςα ςε 

ζνα ςχιμα, το οποίο είναι ζνα παράκυρο ςτθν οκόνθ του υπολογιςτι. Στο 

παρελκόν, θ δθμιουργία των ςχθμάτων γινόταν αυτόματα, κάκε φορά που υπιρχε 

απεικόνιςθ δεδομζνων. Ωςτόςο, τα κενά ςχιματα μποροφν να δθμιουργθκοφν 

μζςω τθσ ςυνάρτθςθσ figure και μποροφν να χρθςιμοποιθκοφν για να υποςτθρίξουν 

οποιοδιποτε ςυνδυαςμό των components. 



3. Επανακλιςεισ (callbacks). Τζλοσ, κα πρζπει να υπάρχει κάποιοσ τρόποσ να 

εκτελεςτεί μια ενζργεια εάν ο χριςτθσ κάνει κλικ ςε ζνα κουμπί, ι πλθκτρολογιςει 

πλθροφορίεσ. Ζνα κλικ του ποντικιοφ ι το πάτθμα ενόσ κουμπιοφ είναι ζνα γεγονόσ 

(event) και το Matlab κα πρζπει να ανταποκρίνεται ςε κάκε περίπτωςθ, αν το 

πρόγραμμα πρζπει να εκτελζςει τθ λειτουργία του. Για παράδειγμα αν ζνασ χριςτθσ 

κάνει κλικ ςε ζνα κουμπί, το γεγονόσ αυτό κα πρζπει να προκαλζςει τον κϊδικα του 

Matlab που υλοποιεί τθ λειτουργία του κουμπιοφ αυτοφ, να εκτελεςτεί. Ο 

εκτελζςιμοσ κϊδικασ που ανταποκρίνεται ςε ζνα γεγονόσ ονομάηεται επανάκλθςθ 

(callback). Ρρζπει να υπάρχει ζνα callback που κα εφαρμόςει τθ λειτουργία του ςε 

κάκε γραφικό ςτοιχείο του GUI. 

2.5 ΔΗΜΙΟΤΡΓΩΝΣΑ΢ ΚΑΙ ΕΜΦΑΝΙΖΟΝΣΑ΢ ΕΝΑ GUI 

Τα GUIs ςτο Matlab δθμιουργικθκαν χρθςιμοποιϊντασ ζνα εργαλείο που 

ονομάηεται GUIDE. Το εργαλείο αυτό επιτρζπει ςτον προγραμματιςτι να ςχεδιάςει 

το γραφικό περιβάλλον (GUI), να επιλζξει, κακϊσ και να τοποκετιςει τα ςτοιχεία 

(components) του GUI που κα τοποκετιςει ςε αυτό. Μόλισ τα ςτοιχεία «μπουν» ςτθ 

κζςθ τουσ, ο προγραμματιςτισ μπορεί να επεξεργαςτεί τισ ιδιότθτζσ τουσ:  Πνομα, 

χρϊμα, μζγεκοσ, γραμματοςειρά, κείμενο που κα εμφανίηεται πάνω ςε αυτό και 

οφτω κακεξισ. Πταν το guide αποκθκεφςει το GUI, δθμιουργείται ζνα πρόγραμμα 

εργαςίασ. Αυτό περιλαμβάνει τισ ςυναρτιςεισ «ςκελετό» τισ οποίεσ μπορεί να 

τροποποιιςει ο προγραμματιςτισ, ϊςτε να εφαρμόςει τθ ςυμπεριφορά του GUI. 

Πταν το guide εκτελείται, δθμιουργείται ζνασ Layout Editor όπωσ φαίνεται ςτθν 

εικόνα 2.2. Θ μεγάλθ λευκι περιοχι με τισ γραμμζσ πλζγματοσ είναι θ περιοχι 

διάταξθσ (layout area), όπου ο προγραμματιςτισ μπορεί να ςχεδιάςει το GUI. Το 

παράκυρο του Layout Editor ζχει μια παλζτα με τα ςτοιχεία του GUI ςτθν αριςτερι 

πλευρά τθσ περιοχισ διάταξθσ. Ζνασ χριςτθσ μπορεί να δθμιουργιςει ζνα 

οποιοδιποτε αρικμό GUI ςυςτατικϊν, κάνοντασ αρχικά κλικ ςτο επικυμθτό ςτοιχείο 

και ςτθ ςυνζχεια ςφροντασ το περίγραμμά του ςτθν περιοχι τθσ διάταξθσ. Στο 

επάνω μζροσ του παρακφρου υπάρχει μια μπάρα εργαλείων (toolbar). Ρεριζχει μια 

ςειρά από χριςιμα εργαλεία που επιτρζπουν ςτο χριςτθ να διανζμει και να 

ευκυγραμμίςει τα ςυςτατικά (components) του GUI, να προςκζςει μενοφ (menus) 

ςτο GUI και πολλά άλλα. 



 

Εικόνα 2.2: Περιβάλλον GUIDE. 

Τα βαςικά βιματα που απαιτοφνται για τθ δθμιουργία ενόσ GUI ςτο Matlab είναι: 

1. Λαμβάνεται θ απόφαςθ για το ποια ςτοιχεία απαιτοφνται για το GUI και 

ποια κα είναι θ λειτουργία του κάκε ςτοιχείου. Κατόπιν ςχεδιάηεται μια γενικι 

διάταξθ των ςτοιχείων γραπτά ςε ζνα κομμάτι χαρτί. 

2. Χρθςιμοποιείται το GUIDE (GUI Development Environment) για τθ διάταξθ 

των ςτοιχείων (components) ςε ζνα ςχιμα (figure). Το μζγεκοσ του ςχιματοσ, θ 

ευκυγράμμιςθ και θ απόςταςθ των ςτοιχείων μζςα ςτο ςχιμα (figure) μποροφν να 

ρυκμιςτοφν χρθςιμοποιϊντασ τα εργαλεία που βρίςκονται ενςωματωμζνα ςτο 

guide. 

3. Χρθςιμοποιείται το εργαλείο του Matlab «Επικεωρθτισ Λδιοτιτων» 

(Property Inspector) που βρίςκεται επίςθσ ενςωματωμζνο μζςα ςτο guide, ϊςτε να 

δϊςει ςε κάκε ςτοιχείο (component) ζνα όνομα, μια ετικζτα (tag), κακϊσ και να 

ρυκμίςει τα χαρακτθριςτικά του κάκε ςτοιχείου, όπωσ το χρϊμα, το κείμενο που 

εμφανίηει και άλλα. 

4. Αποκθκεφεται το figure ςε ζνα αρχείο. Πταν κα αποκθκευτεί, δφο αρχεία κα 

δθμιουργθκοφν ςτο δίςκο τα οποία κα ζχουν το ίδιο όνομα, αλλά διαφορετικι 



επζκταςθ. Το αρχείο «fig» περιζχει το ακριβζσ GUI που ζχει δθμιουργθκεί. Το 

αρχείο «MFile» περιζχει τον κϊδικα που κα φορτϊςει το ςχιμα (figure) και τισ 

βαςικζσ callback ςυναρτιςεισ για κάκε ςτοιχείο του GUI. 

5. Γράφεται ο κϊδικασ για να εφαρμοςτεί θ ςυμπεριφορά που ςχετίηεται με 

κάκε callback ςυνάρτθςθ. 

Για το κουμπί (pushbutton) μποροφν να ρυκμιςτοφν πολλζσ ιδιότθτεσ όπωσ χρϊμα, 

μζγεκοσ, γραμματοςειρά, ςτοίχιςθ του κειμζνου και άλλα. Ωςτόςο, κα πρζπει να 

οριςτοφν δφο ιδιότθτεσ: Θ ιδιότθτα String Property θ οποία περιζχει το κείμενο που 

κα εμφανίηεται, και θ ιδιότθτα Tag Property που είναι το όνομα του κουμπιοφ. Σε 

αυτι τθν περίπτωςθ, το «String Property» κα οριςτεί ςε «click here» και το «Tag 

Property» ςε «MyFirstButton». 

Για το πεδίο κειμζνου (text field) κα πρζπει να οριςτοφν επίςθσ δφο ιδιότθτεσ: Θ 

ιδιότθτα String Property θ οποία περιζχει το κείμενο που κα εμφανίηεται, και θ 

ιδιότθτα Tag Property που είναι το όνομα του πεδίου κειμζνου. Το όνομα αυτό κα 

απαιτθκεί από τθν callback ςυνάρτθςθ ϊςτε να εντοπιςτεί και να ενθμερωκεί το 

πεδίο κειμζνου. 

Είναι δυνατό να κακοριςτοφν οι ιδιότθτεσ ενόσ figure κάνοντασ κλικ ςε ζνα 

«κακαρό» ςθμείο του Layout Editor και ςτθ ςυνζχεια, χρθςιμοποιϊντασ τον 

Property Inspector να εξεταςτοφν και να οριςτοφν οι ιδιότθτεσ του figure. Αν και δεν 

απαιτείται, είναι μια καλι ιδζα να οριςτεί το Name Property του figure. Θ 

ςυμβολοςειρά (string) ςτο Name Property, κα εμφανίηεται ςτθ γραμμι τίτλου του 

GUI που προκφπτει όταν εκτελείται. Οι ιδιότθτεσ των αντικειμζνων που 

χρθςιμοποιοφμε ςτο γραφικό περιβάλλον του matlab (guide) αναφζρονται ςτο 

παράρτθμα Λ. 

 

 

2.6 ΢ΤΝΑΡΣΗ΢ΕΙ΢ CALLBACK ΣΟΤ GUI 

Πταν ο χριςτθσ είναι ζτοιμοσ να δθμιουργιςει μια ςυνάρτθςθ callback για ζνα 

δεδομζνο αντικείμενο, κάνει δεξί κλικ ςτο επιλεγμζνο αντικείμενο, και μετά ςτθν 

επιλογι Edit Callback. Το M-File που ςυνδζεται με το GUI κα ζρκει ςτθν επιφάνεια 

ςε ζνα Editor / Debugger παράκυρο, με τον κζρςορα τοποκετθμζνο ςε ζνα ςφνολο 

γραμμϊν, όπωσ αυτζσ παρακάτω (αν ακόμα δεν ζχει πραγματοποιθκεί αποκικευςθ 

του GUI κα ηθτθκεί να γίνει αρχικά, οπότε και το GUIDE να γνωρίηει τι όνομα να 

δϊςει ςτο M-File. 



 

Στθν περίπτωςθ αυτι υποτίκεται ότι το αντικείμενο που επιλζχκθκε ιταν το πρϊτο 

Push Button που δθμιουργικθκε ςτο Layout Editor. Θ ονομαςία (string) 

PushButton1 παραπάνω είναι θ προεπιλεγμζνθ ετικζτα του. Ζνασ άλλοσ τρόποσ για 

να βρεκεί θ ετικζτα (tag) του ςυγκεκριμζνου αντικειμζνου, είναι να επιλεχκεί και 

μετά φαίνεται ςτο Property Inspector. Το μόνο που χρειάηεται να πραγματοποιθκεί 

τϊρα για να ενεργοποιθκεί το Push Button είναι να αντικαταςτακεί θ γραμμι με τθν 

εντολι disp ςτο κομμάτι κϊδικα που φαίνεται παραπάνω, με εντολζσ που κζλει ο 

χριςτθσ να εκτελεςτοφν όταν κάνει κλικ ςτο κουμπί. Φυςικά χρειάηεται επίςθσ να 

αποκθκευτεί το M-File. Αυτό μπορεί να γίνει με το να ενεργοποιθκεί το GUI από το 

Editor / Debugger, ι από το Layout Editor. Κάκε φορά που αποκθκεφεται ι 

ενεργοποιείται το GUI , ζνα ςφνολο τεςςάρων γραμμϊν κϊδικα όπωσ αυτζσ που 

φαίνονται παραπάνω προςτίκενται αυτόματα ςτο M-File του GUI για κάκε 

καινοφργιο αντικείμενο ι ςτοιχεία του μενοφ που ζχουν προςτεκεί ςτο GUI και 

απαιτείται να ζχουν callback ςυναρτιςεισ. 

Το Matlab ζχει ζναν αρικμό από παράκυρα διαλόγου που μποροφν να 

χρθςιμοποιθκοφν είτε ςαν callback ςυναρτιςεισ, είτε μζςα ςε ζνα κοινό M-File. Για 

παράδειγμα, μπορεί να χρθςιμοποιθκεί το inputdlg ςτθ κζςθ του input. 

Ρλθκτρολογείται «Help uitools» για πλθροφορίεσ ςτα διακζςιμα παράκυρα 

διαλόγου.  

Χρθςιμοποιοφμε τθν παρακάτω callback ςυνάρτθςθ για το Toggle Button με ετικζτα 

«Hold is off»:   

 



Λαμβάνεται θ ετικζτα «Value» από το Toggle Button με τον ίδιο τρόπο όπωσ ςτο 

Popup Menu, αλλά για ζνα Toggle Button αυτι θ τιμι είναι είτε 0 αν το κουμπί είναι 

«out» (εξ’ οριςμοφ), είτε 1 αν το κουμπί είναι πατθμζνο «in» (Radio Buttons και 

Check Boxes επίςθσ ζχουν μια τιμι 0 ι 1 ςτθν ιδιότθτα «Value»). Πταν ο χριςτθσ 

πατάει αρχικά το Toggle Button, θ ςυνάρτθςθ callback παραπάνω «τρζχει» το hold 

on και επαναφζρει τθ ςυμβολοςειρά (string) που εμφανίηεται ςτο Toggle Button 

ϊςτε να φανεί θ αλλαγι. Τθν επόμενθ φορά που ο χριςτθσ κα πατιςει το κουμπί. 

Αυτζσ οι λειτουργίεσ κα ζχουν αντιςτραφεί. 

Τελικά, αν δθμιουργθκεί ζνα GUI με ζνα «κουτί» αξόνων, παρατθρείται ότι το 

GUIDE τοποκετεί ςτο M-File του GUI ζνα περίγραμμα (όπωσ ζνα callback 

περίγραμμα), αλλά με τθν ονομαςία «ButtondownFcn» αντί αυτοφ. Πταν ο χριςτθσ 

κάνει κλικ ςε ζνα αντικείμενο αξόνων, καλείται αυτόσ ο τφποσ τθσ ςυνάρτθςθσ αντί 

μιασ callback ςυνάρτθςθσ, αλλά μζςα ςτο περίγραμμα μπορεί να γραφεί θ 

ςυνάρτθςθ όπωσ και μια callback ςυνάρτθςθ. Μπορεί ακόμα να ςυνδεκεί τόςο μια 

ςυνάρτθςθ με ζνα αντικείμενο το οποίο ζχει ιδθ μια callback ςυνάρτθςθ, απλά 

κάνοντασ κλικ ςτο αντικείμενο ςτο Τελικά, αν δθμιουργθκεί ζνα GUI με ζνα «κουτί» 

αξόνων, παρατθρείται ότι το GUIDE τοποκετεί ςτο M-File του GUI ζνα περίγραμμα 

(όπωσ ζνα callback περίγραμμα), αλλά με τθν ονομαςία «ButtondownFcn» αντί 

αυτοφ. 

 Πταν ο χριςτθσ κάνει κλικ ςε ζνα αντικείμενο αξόνων, καλείται αυτόσ ο τφποσ τθσ 

ςυνάρτθςθσ αντί μιασ callback ςυνάρτθςθσ, αλλά μζςα ςτο περίγραμμα μπορεί να 

γραφεί θ ςυνάρτθςθ όπωσ και μια callback ςυνάρτθςθ. Μπορεί ακόμα να ςυνδεκεί 

τόςο μια ςυνάρτθςθ με ζνα αντικείμενο το οποίο ζχει ιδθ μια callback ςυνάρτθςθ, 

απλά κάνοντασ κλικ ςτο αντικείμενο ςτο Layout Editor και επιλζγοντασ Edit 

ButtondownFcn. Αυτι θ ςυνάρτθςθ κα τρζξει όταν ο χριςτθσ κακάνει δεξί κλικ, ςε 

αντίκεςθ με τθ ςυνάρτθςθ callback όπου ο χριςτθσ κάνει αριςτερό κλικ. 

Μποροφν επίςθσ οι ςυναρτιςεισ να ςυνδεκοφν με πολλοφσ άλλουσ τφπουσ 

ςυμβάντων των χρθςτϊν. 

2.7  ΠΑΡΟΤ΢ΙΑ΢Η ΠΡΟΓΡΑΜΜΑΣΟ΢ ΢ΣΟ MATLAB 

Σε αυτιν τθν ενότθτα κα παρουςιαςτεί το πϊσ λειτουργεί ο κϊδικασ και ποιεσ είναι 

οι αςκιςεισ που μποροφμε να πάρουμε αποτελζςματα για τθν θλεκτρικι και 

μθχανικι ενζργεια. 

Ανοίγοντασ το matlab τρζχουμε το κϊδικα matlab M-File gcentral. Μασ εμφανίηεται 

το παρακάτω παράκυρο. 



 

Εικόνα 2.3: Το παράκυρο με τισ αςκιςεισ για τθν θλεκτρικι και μθχανικι ενζργεια. 

Σε αυτό το παράκυρο ανάλογα με ποια άςκθςθ κζλουμε αςχολθκοφμε είτε για τθν 

θλεκτρικι γεννιτρια του Faraday είτε με τθν θλεκτρογεννιτρια πατάμε αντίςτοιχα 

το αντίςτοιχο κουμπί τθσ άςκθςθσ. 

Το παράκυρο αυτό είναι ζνα GUI παράκυρο (.fig αρχείο) το οποίο αποτελείται από 

τρία text boxes και από δφο κουμπιά. Αφοφ καταςκευάςτθκε το παράκυρο, 

αποκθκεφτθκε με όνομα gcentral.fig. 

Στθν ςυνζχεια όπωσ υπάρχει ςε επόμενο κεφάλαιο, κα παρατθρθκεί ότι το όνομα 

του αρχείου αυτοφ καλείται από ζνα Matlab (.m) αρχείο για να αξιοποιθκοφν τα 

περιεχόμενά του. 

Κλειδιά ςθμεία του αρχείου αυτοφ είναι τα ονόματα που ζχουν το κάκε κουμπί ζτςι 

ϊςτε να κλικοφν από το προθγοφμενο αρχείο. 

 

 

 

2.7.1 ΠΑΡΟΤ΢ΙΑ΢Η ΣΗ΢ 1η Α΢ΚΗ΢Η΢ 

Αφοφ ζχει τρζξει το αρχείο που αναφζραμε παραπάνω, αν ο χριςτθσ πατιςει ςτο 

κουμπί Άςκθςθ 1, τότε φορτϊνεται το δεφτερο GUI παράκυρο το οποίο φαίνεται 

ςτθν εικόνα 2.4. 



 

Εικόνα 2.4: Το περιβάλλον τθσ 1θ άςκθςθσ. 

Το παράκυρο αυτό αποτελείται από ζνα κουτάκι ςτο οποίο γράφεται θ ςυχνότθτα 

τθσ περιςτροφισ του μεταλλικοφ δίςκου, ζνα άλλο κουτάκι το οποίο ορίηουμε τον 

χρόνο παρατιρθςθσ δθλαδι για πόςο κα τρζχει θ προςομοίωςθ τθσ άςκθςθσ και το 

τελευταίο κουμπί είναι ο ρυκμόσ με τον οποίο τρζχει το παράδειγμα και πζντε 

κουμπιά τα οποία κάνουν τισ εξισ διεργαςίεσ: 

• Εκτζλεςθ του παραδείγματοσ (Εκτζλεςθ) 

• Διακοπι του παραδείγματοσ (Διακοπι) 

• Επαναφορά του παραδείγματοσ ςτθν αρχικι κατάςταςθ (Ανανζωςθ) 

• Ζξοδοσ από το παράδειγμα (Ζξοδοσ) 

• Βοικεια για το παράδειγμα (Βοικεια) 

Μόλισ ο χριςτθσ πατιςει το κουμπί ζναρξθ τότε το παράδειγμα αρχίηει και 

εμφανίηεται ςτο ςθμείο των αξόνων (το λευκό κομμάτι ςτο ςχιμα 2.4) το παράκυρο 

τθσ εικόνασ 2.5. 



 

Εικόνα 2.5: Η ζναρξθ τθσ άςκθςθσ. 

 

Εικόνα 2.6: Η λιξθ τθσ άςκθςθσ μετά από 2 δευτερόλεπτα. 

Ραρατθροφμε ότι ςτθν εικόνα 2.6, γίνεται γραφικι αναπαράςταςθ τθσ περιςτροφισ 

του μεταλλικοφ δίςκου και ςτο τζλοσ τθσ εκτζλεςθσ του παραδείγματοσ  μετά από 



χρόνο t=2sec εμφανίηεται ςτο λευκό παράκυρο πίςω από το μεταλλικό δίςκο θ 

εξιγθςθ του φαινομζνου τθσ θλεκτρικισ γεννιτριασ του Faraday. 

2.7.2 ΠΑΡΟΤ΢ΙΑ΢Η ΣΗ΢ 2η  Α΢ΚΗ΢Η΢ 

Αφοφ ζχει τρζξει το αρχείο που αναφζραμε παραπάνω, αν ο χριςτθσ πατιςει ςτο 

κουμπί Άςκθςθ 2, τότε φορτϊνεται το δεφτερο GUI παράκυρο το οποίο φαίνεται 

ςτθν εικόνα 2.7. 

 

Εικόνα 2.7: Το περιβάλλον τθσ 2θ άςκθςθσ. 

Το παράκυρο αυτό αποτελείται από ζνα κουτάκι ςτο οποίο γράφεται θ ςυχνότθτα 

τθσ περιςτροφισ του πθνίου, ζνα άλλο κουτάκι το οποίο ορίηουμε τον χρόνο 

παρατιρθςθσ δθλαδι για πόςο κα τρζχει θ προςομοίωςθ τθσ άςκθςθσ και το 

τελευταίο κουμπί είναι ο ρυκμόσ προςομοίωςθσ με τον οποίο τρζχει το παράδειγμα 

και πζντε κουμπιά τα οποία κάνουν τισ εξισ διεργαςίεσ: 

• Εκτζλεςθ του παραδείγματοσ (Εκτζλεςθ). 

• Διακοπι του παραδείγματοσ (Διακοπι). 

• Επαναφορά του παραδείγματοσ ςτθν αρχικι κατάςταςθ (Ανανζωςθ). 

• Ζξοδοσ από το παράδειγμα (Ζξοδοσ). 

• Βοικεια για το παράδειγμα (Βοικεια). 



Μόλισ ο χριςτθσ πατιςει το κουμπί ζναρξθ τότε το παράδειγμα αρχίηει και 

εμφανίηεται ςτο ςθμείο των αξόνων (το λευκό κομμάτι ςτθν εικόνα 2.8) το 

παράκυρο τθσ εικόνασ 2.9. 

 

Εικόνα 2.8: Η ζναρξθ τθσ άςκθςθσ. 

 

Εικόνα 2.9: Η λιξθ τθσ άςκθςθσ μετά από 2 δευτερόλεπτα. 

 



Ραρατθροφμε ότι ςτθν εικόνα 2.9, γίνεται γραφικι αναπαράςταςθ τθσ περιςτροφισ 

του πθνίου και ςτο τζλοσ τθσ εκτζλεςθσ του παραδείγματοσ  μετά από χρόνο t=2sec 

εμφανίηεται ςτο λευκό παράκυρο πίςω από το πθνίο θ εξιγθςθ του φαινομζνου τθσ 

θλεκτρογεννιτριασ. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



ΚΕΦΑΛΑΙΟ 3ο 

3.1 ΕΠΕΞΗΓΗ΢Η ΣΟΤ ΠΕΡΙΒΑΛΛΟΝΣΟ΢ ΠΡΟ΢ΟΜΟΙΩ΢Η΢ 

Θ προςομοίωςθ αποτελείται από τρία κυρίωσ m-files τα οποία είναι αλλθλζνδετα 

μεταξφ τουσ. Ωσ κεντρικό m-file αποτελεί αυτό µε το όνομα gcentral, µζςω του 

οποίου όπωσ κα δείξουμε ςτθ ςυνζχεια τρζχουν και τα άλλα δφο m-files τθσ 

προςομοίωςθσ, το κάκε ζνα από τα οποία περιγράφει γραφικά τθν θλεκτρικι 

γεννιτρια του Faraday που είναι θ 1θ άςκθςθ και θ 2θ άςκθςθ που περιγράφει τθν 

θλεκτρομαγνιτρια. 

Να αναφζρουμε εδϊ, πωσ κάκε φορά που εκκινοφμε το GUI και δθμιουργοφμε ζνα 

παράκυρο figure, αυτόματα το MATLAB εκκινεί τον m-file editor και δθμιουργεί το 

αντίςτοιχο m-file , όπου δθμιουργοφνται οι εξισ ςυναρτιςεισ:   

• function varargout = name(varargin) θ οποία είναι απαραίτθτθ ϊςτε να μπορεί ο 

χριςτθσ να καλεί το παράκυρο από τθ γραμμι εντολϊν πλθκτρολογϊντασ το όνομα 

του (>>name)  

• function name_OpeningFcn(hObject, eventdata, handles, varargin) ο κϊδικασ τθσ 

εκτελείται ακριβϊσ πριν εκκινιςει το παράκυρο   

• function varargout = name_OutputFcn(hObject, eventdata, handles) οι εντολζσ 

τθσ εξάγουν τα αποτελζςματα τουσ ςτθν γραμμι εντολϊν του MATLAB. 

3.1.1 Σο m-file gcentral 

Για να γίνει εκκίνθςθ τθσ προςομοίωςθσ, τρζχουμε το m-file µε όνομα gcentral. Ζτςι 

εμφανίηεται το περιβάλλον τθσ εικόνασ 3.1 (gcentral-figure), που αποτελεί το 

κεντρικό περιβάλλον – μενοφ τθσ προςομοίωςθσ. 

 

Εικόνα 3.1: Το περιβάλλον του m-file με όνομα gcentral. 



Τα ςτοιχεία του gcentral.fig αποτελοφν, τρία static text µε περιεχόμενο (string) τον 

τίτλο ‘’Θλεκτρικι και Μθχανικι Ενζργεια’’, τουσ τίτλουσ για τθν κάκε άςκθςθ 

‘Θλεκτρικι Γεννιτρια του Faraday’ και ‘Θλεκτρογεννιτρια’ και δφο κουμπιά 

PushButton, δθλαδι κουμπιά, µε περιεχόμενο “Άςκθςθ 1”, “Άςκθςθ 2”. 

 

 

 

 

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 01-Mar-2017 06:03:08 

 
% 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 

 
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; 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

«Oι ςυναρτιςεισ  function 
varargout = gcentral(var argin), 
function gcentral_Ope ningFcn, 

και  function varargout = 
gcentral_Out putFcn 

δθµιουργοφνται αυτόµατα από 
το MATLAB  µε το που 

δθµιουργιςουµε ζνα νζο m-
file.» 

 



 

% --- 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_30; 

 
% --- 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_31; 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Η ςυνάρτθςθ function 
pushbutton1_Cal 

lback(hObject, eventdata, 
handles) αναφζρεται ςτο 

πρώτο κουμπί, δθλαδι ςτθν 
επιλογι “ Άςκθςθ 1”, και µζςω 

αυτισ οδθγoφμαςτε ςτο 
αντίςτοιχο περιβάλλον 

προςομοίωςθσ το οποίο είναι θ 
άςκθςθ με τθν θλεκτρικι 
γεννιτρια του Faraday. 
Αντίςτοιχα θ ςυνάρτθςθ 

function pushbutton2_Cal 
lback(hObject, eventdata, 
handles) αναφζρεται ςτο 

δεφτερο κουμπί και 
παραπζμπει ςτο “Άςκθςθ 2” 

και μζςω αυτισ οδθγοφμαςτε 
ςτο αντίςτοιχο περιβάλλον 

προςομοίωςθσ το οποίο είναι θ 
άςκθςθ με τθν 

θλεκτρογεννιτρια. 



3.1.2 Σο m-filegfig_3_30 – Άςκηςη 1 (Ηλεκτρική Γεννήτρια του Faraday) 

Επιλζγοντασ τθν πρϊτθ επιλογι του μενοφ, “Άςκθςθ 1” , κα εμφανιςτεί το 

περιβάλλον τθσ εικόνασ 3.2. 

 

Εικόνα 3.2: m-file gfig_3_30. 

Το περιβάλλον τθσ πρϊτθσ προςομοίωςθσ περιγράφει γραφικά πωσ λειτουργεί θ 

θλεκτρικι γεννιτρια του Faraday. Αποτελείται από τζςςερα static text, “3.4 

Θλεκτρικι και Μθχανικι ενζργεια- Θ θλεκτρικι γεννιτρια του Faraday”, “Συχνότθτα 

Ρεριςτροφισ Μεταλλικοφ Δίςκου rad/sec”, “Χρόνοσ παρατιρθςθσ” και “΢υκμόσ 

Ρροςομοίωςθσ” τρία edit text δίπλα από τα τρία τελευταία static text που 

αναφζρκθκαν παραπάνω όπου και µασ δίνεται θ δυνατότθτα να επιλζξουμε μζςα 

από τισ επιτρεπόμενεσ τιμζσ. Ρζντε Push Button, “Εκτζλεςθ”, “Διακοπι”, 

“Ανανζωςθ”, “Ζξοδοσ” και  “ Βοικεια” και τζλοσ ζνα axes. 

Εάν επιλζξουμε να εκτελεςτεί θ προςομοίωςθ το περιβάλλον παίρνει τθν μορφι τθσ 

παρακάτω εικόνασ 3.3. 



 

Εικόνα 3.3: m-file gfig_3_30. 

Εδϊ κακ’ όλθ τθν εξζλιξθ τθσ προςομοίωςθσ, µασ δίνεται θ δυνατότθτα ανά πάςα 

ςτιγμι να κάνουμε διακοπι τθσ και παρατθροφμε ότι ενεργοποιείται µία νζα 

επιλογι µε όνομα “Συνζχεια”, ϊςτε να ςυνεχίςουμε από το ςθμείο που 

ςταματιςαμε τθν εξζλιξθ (εικόνα 3.4), να ανανεϊςουμε τθν προςομοίωςθ µε νζεσ 

τιμζσ ςτο πεδίο “΢υκμόσ Ρροςομοίωςθσ”, όπωσ και να βγοφμε από αυτό το 

περιβάλλον και να επιςτρζψουμε ςτο αρχικό μενοφ µε τθν επιλογι “Ζξοδοσ”. 

Ρατϊντασ το κουμπί “Ζξοδοσ” κα εμφανιςτεί ζνα παράκυρο που κα µασ ηθτιςει να 

επιβεβαιϊςουμε τθν επιλογι µασ (εικόνα 3.5). 

 

 

Εικόνα 3.4: m-file gfig_3_30. 



 

Εικόνα 3.5: m-file gfig_3_30. 

O κϊδικασ που ςυμπεριλαμβάνεται ςτο m-file gfig_3_30  περιγράφεται και 

εξθγείται παρακάτω: 

function varargout = gfig_3_30(varargin) 
% GFIG_3_30 M-file for gfig_3_30.fig 
%      GFIG_3_30, by itself, creates a new GFIG_3_30 or raises the 

existing 
%      singleton*. 
% 
%      H = GFIG_3_30 returns the handle to a new GFIG_3_30 or the 

handle to 
%      the existing singleton*. 
% 
%      GFIG_3_30('CALLBACK',hObject,eventData,handles,...) calls the 

local 
%      function named CALLBACK in GFIG_3_30.M with the given input 

arguments. 
% 
%      GFIG_3_30('Property','Value',...) creates a new GFIG_3_30 or 

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

pairs are 
%      applied to the GUI before gfig_3_30_OpeningFcn gets called.  

An 
%      unrecognized property name or invalid value makes property 

application 
%      stop.  All inputs are passed to gfig_3_30_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_30 

 
% Last Modified by GUIDE v2.5 17-Jun-2012 01:12:02 

 
% Begin initialization code - DO NOT EDIT 
gui_Singleton = 1; 
gui_State = struct('gui_Name',       mfilename, ... 
'gui_Singleton',  gui_Singleton, ... 
'gui_OpeningFcn', @gfig_3_30_OpeningFcn, ... 
'gui_OutputFcn',  @gfig_3_30_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 

 

 
% --- Executes just before gfig_3_30 is made 

visible. 
function gfig_3_30_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_30 

(see VARARGIN) 

 
% Choose default command line output for gfig_3_30 
handles.output = hObject; 

 
% Update handles structure 
guidata(hObject, handles); 

 
% UIWAIT makes gfig_3_30 wait for user response (see 

UIRESUME) 
% uiwait(handles.figure1); 

 

 
% --- Outputs from this function are returned to the 

command line. 
function varargout = gfig_3_30_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 

 

 

Οι ςυναρτήςεισ 
function 

gthesn1d_OpeningFcn(
hObject, eventdata, 

handles, varargin) και 
function varargout = 

gthesn1d_OutputFcn(h
Object, eventdata, 

handles) 
δημιουργούνται από 
μόνεσ αυτόματα από 

το matlab. 

 



% --- 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 

 

 

 
function edit2_Callback(hObject, 

eventdata, handles) 
% hObject    handle to edit2 (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 edit2 as text 
%        

str2double(get(hObject,'String')) returns 

contents of edit2 as a double 

 

 
% --- Executes during object creation, 

after setting all properties. 
function edit2_CreateFcn(hObject, 

eventdata, handles) 
% hObject    handle to edit2 (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 

 

 
 

 

 

Οι ςυναρτήςεισ function 
edit1_Callback  και  function 

edit1_CreateFcn 
δημιουργούνται µε το που 

προςθέτουμε το ςτοιχείο edit1 
ςτο ςχεδιαςτικό περιβάλλον 

του GUI, ςτο οποίο βάζουμε την 
τιμή τησ “΢υχνότητασ 

Περιςτροφήσ του μεταλλικού 
Δίςκου rad/sec” εδώ θέτω το 

χρώμα του background να 
είναι λευκό. 

 

Οι ςυναρτήςεισ function 
edit2_Callback  και  function 

edit2_CreateFcn 
δημιουργούνται µε το που 

προςθέτουμε το ςτοιχείο edit1 
ςτο ςχεδιαςτικό περιβάλλον 

του GUI, ςτο οποίο βάζουμε την 
τιμή τησ “Χρόνο Παρατήρηςησ” 

εδώ θέτω το χρώμα του 
background να είναι λευκό. 

 



 
function edit3_Callback(hObject, 

eventdata, handles) 
% hObject    handle to edit3 (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 edit3 as text 
%        

str2double(get(hObject,'String')) 

returns contents of edit3 as a double 

 

 
% --- Executes during object creation, 

after setting all properties. 
function edit3_CreateFcn(hObject, 

eventdata, handles) 
% hObject    handle to edit3 (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) 
% % eventdata  reserved - to be defined in 

a future version of MATLAB 
% % handles    structure with handles and 

user data (see GUIDATA) 
% global w; 
% global time; 
% global ryt; 
% 

w=str2double(get(handles.edit1,'String')); 
% 

time=str2double(get(handles.edit2,'String')

); 
% 

ryt=str2double(get(handles.edit3,'String'))

; 

 
 

 

Οι ςυναρτήςεισ function 
edit3_Callback  και  function 

edit3_CreateFcn 
δημιουργούνται µε το που 

προςθέτουμε το ςτοιχείο edit1 
ςτο ςχεδιαςτικό περιβάλλον 

του GUI, ςτο οποίο βάζουμε την 
τιμή τησ “Ρυθμόσ 

προςομοίωςησ” εδώ θέτω το 
χρώμα του background να 

είναι λευκό. 

 

Η ςυνάρτηςη function 
pushbutton1_C allback 

αναφέρεται ςτο πρώτο κουμπί 
τησ προςομοίωςησ “Εκτέλεςη” 

, το οποίο µε το που πατηθεί 
γίνονται οι εξήσ λειτουργίεσ : 

γίνεται έλεγχοσ τησ τιμήσ  που 
έχει δοθεί ςτο πεδίο  “Ρυθμό 

Προςομοίωςησ”, ryt. 



 

% --- 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 w; 
global time; 
global ryt; 
w=str2double(get(handles.edit1,'String')); 
time=str2double(get(handles.edit2,'String'))

; 
ryt=str2double(get(handles.edit3,'String')); 
 

 

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

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

 

Η ενηολή axis off; αθαιπεί από ηοςρ 

άξονερ ηην απίθμηζη. 
 

 

 

 

 

 

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

%%%%%% 
set(handles.edit1,'enable','off'); 
set(handles.edit2,'enable','off'); 
set(handles.edit3,'enable','off'); 
set(handles.pushbutton2,'enable','off')  
set(handles.pushbutton5,'enable','off')  
set(handles.pushbutton6,'enable','off')  

 

 

 
if w <=0|w > 50 
    hfin=warndlg('Βάιηε ζηε ΢πρλόηεηα Πεξηζηξνθήο Μεηαιιηθνύ Γίζθνπ 

ηηκή κεηαμύ 0 θαη 50'); 
return 
else 
end 

 

Εάν οι παρακάτω περιοριςμοί  
δεν έχουν τισ 

προαπαιτούμενεσ τιμέσ, 
εμφανίζεται ένα 

προειδοποιητικό παράθυρο 
διαλόγου όπου µασ καλεί να 

βάλουμε τισ ςωςτέσ τιμέσ ςτα 
προκαθοριςμένα όρια. Σέλοσ 
όταν όλα έχουν γίνει ςωςτά,  
απενεργοποιούνται τα edit1, 

edit2,edit3,pushbutton1,pushbu
tton2 ώςτε να προχωρήςει η 

προςομοίωςη. 
 

Η εντολι axis off; αφαιρεί από τουσ 
άξονεσ τθν αρίκμθςθ. 

 



if time <=0.1 
hfin=warndlg('Βάιηε ζηό Υξόλν 

Παξαηήξεζεο ηηκή κεγαιύηεξε από 

0.1'); 
return 
else 
end 

 

 
if ryt <0.001|ryt > 5 
hfin=warndlg('Βάιηε ζηo Ρπζκό 

Πξνζνκνίωζεο ηηκή κεηαμύ 0.001 

θαη 5'); 
return 
else 
end 
ryte = -ryt+5+0.001; 
 

 

 

 
% metatopisi miksidas 

 
dx =0; 

 

 
dy =0; 
   metmx=-0.15+dx; 

 
   metmy =-0.01+dy; 

 

 

 
% ΔΞΙ΢Ω΢ΔΙ΢ΓΩΜΑΣΙΟΤ 
xdd = [-0.1 1 0.75 -0.1]; 
ydd = [0 0 0.3 0.3]; 

 
xdp1 =[1 1 0.75 0.75]; 
ydp1= [0 1 1 0.3]; 

 

 
xdv =[-0.1 0.75 0.75 0-0.1]; 
ydv= [0.3 0.3 1 1]; 

 

 

 
% ΔΞΙ΢Ω΢ΔΙ΢ΣΡΑΠΔΕΙΟΤ 

 
tr1x =[0.15  0.8  0.8  0.15]; 
tr1y =[0.39 0.39 0.4  0.4]; 

 

 
tr2x =[0.15  0.8  0.62  0.05]; 
tr2y =[0.4 0.4  0.44  0.44]; 

 

 

Ο ςχεδιαςμόσ ο οποίοσ είναι 
και ςημαντικόσ για να 

κατανοήςουμε και το πώσ 
δουλεύει η προςομοίωςη,  

γίνεται ςχεδιάζοντασ 
ξεχωριςτά το κάθε μέροσ τησ 

γραφικήσ προςέγγιςησ , 
θεωρώντασ ότι αποτελείται 

από διάφορα ςχήματα. Ο 
τρόποσ που ςχεδιάζουμε ένα 

ςχήμα είναι ο εξήσ:  
Έςτω ότι θέλουμε να 

ςχεδιάςουμε τισ εξιςώςεισ 
του τραπεζιού, όπωσ υπάρχει 

και ςτην προςομοίωςη. Σο 
ςχήμα του τραπεζιού είναι 

ένα ορθογώνιο οπότε θα 
ςχεδιάςουμε τέςςερα ςημεία 
ςτουσ άξονεσ x και y δίνοντασ 

ςυντεταγμένεσ που 
επιθυμούμε. Για τον άξονα x 

έχουμε xdd = [-0.1 1 0.75 -0.1]; 
και για τον άξονα y  ydd = [0 0 

0.3 0.3]; 
 

 



tr3x =[0.05  0.15  0.15  0.05]; 
tr3y =[0.25 0.15 0.4  0.44]; 

 
tr4x =[0.785  0.8  0.8  0.785]; 
tr4y =[0.15 0.15 0.4  0.4]; 

 
tr5x =[0.1  0.115  0.115  0.1]+0.05; 
tr5y =[0.15 0.15 0.4  0.4]; 

 

 
tr6x =[0.785  0.785  0.62  0.62]; 
tr6y =[0.15   0.4    0.44  0.25]; 

 

 

 
% KALODIA 

 

 
ka2x =[0.1100    0.175  0.175   0.11]; 
ka2y =[ 0.425    0.425    0.426    0.426]; 

 
ka2bx =[0.305    0.3550  0.3550   0.305]; 
ka2by =[ 0.425    0.425    0.426    0.426]; 

 

 
ka2cx =[0.17    0.175    0.175  0.17]; 
ka2cy =[ 0.425    0.425    0.4274    0.4274]; 

 
ka2dx =ka2cx+0.135; 
ka2dy =ka2cy ; 

 

 
%aristero megalo 
ka5x =[0.115   0.11  0.075   0.08]; 
ka5y =[0.425 0.425  0.438   0.438]; 

 
% deksia epano pros bataria 
ka6x =[0.2770   0.340    0.340   0.2770]; 
ka6y =[0.438  0.438   0.4385   0.4385]; 

 

 

 
% aristera epano pros diakopth 
ka7x =[0.075   0.256     0.256   0.075]; 
ka7y =[0.438  0.438   0.4385   0.4385]; 

 
ka8x =[0.252     0.256   0.256    0.252  ]; 
ka8y =[0.438     0.438   0.4405    0.4405]; 

 

 
ka9x =[0.2770    0.2810    0.2810    0.2770 ]; 
ka9y =ka8y; 

 

 
ka10x =[0.397    0.402   0.34    0.335  ]; 
ka10y =[0.425     0.425    0.438    0.438 ]; 



 

 
ka11x =[0.335    0.340   0.340    0.335  ]; 
ka11y =[0.425     0.425    0.429    0.429 ]; 

 
ka12x =[0.335    0.353   0.353    0.335  ]; 
ka12y =[0.428     0.428    0.429    0.429 ]; 

 
ka13x =[0.348    0.353   0.353    0.348  ]; 
ka13y =[0.428     0.428    0.4496    0.4496 ]; 

 
ka14x =[0.348    0.357   0.357    0.348  ]; 
ka14y =[ 0.4487   0.4487  0.4496         0.4496 ]; 

 

 
ka15x =[0.393    0.4445  0.4445   0.393 ]; 
ka15y =[ 0.4385   0.4385 0.4395        0.4395  ]; 

 
ka16x =[ 0.393      0.398    0.398  0.393  ]; 
ka16y =[ 0.428   0.428     0.4395   0.4395  ]; 

 
ka17x =[ 0.4400    0.4445    0.4445    0.4400 ]; 
ka17y =[ 0.4385   0.4385  0.442   0.442]; 

 
ka18x =[ 0.393      0.398    0.393  0.388  ]; 
ka18y =[ 0.428      0.428   0.429   0.429 ]; 

 
ka19x =[ 0.44      0.453   0.453   0.44    ]; 
ka19y =[ 0.441      0.441  0.442   0.442 ]; 

 

 
ka20x =[ 0.52      0.818   0.818   0.52    ]; 
ka20y =[ 0.412      0.412 0.413   0.413 ]; 

 
ka21x =[ 0.52   0.525   0.483  0.478]; 
ka21y =[  0.412   0.412 0.423   0.423 ];   

 
ka22x =[ 0.478    0.483  0.483   0.478]; 
ka22y =[ 0.423   0.423    0.427  0.427 ];  

 
%POLYMETRO 

 
 met3=0.4; 
 met4=0.5; 
 met5=0.2215; 
 met6 =0.11; 
polymx1 = [0.22  0.55   0.55  0.22]*met3+met6; 
polymy1 = [0.434  0.434   0.46  0.46]*met4+met5; 

 
polymx2 = [0.207  0.22    0.22 0.207]*met3+met6; 
polymy2 = [0.437  0.434   0.46  0.463]*met4+met5; 

 
polymx3 = [0.22  0.55    0.535  0.207]*met3+met6; 
polymy3 = [0.46  0.46   0.463  0.463]*met4+met5; 

 

 
% Voltometro-amperometro 



metv=0.15; 
volx1 = ([0.13  0.34   0.34  0.13]+metv)*met3+met6; 
voly1 = [0.442  0.442   0.458  0.458]*met4+met5; 

 

 
volx2 = ([0.135  0.335   0.335  0.135]+metv)*met3+met6; 
voly2 = [0.443  0.443   0.457  0.457]*met4+met5; 

 

 

 
volx3 = ([0.135  0.335   0.325  0.14]+metv)*met3+met6; 
voly3 = [0.443  0.443   0.445  0.445]*met4+met5; 

 

 
volx4 = ([0.135  0.14  0.14   0.135]+metv)*met3+met6; 
voly4 = [0.443  0.445  0.456  0.457 ]*met4+met5; 

 

 

 
volx5 = ([0.325  0.335   0.335  0.325]+metv)*met3+met6; 
voly5 = [0.445  0.443   0.457  0.456 ]*met4+met5; 

 

 
volx6 = ([0.135  0.14   0.325  0.335]+metv)*met3+met6; 
voly6 = [0.457  0.456    0.456   0.457]*met4+met5; 

 

 
volx7 = ([0.14   0.325    0.325   0.14]+metv)*met3+met6; 
voly7 = [0.445    0.445   0.456  0.456]*met4+met5; 

 

 

 
% Koumpia -rythmistes Voltometrou-amperometrou 

 
rx = 0.015; 
ry = 0.0025; 

 
fi =0:pi/30:2*pi; 
kvolx1 = (rx*cos(fi)+(0.3+1.2*metv))*met3+met6; 
kvoly1 = (ry*sin(fi)+0.438)*met4+met5; 

 
kvolx11 = kvolx1-0.004; 
kvoly11 =kvoly1  ;   

 

 

 
% Vismata Voltometrou-amperometrou 

 
vrx = 0.01; 
vry = 0.0015; 

 

 
vvolx1 = (0.36+vrx*cos(fi))*met3+met6; 
vvoly1 = (0.438+vry*sin(fi))*met4+met5; 

 
vvolx11 = vvolx1-0.002; 



vvoly11 =vvoly1    ; 

 
vampx1 = vvolx1+0.025; 
vampy1 = vvoly1; 

 
vampx11 = vampx1-0.003; 
vampy11  =vvoly1 ; 

 

 
% Diakopths Organou 
metv1 = 0.11; 
diakx =([0.17   0.19      0.19      0.17]+metv1)*met3+met6; 
diaky =[0.436  0.436    0.44    0.44]*met4+met5; 

 
diakx1 =([0.168   0.17      0.17      0.168]+metv1)*met3+met6; 
diaky1 =[0.436  0.436    0.44    0.44]*met4+met5; 

 
diakx2 =([0.17   0.19     0.19   0.17]+metv1)*met3+met6; 
diaky2 =[0.4358   0.4358   0.436  0.436]*met4+met5; 

 

 
%diakopths kinithra 
metdiakx=0.255; 
metdiaky =- 0.013; 
kdiakx =diakx+metdiakx ; 
kdiaky =diaky+metdiaky; 

 
kdiakx1 =diakx1+metdiakx; 
kdiaky1 =diaky1+metdiaky; 

 
kdiakx2 =diakx2+metdiakx; 
kdiaky2 =diaky2+metdiaky; 

 

 

 

 
% DEYTERO BOLTOMETRO  % DEYTERO BOLTOMETRO  % DEYTERO BOLTOMETRO 
met15 =0.3; 

 

 

 
% Koumpia -rythmistes Voltometrou-amperometrou 

 
ddkvolx1 =kvolx1+met15 ; 
ddkvoly1= kvoly1; 

 
ddkvolx11 = ddkvolx1-0.004; 
ddkvoly11 =ddkvoly1  ;   

 
% Vismata Voltometrou-amperometrou 

 
ddvvolx1= vvolx1+met15; 
ddvvoly1 =vvoly1; 

 
ddvvolx11 = ddvvolx1-0.002; 
ddvvoly11 =ddvvoly1    ; 

 



ddvampx1 = ddvvolx1+0.025; 
ddvampy1 = ddvvoly1; 

 
ddvampx11 = ddvampx1-0.003; 
ddvampy11  =ddvvoly1 ; 

 
% Diakopths Organou 
dddiakx=diakx+met15; 
dddiaky =diaky; 

 
dddiakx1= diakx1+met15; 
dddiaky1 =diaky1; 

 
dddiakx2=  diakx2+met15; 
dddiaky2 =diaky2; 

 
% ADISTASI 

 
metadx =-0.18; 
metady =+0.015; 
adx1 =[0.38  0.4601  0.4601  0.38]+metadx ; 
ady1 =[0.410  0.410  0.414  0.414]+metady; 

 
s1adx1 =[0.38  0.4601  0.4601  0.38]+metadx ; 
s1ady1 =[0.4105  0.4105  0.4135  0.4135]+metady; 

 
s2adx1 =[0.38  0.4602  0.4602  0.38]+metadx ; 
s2ady1 =[0.4110  0.4110  0.413  0.413]+metady; 

 
s3adx1 =[0.38  0.4603  0.4603  0.38]+metadx ; 
s3ady1 =[0.4115  0.4115  0.4125  0.4125]+metady; 

 

 
rxa =0.002; 
rya =0.002; 

 
vadx1 = 0.38+rxa*cos(fi)+metadx ; 
vady1 = 0.412+rya*sin(fi)+metady; 

 
vadx2 = vadx1+0.08; 
vady2=vady1; 

 

 
% xrwmata adistasis 
adxrx1 = [0.21    0.215    0.215    0.21]; 
adxry1 = [0.425   0.425    0.429     0.429 ]; 

 
adxrx2 = adxrx1+0.01; 
adxry2 =adxry1 ; 

 
adxrx3 = adxrx1+0.02; 
adxry3 =adxry1 ; 

 
adxrx4 = adxrx1+0.03; 
adxry4 =adxry1 ; 

 

 



 

% Syrma adistasis 
syrmx1 = [0.1700    0.2    0.2    0.1700] ; 
syrmy1 = [0.4112  0.4112  0.4124  0.4124]+metady; 

 
syrmx2 = syrmx1+0.11 ; 
syrmy2 = syrmy1 ; 

 

 
%  Magnhtis  Magnhtis  Magnhtis  Magnhtis 
metmgx=+0.04; 
metmgy=+0.02; 

 
% katw pleyra 
magnx1k = [0.5050    0.6050    0.6050    0.5050]+metmgx; 
magny1k = [0.4210    0.4210    0.4230    0.4230]+metmgy; 

 
magnx2k = [0.5050    0.5050    0.4870    0.4870]+metmgx; 
magny2k = [0.4210   0.4230    0.428   0.426  ]+metmgy;; 

 

 
magnx3k = [ 0.5050    0.6050        0.5870      0.4870]+metmgx; 
magny3k = [ 0.4230    0.4230      0.428   0.428  ]+metmgy; 

 

 
% panw pleyra 
metmy=-0.002; 
magnx1p = [0.5050    0.6050    0.6050    0.5050]+metmgx; 
magny1p = [0.4320    0.4320    0.4341    0.4341]+metmy+metmgy;; 

 
magnx2p = [0.5050    0.5050    0.4870    0.4870]+metmgx; 
magny2p = [0.4320    0.4340    0.4390    0.4370]+metmy+metmgy;; 

 
magnx3p = [ 0.5050    0.6050        0.5870      0.4870]+metmgx; 
magny3p = [0.4340    0.4340    0.4390    0.4390]+metmy+metmgy;; 

 

 
% koili pleyra 
 fm1 =-pi/2:pi/50:pi/2; 

 
 rmx1 = 0.045; 
 rmy1 =0.0055; 

 
 magx4 =0.6+rmx1*cos(fm1); 
 magy4 =0.4265+rmy1*sin(fm1); 

 
 fm2 =pi/2:-pi/50:-pi/2; 

 
 rmx2 = 0.03; 
 rmy2 =0.0036; 

 
 magx5 =0.6+rmx2*cos(fm2); 
 magy5 =0.4265+rmy2*sin(fm2); 

 
 magx6 =[magx4, magx5]-0.004+metmgx; 
 magy6 =[magy4, magy5]+metmgy;; 

 



 
% mesa kilothta 
 fm3 =-pi/2:pi/50:pi/2.4; 

 
 magx7 =0.6+rmx2*cos(fm3); 
 magy7 =0.4265+rmy2*sin(fm3); 

 
 magx8 =[   0.607    0.605    0.603      0.60    0.597   0.595    

0.587]; 
 magy8 =[ 0.4292    0.429   0.4287    0.4284   0.4282  0.428    

0.428]; 

 
 magx9 =[magx7, magx8]+metmgx; 
 magy9 =[magy7, magy8]+metmgy; 

 

 
% panw koilothta 
 fm5 =0:pi/50:pi/2; 

 
 rmx1 = 0.045; 
 rmy1 =0.0055; 

 
 magx10 =0.6+rmx1*cos(fm5)-0.004; 
 magy10 =0.4265+rmy1*sin(fm5)+0.000; 

 
 magx11 =[0.5870    0.5920    0.5970    0.6020    0.6070   0.6120      

0.6170     0.6220    0.6270      0.6320  0.6370] ;   
 magy11 = [0.437   0.437     0.4369    0.4368     0.4365  0.4359       

0.4353      0.4345      0.4335      0.432  0.430]; 

 
 magx12 =[magx10, magx11]+metmgx; 
 magy12 =[magy10, magy11]+metmgy; 

 

 
% Peristrefomenos Diskos 
 dx0=0.47; 
 dy0=0.448; 

 
 drx=0.1; 
 dry=0.0022; 

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

 
 dx =dx0+drx*cos(fid); 
 dy =dy0+dry*sin(fid); 

 

 
 kdx =dx; 
 kdy =dy-0.001; 

 
% Stoirigma magniti 
 meee=0.0009; 
  srmx1 =[0.545  0.68  0.68   0.545]; 
  srmy1 =[0.4191    0.4191    0.4391    0.4391]-meee+0.001; 

 
  srmx2 =[0.545  0.545 0.514    0.514 ]; 
  srmy2 =[0.42  0.424+0.016    0.434+0.016  0.43 ]-meee; 



 
   srmx3 =[0.545  0.68  0.637   0.514 ]; 
  srmy3 =[0.424   0.424    0.434      0.434    ]+0.016-meee; 

 

 
% Moter 
 mrx =0.04; 
 mry=0.002; 

 
 param2=-0.00065; 
 motv1x =dx0+mrx*cos(fid); 
 motv1y =0.425+mry*sin(fid)-param2; 

 
 motv2x =motv1x; 
 motv2y =motv1y+0.01+param2; 

 
 param=0.0003; 
 motx1 = [dx0-mrx   dx0+mrx  dx0+mrx  dx0-mrx ]; 
 moty1 = [0.4250      0.425  0.435    0.435]; 

 

 
 s1motx1 = [dx0-0.9*mrx   dx0+0.9*mrx  dx0+0.9*mrx  dx0-0.9*mrx ]; 
 s1moty1 = [0.4248-param     0.4248-param   0.435    0.435]; 

 
 s2motx1 = [dx0-0.80*mrx   dx0+0.8*mrx  dx0+0.8*mrx  dx0-0.8*mrx ]; 
 s2moty1 = [0.4246-param      0.4246-param    0.435    0.435]; 

 
 s3motx1 = [dx0-0.70*mrx   dx0+0.7*mrx  dx0+0.7*mrx  dx0-0.7*mrx ]; 
 s3moty1 = [0.4244-param       0.4244-param     0.435    0.435]; 

 
 s4motx1 = [dx0-0.60*mrx   dx0+0.6*mrx  dx0+0.6*mrx  dx0-0.6*mrx ]; 
 s4moty1 = [0.4242-param       0.4242-param   0.435    0.435]; 

 
 s5motx1 = [dx0-0.50*mrx   dx0+0.5*mrx  dx0+0.5*mrx  dx0-0.5*mrx ]; 
 s5moty1 = [0.4240-param       0.4240-param     0.435    0.435]; 

 
 s6motx1 = [dx0-0.40*mrx   dx0+0.4*mrx  dx0+0.4*mrx  dx0-0.4*mrx ]; 
 s6moty1 = [0.4238-param       0.4238-param     0.435    0.435]; 

 
 s7motx1 = [dx0-0.30*mrx   dx0+0.3*mrx  dx0+0.3*mrx  dx0-0.3*mrx ]; 
 s7moty1 = [0.4236-param       0.4236-param    0.435    0.435]; 

 
 s8motx1 = [dx0-0.20*mrx   dx0+0.2*mrx  dx0+0.2*mrx  dx0-0.2*mrx ]; 
 s8moty1 = [0.4234-0.5*param       0.4234-0.5*param     0.435    

0.435]; 

 
 s9motx1 = [dx0-0.10*mrx   dx0+0.1*mrx  dx0+0.1*mrx  dx0-0.1*mrx ]; 
 s9moty1 = [0.4233       0.4233    0.435    0.435]; 

 
 s10motx1 = [dx0-0.050*mrx   dx0+0.05*mrx  dx0+0.05*mrx  dx0-0.05*mrx 

]; 
 s10moty1 = [0.4233     0.4233    0.435    0.435]; 

 
% aksonas moter 
 arx =0.003; 
 motax1 = [dx0-arx   dx0+arx  dx0+arx  dx0-arx ]; 
 motay1 = [0.435      0.435  dy0     dy0]; 



 
 motax2 = motax1 ; 
  motay2 = [0.4480    0.4480    0.4610    0.4610]; 

 

 

 
  elx1 = [dx0        dx0+drx       dx0+drx                    dx0]; 
  ely1 = [0.448          0.448         0.448+0.0004                  

0.448+0.0004 ]; 

 
  elx2 = [dx0-arx             dx0-drx                dx0-drx     dx0-

arx    ]; 
  ely2 = [0.448                   0.448         0.448+0.0004    

0.448+0.0004]; 

 

 
% grammes panw sto disko 
  f=0; 
  eelx1 = [dx0        dx0+drx*cos(f+pi/2.2)         

dx0+drx*cos(f+pi/2.2)                   dx0]; 
  eely1 = [0.448          0.448+dry*sin(f+pi/2.2)          

0.448+0.0004+dry*sin(f+pi/2.2)                    0.448+0.0004 ]; 

 
  eelx2 = [dx0             dx0-drx*cos(f+pi/2.2)                dx0-

drx*cos(f+pi/2.2)     dx0   ]; 
  eely2 = [0.448                   0.448-dry*sin(f+pi/2.2)          

0.448+0.0004-dry*sin(f+pi/2.2)     0.448+0.0004]; 

 

 
% REYMATOLIPTES 
%arisreros Reymatoliptes 

 
  reymx1 = [0.3550    0.3650    0.3650    0.3550]; 
  reymy1 = [0.4275  0.4275 0.446    0.446] ;  

 

 
  reymx11 = [0.3550 0.3550    0.352   0.352]; 
  reymy11 = [0.4275   0.446  0.447   0.4285] ;  

 
  reymx22 = [0.3550    0.3650    0.3620    0.3520]; 
  reymy22 = [0.446    0.446    0.447    0.447] ;  

 
  freym2 =-pi/2:pi/20:pi/2; 
  reymr2x =0.015; 
  reymr2y =0.002; 

 
  reymx2 =0.357+ reymr2x*cos(freym2); 
  reymy2 =0.447+ reymr2y*sin(freym2); 

 
  freym3 =pi/2:-pi/20:-pi/2; 
  reymr3x =0.01; 
  reymr3y =0.001; 

 
  reymx3 =0.357+ reymr3x*cos(freym3); 
  reymy3 =0.447+ reymr3y*sin(freym3); 

 
% kykliko elasma 



  reymxx2 = [reymx2, reymx3]; 
  reymyy2 = [reymy2, reymy3]+0.0006; 
 

% deksios reymatolipths 

 
% kykliko elasma 
    reymxx3= [reymx2, reymx3]+0.096; 
  reymyy3 = [reymy2, reymy3]-0.007; 

 

 
  dreymx1 = [0.4000    0.4100    0.4100    0.4000]; 
  dreymy1 = [0.4275  0.4275 0.438    0.438] ;  

 
  dreymx11 = [0.4000   0.4000    0.397  0.397]; 
  dreymy11 = [0.4275   0.438    0.439  0.4285 ] ;  

 
    dreymx22 = [0.4000    0.4100    0.407    0.397]; 
  dreymy22 = [0.438    0.438  0.439  0.439 ] ;  

 

 
  dreymx2 = [0.4    0.4560    0.453    0.4]; 
  dreymy2 = [0.438      0.438    0.439     0.439 ] ;  

 
  dreymx33 = [0.4000    0.4560     0.4560    0.4000 ]; 
  dreymy33 = [0.437    0.437  0.438  0.438 ] ;  

 

 
%vaseis stoirigmatwn reymatoliptwn 
%aristeri vash 
  mettt10=0.003; 
 streymx11 = [0.345    0.38    0.38    0.345  ]; 
   streymy11 = [0.421    0.421  0.424      0.424  ]+mettt10; 

 
    streymx12 = [0.345    0.345    0.337   0.337  ]; 
   streymy12 = [0.421    0.424   0.426      0.423  ]+mettt10; 

 
     streymx13 = [0.345    0.38     0.372   0.337  ]; 
   streymy13 = [0.424     0.424   0.426        0.426  ]+mettt10; 

 
%deksia vash ; 
   mettt11=0.045; 
   mettt22=0.00; 
 vstreymx11 = [0.345    0.38    0.38    0.345  ]+mettt11; 
   vstreymy11 = [0.421    0.421  0.424      0.424  ]+mettt10+mettt22; 

 
    vstreymx12 = [0.345    0.345    0.337   0.337  ]+mettt11; 
   vstreymy12 = [0.421    0.424   0.426      0.423  

]+mettt10+mettt22; 

 
     vstreymx13 = [0.345    0.38     0.372   0.337  ]+mettt11; 
   vstreymy13 = [0.424     0.424   0.426        0.426  

]+mettt10+mettt22; 

 

 
% priza 
 metpx =0.003; 
   metpy=-0.0015; 

 



 

 

 
   prx1 =[0.823  0.823  0.81  0.81]+metpx ; 
   pry1 =[0.415  0.410  0.413  0.418]+metpy ; 

 
   prx2 =[0.823  0.830  0.830  0.823  ]+metpx ; 
   pry2 =[0.410  0.410  0.415  0.415]+metpy  ; 

 

 
   prx3 =[0.823  0.830  0.817  0.81  ]+metpx ; 
   pry3 =[0.415  0.415  0.418  0.418]+metpy ; 

 
   fpr =0:pi/20:2*pi; 

 
   prx4 =0.818+0.004*cos(fpr); 
   pry4 =0.4125+0.0014*sin(fpr); 

 
 xpin1 = [0.1    0.7+0.02   0.7+0.02  0.1]-0.03; 
ypin1 = [0.45       0.45     0.95       0.95 ]; 

 
xpin2 = [0.093    0.71+0.02   0.71+0.02  0.093]-0.03; 
ypin2 = [0.4485    0.4485    0.96  0.96]; 

 

 
%  %skiasi pinaka 
pinsk_k_x = [0.1    0.7+0.02   0.7+0.02  0.1]-0.03; 
pinsk_k_y = [0.45       0.45   0.451 0.451 ]; 

 
pinsk_a_x = [0.1  0.103    0.103  0.1]-0.03; 
pinsk_a_y = [0.45       0.45     0.95       0.95 ]; 

 
pinsk_d_x = [0.1  0.103    0.103  0.1]+0.6+0.02-0.03 ; 
pinsk_d_y = [0.45       0.45     0.95       0.95 ]; 

 
pinsk_p_x = [0.1    0.7+0.02   0.7+0.02  0.1]-0.03; 
pinsk_p_y = [0.45       0.45   0.451 0.451 ]+0.299; 

 
 

 

΢ηε ζπλέρεηα ζα γεκίζνπκε απηό ην ρώξν πνπ δεκηνπξγήζακε  µε ηελ 

εληνιή  fill ωο εμήο:  

fill(xtoixos,ytoixos,[0.8,0.7,0.5],...'Linestyle',' None') όπνπ 

δίλνπκε ηα νλόκαηα ηωλ κεηαβιεηώλ πνπ ζέινπκε ην ρξώκα θαη ηνλ ηύπν 

ηεο πεξηκεηξηθήο γξακκήο. Ο ρξωκαηηζκόο γίλεηαη βάδνληαο κέζα ζηηο 

αγθύιεο ηηο ηηκέο έληαζεο ηωλ Red Green Blue δεκηνπξγώληαο ηελ 

επηζπκεηή απόρξωζε. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 
fill(xdd, ydd, [0.5,  0.5,  0.5] 

,xdp1, ydp1, [0.70 0.72 0.39 ], xdv, 

ydv,[0.74 0.77 0.50],... 

xpin2, ypin2 , [0.4  0.3,  0.2 ],... 
     xpin1, ypin1 , [1 1 1 ],... 
      

pinsk_k_x,pinsk_k_y,[0.7,0.7,0.7],... 
     

pinsk_a_x,pinsk_a_y,[0.4,0.4,0.4],... 
     

pinsk_d_x,pinsk_d_y,[0.6,0.6,0.6],... 
     

pinsk_p_x,pinsk_p_y,[0.3,0.3,0.3],... 
tr6x, tr6y , [0.60  0.5,  0.31],... 
       tr1x, tr1y , [ 0.702 0.5686 

0.3098],... 
       tr2x, tr2y , [0.78  0.64,  

0.36],... 
       tr3x, tr3y , [0.64,  0.5,  

0.31],... 
        tr4x, tr4y , [0.702 0.5686 

0.3098],... 
         tr5x, tr5y , [0.702 0.5686 

0.3098],... 
         ka2x, ka2y, [0.1451 0.4235 

0.2863],... 
         ka2bx, ka2by, [0.1451 0.4235 0.2863],... 
            ka5x, ka5y, [0.1451 0.4235 0.2863] ,ka6x, ka6y, [0.1451 

0.4235 0.2863] ,... 
            ka7x, ka7y, [0.1451 0.4235 0.2863] ,... 
            ka10x, ka10y, [0.1451 0.4235 0.2863] ,... 
     polymx1, polymy1, [0.6 0.6  0.6],... 
         polymx2, polymy2, [0.5 0.5  0.5],... 
         polymx3, polymy3, [0.48 0.48  0.48],... 
         volx1, voly1, [0.38 0.38  0.38],... 
         volx2, voly2, [0.6 0.6  0.6],... 
         volx3, voly3, [0.5 0.5  0.5],... 
         volx4, voly4, [0.54 0.54  0.54],... 
         volx5, voly5, [0.54 0.54  0.54],... 
         volx6, voly6, [0.42 0.42  0.42],... 
         volx7, voly7, [0.8 0.8  0.8],... 
         kvolx11, kvoly11, [0 0.6 0],... 
         kvolx1, kvoly1 , [0 0.8 0],... 
         vvolx11, vvoly11, [0 0 0.8],... 
         vvolx1, vvoly1 , [0 0 1],... 
         vampx11, vampy11,  [0.6  0   0],... 
         vampx1, vampy1, [0.8 0 0],... 
         diakx, diaky, [0.8 0   0],... 
         diakx1, diaky1, [1 0.   0.],... 
         diakx2, diaky2, [1  0.1   0.1],... 
         diakx2, dddiaky2, [1  0.1   0.1],... 
              syrmx2,syrmy2, [0.8314 0.8157 0.7843],... 
                         adx1, ady1, [0.6294 0.5902 0.5902],... 
                         s1adx1, s1ady1, [0.8094 0.7702 0.7702],... 
                         s2adx1, s2ady1, [0.8794 0.8402 0.8402],... 
                           s3adx1, s3ady1, [1 0.9802 0.9802],.... 
                srmx2, srmy2, [0.2 0.4 0],... 
                                     syrmx1,syrmy1, [0.8314 0.8157 

0.7843],... 

΢τη ςυνέχεια θα γεμίςουμε 
αυτό το χώρο που 

δημιουργήςαμε  µε την 
εντολή  fill ωσ εξήσ:  fill(xdd, 

ydd, [0.5,  0.5,  0.5] ,xdp1, 
ydp1, [0.70 0.72 

0.39,...'Linestyle',' None') 
όπου δίνουμε τα ονόματα 

των μεταβλητών που 
θέλουμε το χρώμα και τον 

τύπο τησ περιμετρικήσ 
γραμμήσ. Ο χρωματιςμόσ 

γίνεται βάζοντασ μέςα ςτισ 
αγκύλεσ τισ τιμέσ ένταςησ 

των Red Green Blue 
δημιουργώντασ την 

επιθυμητή απόχρωςη. 



                                         srmx3, srmy3, [0.1686 0.5059 

0.3373],... 
                magx6 , magy6 , [0.3502 0.33 0.33],..... 
     magx9, magy9, [0.202 0.20 0.20],...... 
     magx12, magy12,[0.26002 0.26 0.26],...... 
      magnx1k, magny1k, [0.01176 0.1804 0.8549],..... 
          magnx3k, magny3k, [0 0.1 0.75],...... 
          magnx2k, magny2k, [0 0.15 0.8],.....     
           motv1x, motv1y, [0.8659 0.971 0.971],... 
                                  motx1, moty1, [0.7059 0.7471 

0.7471],... 
                                  s1motx1, s1moty1, [0.7259 0.7671 

0.7671],... 
                                  s2motx1, s2moty1, [0.7459 0.7871 

0.7871],... 
                                  s3motx1, s3moty1, [0.7659 0.8071 

0.8071],... 
                                  s4motx1, s4moty1, [0.7859 0.8271 

0.8271],... 
                                  s5motx1, s5moty1, [0.8059 0.8471 

0.8471],... 
                                  s6motx1, s6moty1, [0.8259 0.8671 

0.8671],... 
                                  s7motx1, s7moty1, [0.8459 0.8871 

0.8871],... 
                                  s8motx1, s8moty1, [0.8659 0.9071 

0.9071],... 
                                  s9motx1, s9moty1, [0.8859 0.9271 

0.9271],... 
                                  s10motx1, s10moty1, [0.9059 0.9471 

0.9471],... 
            motv2x, motv2y, [0.8059 0.6471 0.6471],... 
          motax1, motay1, [0.6431 0.1804 0.07059],... 
          kdx, kdy, [0.85  0.79  0.73],... 
          dx, dy, [0.87  0.94  0.75],... 
            elx1 ,  ely1 ,[0.5 0.5 0.5],... 
             elx2 ,  ely2 ,[0.5 0.5 0.5],... 
              eelx1 ,  eely1 ,[0.5 0.5 0.5],... 
             eelx2 ,  eely2 ,[0.5 0.5 0.5],... 
                    motax2, motay2, [0.6431 0.1804 0.07059],... 
             magnx1p, magny1p, [0.8039 0.1843 0.02745],..... 
       magnx3p, magny3p, [0.6706 0.1059 0.01176],..... 
           magnx2p, magny2p,[0.7039 0.1543 0.0745],... 
           srmx1, srmy1, [0.2 0.6 0],... 
                          reymxx2, reymyy2 ,[0.6118 0.09804 

0.01176],...,... 
                            streymx13, streymy13,[0.5686 0.5647 

0.5647],... 
                              streymx11, streymy11,[0.6314 0.6118 

0.6118],... 
                              vstreymx13, streymy13,[0.5686 0.5647 

0.5647],... 
                              vstreymx11, streymy11,[0.6314 0.6118 

0.6118],... 
             reymx1 , reymy1,[0.7 0.7 0.7],... 
             reymxx3, reymyy3 ,[0.6118 0.09804 0.01176],...,... 
             dreymx1 , dreymy1 , [0.7 0.7 0.7],... 
             dreymx2 , dreymy2 , [0.6 0.6 0.6],...],... 
              ka8x, ka8y, [0.1451 0.4235 0.2863] ,... 
               ka9x, ka9y, [0.1451 0.4235 0.2863] ,... 
               streymx12, streymy12,[0.4549 0.4471 0.4471],... 



               vstreymx12, streymy12,[0.4549 0.4471 0.4471],... 
               reymx11, reymy11,[0.5 0.5 0.5],... 
               reymx22, reymy22,[0.6 0.6 0.6],... 
               dreymx11, dreymy11,[0.5 0.5 0.5],... 
               dreymx22, dreymy22,[0.6 0.6 0.6],... 
               dreymx33, dreymy33,[0.7 0.7 0.7],... 
               ka2cx, ka2cy, [0.1451 0.4235 0.2863],... 
         ka2dx, ka2dy, [0.1451 0.4235 0.2863],... 
         ka11x, ka11y, [0.1451 0.4235 0.2863],... 
          ka12x, ka12y, [0.1451 0.4235 0.2863],... 
          ka13x, ka13y, [0.1451 0.4235 0.2863],... 
          ka14x, ka14y, [0.1451 0.4235 0.2863],... 
          ka15x, ka15y, [0.1451 0.4235 0.2863],... 
          ka16x, ka16y, [0.1451 0.4235 0.2863],... 
          ka17x, ka17y, [0.1451 0.4235 0.2863],... 
          ka18x, ka18y, [0.1451 0.4235 0.2863],... 
          ka19x, ka19y, [0.1451 0.4235 0.2863],... 
       adxrx1, adxry1, [0.08235 0.08235 0.851],... 
          adxrx2, adxry2, [0.8039 0.1216 0.1216],... 
           adxrx3, adxry3, [0.08235 0.08235 0.851],... 
          adxrx4, adxry4, [0.8039 0.1216 0.1216],... 
                     prx1, pry1, [0.8 0.8 0.8],... 
                     prx2, pry2, [0.9 0.9 0.9],... 
                     prx3, pry3, [0.7 0.7 0.7],... 
                     prx4, pry4, [0.35 0.35  0.35 ],... 
            ka20x, ka20y, [0.45 0.45  0.45 ],... 
            ka21x, ka21y, [0.45 0.45  0.45 ],... 
            ka22x, ka22y, [0.45 0.45  0.45 ],... 
           kdiakx, kdiaky, [0.3  0.3   0.3],... 
         kdiakx1, kdiaky1, [0.1  0.1   0.1],... 
         kdiakx2, kdiaky2, [0.1  0.1   0.1],... 
'LineStyle','none') 

 
axis([0 0.85 0.37 0.5]); 

          text(0.25 , 0.49, 'Γηαθόπηεο θηλεηήξα αλνηρηόο', 

'FontSize',9 ) 
          text(0.16 , 0.475, 'Παξαηεξνύκε όηη δελ δηέξρεηαη ξεύκα από 

ην ακπεξόκεηξν', 'FontSize',9 ) 
          text(0.435 , 0.431, 'Κηλεηήξαο','FontSize',9)   
          text(0.38 , 0.457, 'Μεηαιιηθόο','FontSize',9)   
text(0.38 , 0.453, 'δίζθνο','FontSize',9)   
          text(0.285 , 0.446, 'A', 'FontSize',8 ) 
          text(0.230 , 0.447, '0', 'FontSize',9 ) 
 text(0.58 , 0.492, 't =           sec', 'FontSize',9 ) 

 

 

 
        axis off  
 pause(4) 

 

 

Με ηην ενηολή text  ειζάγοςμε ζε οποιοδήποηε ζημείο ηων 

αξόνων θέλοςμε ηο κείμενο πος επιθςμούμε. 



ii=0.05*w; 

 
i=num2str(ii, 3); 

 

 

 
for t=0:0.01:time 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 

 

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

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

%%%%%      
    t1=num2str(t,3); 

 
    f=w*t; 

 
%     panw vasi diskou 
    dx =dx0+drx*cos(fid+f); 
    dy =dy0+dry*sin(fid+f); 

 
%      katw vasi diskou 
    kdx =dx; 
    kdy =dy-0.001; 

 

 

 
  elx1 = [dx0+arx        dx0+drx*cos(f)         dx0+drx*cos(f)                   

dx0+arx]; 
  ely1 = [0.448          0.448+dry*sin(f)          

0.448+0.0004+dry*sin(f)                    0.448+0.0004 ]; 

 
  elx2 = [dx0-arx             dx0-drx*cos(f)                dx0-

drx*cos(f)     dx0-arx    ]; 
  ely2 = [0.448                   0.448-dry*sin(f)          

0.448+0.0004-dry*sin(f)     0.448+0.0004]; 

 

 
  eelx1 = [dx0+arx        dx0+drx*cos(f+pi/2.2)         

dx0+drx*cos(f+pi/2.2)                   dx0+arx]; 
  eely1 = [0.448          0.448+dry*sin(f+pi/2.2)          

0.448+0.0004+dry*sin(f+pi/2.2)                    0.448+0.0004 ]; 

 
  eelx2 = [dx0-arx             dx0-drx*cos(f+pi/2.2)                

dx0-drx*cos(f+pi/2.2)     dx0-arx    ]; 
  eely2 = [0.448                   0.448-dry*sin(f+pi/2.2)          

0.448+0.0004-dry*sin(f+pi/2.2)     0.448+0.0004]; 



 

 

 
    fill(xdd, ydd, [0.5,  0.5,  0.5] ,xdp1, ydp1, [0.70 0.72 0.39 ], 

xdv, ydv,[0.74 0.77 0.50],... 
         xpin2, ypin2 , [0.4  0.3,  0.2 ],... 
     xpin1, ypin1 , [1 1 1 ],... 
      pinsk_k_x,pinsk_k_y,[0.7,0.7,0.7],... 
     pinsk_a_x,pinsk_a_y,[0.4,0.4,0.4],... 
     pinsk_d_x,pinsk_d_y,[0.6,0.6,0.6],... 
     pinsk_p_x,pinsk_p_y,[0.3,0.3,0.3],... 
tr6x, tr6y , [0.60  0.5,  0.31],... 
       tr1x, tr1y , [ 0.702 0.5686 0.3098],... 
       tr2x, tr2y , [0.78  0.64,  0.36],... 
       tr3x, tr3y , [0.64,  0.5,  0.31],... 
        tr4x, tr4y , [0.702 0.5686 0.3098],... 
         tr5x, tr5y , [0.702 0.5686 0.3098],... 
         ka2x, ka2y, [0.1451 0.4235 0.2863],... 
         ka2bx, ka2by, [0.1451 0.4235 0.2863],... 
            ka5x, ka5y, [0.1451 0.4235 0.2863] ,ka6x, ka6y, [0.1451 

0.4235 0.2863] ,... 
            ka7x, ka7y, [0.1451 0.4235 0.2863] ,... 
            ka10x, ka10y, [0.1451 0.4235 0.2863] ,... 
     polymx1, polymy1, [0.6 0.6  0.6],... 
         polymx2, polymy2, [0.5 0.5  0.5],... 
         polymx3, polymy3, [0.48 0.48  0.48],... 
         volx1, voly1, [0.38 0.38  0.38],... 
         volx2, voly2, [0.6 0.6  0.6],... 
         volx3, voly3, [0.5 0.5  0.5],... 
         volx4, voly4, [0.54 0.54  0.54],... 
         volx5, voly5, [0.54 0.54  0.54],... 
         volx6, voly6, [0.42 0.42  0.42],... 
         volx7, voly7, [0.8 0.8  0.8],... 
         kvolx11, kvoly11, [0 0.6 0],... 
         kvolx1, kvoly1 , [0 0.8 0],... 
         vvolx11, vvoly11, [0 0 0.8],... 
         vvolx1, vvoly1 , [0 0 1],... 
         vampx11, vampy11,  [0.6  0   0],... 
         vampx1, vampy1, [0.8 0 0],... 
          diakx, diaky, [0.8 0   0],... 
         diakx1, diaky1, [1 0.   0.],... 
         diakx2, diaky2, [1  0.1   0.1],... 
         diakx2, dddiaky2, [1  0.1   0.1],... 
              syrmx2,syrmy2, [0.8314 0.8157 0.7843],....                         
           adx1, ady1, [0.6294 0.5902 0.5902],... 
                         s1adx1, s1ady1, [0.8094 0.7702 0.7702],... 
                         s2adx1, s2ady1, [0.8794 0.8402 0.8402],... 
                           s3adx1, s3ady1, [1 0.9802 0.9802],... 
                srmx2, srmy2, [0.2 0.4 0],... 
                                     syrmx1,syrmy1, [0.8314 0.8157 

0.7843],... 
                                         srmx3, srmy3, [0.1686 0.5059 

0.3373],... 
                magx6 , magy6 , [0.3502 0.33 0.33],..... 
     magx9, magy9, [0.202 0.20 0.20],...... 
     magx12, magy12,[0.26002 0.26 0.26],...... 
      magnx1k, magny1k, [0.01176 0.1804 0.8549],..... 
          magnx3k, magny3k, [0 0.1 0.75],...... 
          magnx2k, magny2k, [0 0.15 0.8],.....     
           motv1x, motv1y, [0.9059 0.8471 0.8471],... 
                motv1x, motv1y, [0.8659 0.971 0.971],... 



                                  motx1, moty1, [0.7059 0.7471 

0.7471],... 
                                  s1motx1, s1moty1, [0.7259 0.7671 

0.7671],... 
                                  s2motx1, s2moty1, [0.7459 0.7871 

0.7871],... 
                                  s3motx1, s3moty1, [0.7659 0.8071 

0.8071],... 
                                  s4motx1, s4moty1, [0.7859 0.8271 

0.8271],... 
                                  s5motx1, s5moty1, [0.8059 0.8471 

0.8471],... 
                                  s6motx1, s6moty1, [0.8259 0.8671 

0.8671],... 
                                  s7motx1, s7moty1, [0.8459 0.8871 

0.8871],... 
                                  s8motx1, s8moty1, [0.8659 0.9071 

0.9071],... 
                                  s9motx1, s9moty1, [0.8859 0.9271 

0.9271],... 
                                  s10motx1, s10moty1, [0.9059 0.9471 

0.9471],... 
            motv2x, motv2y, [0.8059 0.7471 0.7471],... 
          motax1, motay1, [0.6431 0.1804 0.07059],... 
          kdx, kdy, [0.85  0.79  0.73],... 
          dx, dy, [0.87  0.94  0.75],... 
            elx1 ,  ely1 ,[0.5 0.5 0.5],... 
             elx2 ,  ely2 ,[0.5 0.5 0.5],... 
              eelx1 ,  eely1 ,[0.5 0.5 0.5],... 
             eelx2 ,  eely2 ,[0.5 0.5 0.5],... 
                    motax2, motay2, [0.6431 0.1804 0.07059],... 
             magnx1p, magny1p, [0.8039 0.1843 0.02745],..... 
       magnx3p, magny3p, [0.6706 0.1059 0.01176],..... 
           magnx2p, magny2p,[0.7039 0.1543 0.0745],... 
           srmx1, srmy1, [0.2 0.6 0],... 
                          reymxx2, reymyy2 ,[0.6118 0.09804 

0.01176],...,... 
                            streymx13, streymy13,[0.5686 0.5647 

0.5647],... 
                              streymx11, streymy11,[0.6314 0.6118 

0.6118],... 
                              vstreymx13, streymy13,[0.5686 0.5647 

0.5647],... 
                              vstreymx11, streymy11,[0.6314 0.6118 

0.6118],... 
             reymx1 , reymy1,[0.7 0.7 0.7],... 
             reymxx3, reymyy3 ,[0.6118 0.09804 0.01176],...,... 
             dreymx1 , dreymy1 , [0.7 0.7 0.7],... 
             dreymx2 , dreymy2 , [0.6 0.6 0.6],...],... 
              ka8x, ka8y, [0.1451 0.4235 0.2863] ,... 
               ka9x, ka9y, [0.1451 0.4235 0.2863] ,... 
               streymx12, streymy12,[0.4549 0.4471 0.4471],... 
               vstreymx12, streymy12,[0.4549 0.4471 0.4471],... 
               reymx11, reymy11,[0.5 0.5 0.5],... 
               reymx22, reymy22,[0.6 0.6 0.6],... 
               dreymx11, dreymy11,[0.5 0.5 0.5],... 
               dreymx22, dreymy22,[0.6 0.6 0.6],... 
               dreymx33, dreymy33,[0.7 0.7 0.7],... 
               ka2cx, ka2cy, [0.1451 0.4235 0.2863],... 
         ka2dx, ka2dy, [0.1451 0.4235 0.2863],... 
         ka11x, ka11y, [0.1451 0.4235 0.2863],... 



          ka12x, ka12y, [0.1451 0.4235 0.2863],... 
          ka13x, ka13y, [0.1451 0.4235 0.2863],... 
          ka14x, ka14y, [0.1451 0.4235 0.2863],... 
          ka15x, ka15y, [0.1451 0.4235 0.2863],... 
          ka16x, ka16y, [0.1451 0.4235 0.2863],... 
          ka17x, ka17y, [0.1451 0.4235 0.2863],... 
          ka18x, ka18y, [0.1451 0.4235 0.2863],... 
          ka19x, ka19y, [0.1451 0.4235 0.2863],... 
       adxrx1, adxry1, [0.08235 0.08235 0.851],... 
          adxrx2, adxry2, [0.8039 0.1216 0.1216],... 
           adxrx3, adxry3, [0.08235 0.08235 0.851],... 
          adxrx4, adxry4, [0.8039 0.1216 0.1216],... 
                     prx1, pry1, [0.8 0.8 0.8],... 
                     prx2, pry2, [0.9 0.9 0.9],... 
                     prx3, pry3, [0.7 0.7 0.7],... 
                     prx4, pry4, [0.35 0.35  0.35 ],... 
            ka20x, ka20y, [0.45 0.45  0.45 ],... 
            ka21x, ka21y, [0.45 0.45  0.45 ],... 
            ka22x, ka22y, [0.45 0.45  0.45 ],... 
           kdiakx, kdiaky, [0.8 0   0],... 
         kdiakx1, kdiaky1, [1 0.1   0.1],... 
         kdiakx2, kdiaky2, [1 0.1   0.1],... 
'LineStyle','none') 
%      
%     
       axis([0 0.85 0.37 0.5]); 
        axis off 
             text(0.285 , 0.446, 'A', 'FontSize',8 ) 
          text(0.230 , 0.447, i, 'FontSize',9 ) 
           text(0.25 , 0.49, 'Γηαθόπηεοθηλεηήξαθιεηζηόο', 

'FontSize',9 ) 
text(0.23 , 0.485, 'Ο κεηαιιηθόο δίζθνο πεξηζηξέθεηαη', 'FontSize',9 

) 
            text(0.12 , 0.475, 'Παξαηεξνύκε όηη δηέξρεηαη ειεθηξηθό 

ξεύκα από ην ακπεξόκεηξν ', 'FontSize',9 ) 
            text(0.435 , 0.431, 'Κηλεηήξαο','FontSize',9)   
          text(0.38 , 0.457, 'Μεηαιιηθόο','FontSize',9)   
text(0.38 , 0.453, 'δίζθνο','FontSize',9)   
%        annotation('rectangle',[0.724 0.764 0.1001 

0.05739],'LineWidth',2,... 
%     'FaceColor','flat',... 
%     'Color',[0.1686 0.5059 0.3373]); 

 
text(0.58 , 0.492, 't =           sec', 'FontSize',9 ) 
 text(0.6 , 0.492, t1, 'FontSize',9, 'Color', 'r' ) 
 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 w; 
global time; 
global ryt; 
global status; 
status=1; 
axes(handles.axes1) 
cla 
clear w; 
clear time; 
clear ryt; 
set(handles.edit1,'enable','on','string','15'); 
set(handles.edit2,'enable','on','string','2'); 
set(handles.edit3,'enable','on','string','5'); 
set(handles.pushbutton2,'enable','on')  
guidata(hObject, handles); 

 

 
% --- Executes on button press in pushbutton6. 

Ενεργοποίηςη του 
κουμπιού “Διακοπή”, το 

οποίο όταν το 
πατήςουμε ςταματάει 
τη προςομοίωςη  και 

μετατρέπεται ςε 
“΢υνέχεια”, και 
αντίςτοιχα εάν 

ξαναπατηθεί ςυνεχίζει η 
εκτέλεςη τησ 

προςομοίωςησ απ’ το 
ςημείο που ςταμάτηςε 
και ξαναενεργοποιείται 

η “∆ιακοπή”. 

΢χεδιαςμόσ του κουμπιού 
“Ανανέωςη”   , το οποίο όταν το 

πατήςουμε, θέτει ξανά τισ 
αρχικέσ τιμέσ ςτισ μεταβλητέσ 

ryt. 

΢χεδιαςμόσ του κουμπιού 
“Έξοδοσ”  ,  το οποίο όταν 
πατηθεί εμφανίζεται ένα 

παράθυρο διαλόγου και µασ 
ρωτάει για επιβεβαίωςη 

εξόδου από το πρόγραμμα. 
Εν ςυνεχεία γίνεται έλεγχοσ 
επιλογήσ και τερματίζει την 

εφαρμογή όταν  η επιλογή 
είναι 'Yes'. 



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_30.pdf; 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3.1.2 Σο m-filegfig_3_31 – Άςκηςη 2 (Ηλεκτρογεννήτρια) 

Επιλζγοντασ τθν πρϊτθ επιλογι του μενοφ, “Άςκθςθ 2” , κα εμφανιςτεί το 

περιβάλλον τθσ εικόνασ 3.6. 



 

Εικόνα 3.6: m-file gfig_3_31. 

 

Το περιβάλλον τθσ πρϊτθσ προςομοίωςθσ περιγράφει γραφικά πωσ λειτουργεί θ 

θλεκτρικι γεννιτρια του Faraday. Αποτελείται από τζςςερα static text, “3.4 

Θλεκτρικι και Μθχανικι ενζργεια- Θλεκτρογεννιτρια”, “Συχνότθτα Ρεριςτροφισ 

Μεταλλικοφ Δίςκου rad/sec”, “Χρόνοσ παρατιρθςθσ” και “΢υκμόσ Ρροςομοίωςθσ” 

τρία edit text δίπλα από τα τρία τελευταία static text που αναφζρκθκαν παραπάνω 

όπου και µασ δίνεται θ δυνατότθτα να επιλζξουμε μζςα από τισ επιτρεπόμενεσ 

τιμζσ. Ρζντε Push Button, “Εκτζλεςθ”, “Διακοπι”, “Ανανζωςθ”, “Ζξοδοσ” και  

“Βοικεια” και τζλοσ ζνα axes. 

Εάν επιλζξουμε να εκτελεςτεί θ προςομοίωςθ το περιβάλλον παίρνει τθν μορφι τθσ 

παρακάτω εικόνασ 3.7. 



 

Εικόνα 3.7: m-file gfig_3_31. 

Εδϊ κακ’ όλθ τθν εξζλιξθ τθσ προςομοίωςθσ, µασ δίνεται θ δυνατότθτα ανά πάςα 

ςτιγμι να κάνουμε διακοπι τθσ και παρατθροφμε ότι ενεργοποιείται µία νζα 

επιλογι µε όνομα “Συνζχεια”, ϊςτε να ςυνεχίςουμε από το ςθμείο που 

ςταματιςαμε τθν εξζλιξθ (εικόνα 3.8), να ανανεϊςουμε τθν προςομοίωςθ µε νζεσ 

τιμζσ ςτο πεδίο “΢υκμόσ Ρροςομοίωςθσ”, όπωσ και να βγοφμε από αυτό το 

περιβάλλον και να επιςτρζψουμε ςτο αρχικό μενοφ µε τθν επιλογι “Ζξοδοσ”. 

Ρατϊντασ το κουμπί “Ζξοδοσ” κα εμφανιςτεί ζνα παράκυρο που κα µασ ηθτιςει να 

επιβεβαιϊςουμε τθν επιλογι µασ (εικόνα 3.9). 

 

Εικόνα 3.8: m-file gfig_3_31. 



 

Εικόνα 3.9: m-file gfig_3_31. 

O κϊδικασ που ςυμπεριλαμβάνεται ςτο m-file gfig_3_31  περιγράφεται και 

εξθγείται παρακάτω: 

function varargout = gfig_3_31(varargin) 
% GFIG_3_31 M-file for gfig_3_31.fig 
%      GFIG_3_31, by itself, creates a new GFIG_3_31 or raises the 

existing 
%      singleton*. 
% 
%      H = GFIG_3_31 returns the handle to a new GFIG_3_31 or the 

handle to 
%      the existing singleton*. 
% 
%      GFIG_3_31('CALLBACK',hObject,eventData,handles,...) calls the 

local 
%      function named CALLBACK in GFIG_3_31.M with the given input 

arguments. 
% 
%      GFIG_3_31('Property','Value',...) creates a new GFIG_3_31 or 

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

pairs are 
%      applied to the GUI before gfig_3_31_OpeningFcn gets called.  

An 
%      unrecognized property name or invalid value makes property 

application 
%      stop.  All inputs are passed to gfig_3_31_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_31 

 
% Last Modified by GUIDE v2.5 17-Jun-2012 01:14:40 

 
% Begin initialization code - DO NOT EDIT 
gui_Singleton = 1; 
gui_State = struct('gui_Name',       mfilename, ... 
'gui_Singleton',  gui_Singleton, ... 
'gui_OpeningFcn', @gfig_3_31_OpeningFcn, ... 
'gui_OutputFcn',  @gfig_3_31_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 
 

 

 
% --- Executes just before gfig_3_31 is made visible. 
function gfig_3_31_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_31 (see 

VARARGIN) 

 
% Choose default command line output for gfig_3_31 
handles.output = hObject; 

 
% Update handles structure 
guidata(hObject, handles); 

 
% UIWAIT makes gfig_3_31 wait for user response (see 

UIRESUME) 
% uiwait(handles.figure1); 

 

 
% --- Outputs from this function are returned to the 

command line. 
function varargout = gfig_3_31_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 

 

Οι ςυναρτήςεισ 
function 

gthesn1d_OpeningFcn(h
Object, eventdata, 

handles, varargin) και 
function varargout = 

gthesn1d_OutputFcn(hO
bject, eventdata, 

handles) 
δημιουργούνται από 

μόνεσ αυτόματα από το 
matlab. 

 



 
% --- 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 

 

 
 

 

 

 
function edit2_Callback(hObject, eventdata, 

handles) 
% hObject    handle to edit2 (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 edit2 as text 
%        str2double(get(hObject,'String')) 

returns contents of edit2 as a double 

 
 

 
% --- Executes during object creation, 

after setting all properties. 
function edit2_CreateFcn(hObject, 

eventdata, handles) 
% hObject    handle to edit2 (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 

 

 

 

Οι ςυναρτήςεισ function 
edit1_Callback  και  function 

edit1_CreateFcn 
δημιουργούνται µε το που 

προςθέτουμε το ςτοιχείο edit1 
ςτο ςχεδιαςτικό περιβάλλον 

του GUI, ςτο οποίο βάζουμε την 
τιμή τησ “΢υχνότητασ 

Περιςτροφήσ του μεταλλικού 
Δίςκου rad/sec” εδώ θέτω το 

χρώμα του background να 
είναι λευκό. 

 

Οι ςυναρτήςεισ function 
edit2_Callback  και  function 

edit2_CreateFcn 
δημιουργούνται µε το που 

προςθέτουμε το ςτοιχείο edit1 
ςτο ςχεδιαςτικό περιβάλλον 

του GUI, ςτο οποίο βάζουμε την 
τιμή τησ “Χρόνο Παρατήρηςησ” 

εδώ θέτω το χρώμα του 
background να είναι λευκό. 

 



function edit3_Callback(hObject, 

eventdata, handles) 
% hObject    handle to edit3 (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 edit3 as text 
%        str2double(get(hObject,'String')) 

returns contents of edit3 as a double 

 

 
% --- Executes during object creation, 

after setting all properties. 
function edit3_CreateFcn(hObject, 

eventdata, handles) 
% hObject    handle to edit3 (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) 
% % eventdata  reserved - to be defined in a 

future version of MATLAB 
% % handles    structure with handles and 

user data (see GUIDATA) 
% global w; 
% global time; 
% global ryt; 
% w=str2double(get(handles.edit1,'String')); 
% 

time=str2double(get(handles.edit2,'String')); 
% 

ryt=str2double(get(handles.edit3,'String')); 

 
 

 

 

 

 

 

 

Οι ςυναρτήςεισ function 
edit3_Callback  και  function 

edit3_CreateFcn 
δημιουργούνται µε το που 

προςθέτουμε το ςτοιχείο edit1 
ςτο ςχεδιαςτικό περιβάλλον 

του GUI, ςτο οποίο βάζουμε την 
τιμή τησ “Ρυθμόσ 

προςομοίωςησ” εδώ θέτω το 
χρώμα του background να 

είναι λευκό. 

 

Η ςυνάρτηςη function 
pushbutton1_C allback 

αναφέρεται ςτο πρώτο κουμπί 
τησ προςομοίωςησ “Εκτέλεςη” 

, το οποίο µε το που πατηθεί 
γίνονται οι εξήσ λειτουργίεσ : 

γίνεται έλεγχοσ τησ τιμήσ  που 
έχει δοθεί ςτο πεδίο  “Ρυθμό 

Προςομοίωςησ”, ryt. 



% --- 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 w; 
global time; 
global ryt; 
w=str2double(get(handles.edit1,'String')); 
time=str2double(get(handles.edit2,'String')); 
ryt=str2double(get(handles.edit3,'String')); 
 

 

 

 

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

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

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

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

%%%%%% 
set(handles.edit1,'enable','off'); 
set(handles.edit2,'enable','off'); 
set(handles.edit3,'enable','off'); 
set(handles.pushbutton2,'enable','off')  
set(handles.pushbutton5,'enable','off')  
set(handles.pushbutton6,'enable','off')  

 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

Εάν οι παρακάτω περιοριςμοί  
δεν έχουν τισ 

προαπαιτούμενεσ τιμέσ, 
εμφανίζεται ένα 

προειδοποιητικό παράθυρο 
διαλόγου όπου µασ καλεί να 

βάλουμε τισ ςωςτέσ τιμέσ ςτα 
προκαθοριςμένα όρια. Σέλοσ 
όταν όλα έχουν γίνει ςωςτά,  
απενεργοποιούνται τα edit1, 

edit2,edit3,pushbutton1,pushbu
tton2 ώςτε να προχωρήςει η 

προςομοίωςη. 
 

Η εντολι axis off; αφαιρεί από τουσ 
άξονεσ τθν αρίκμθςθ. 

 



if w <=0|w > 50 
    hfin=warndlg('Βάιηε ζηε 

΢πρλόηεηα Πεξηζηξνθήο Πελίνπ ηηκή 

κεηαμύ 0 θαη 50'); 
return 
else 
end 

 
if time <=0.1 
hfin=warndlg('Βάιηε ζηό Υξόλν 

Παξαηήξεζεο ηηκή κεγαιύηεξε από 

0.1'); 
return 
else 
end 

 
 

if ryt <0.001|ryt > 5 
hfin=warndlg('Βάιηε ζηo Ρπζκό 

Πξνζνκνίωζεο ηηκή κεηαμύ 0.001 

θαη 5'); 
return 
else 
end 

 
ryte = -ryt+5+0.001; 

 
% ΔΞΙ΢Ω΢ΔΙ΢ΓΩΜΑΣΙΟΤ 
xdd = [-0.1 1 0.8 -0.1]; 
ydd = [0 0 0.3 0.3]; 

 
pat1_x = [-0.1 1 1 -0.1]; 
  pat1_y = [0.3-0.015 0.3-0.015 

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]; 

 

 

 
% ΔΞΙ΢Ω΢ΔΙ΢ΣΡΑΠΔΕΙΟΤ 

 
tr1x =[ 0.1600    0.9400    

0.9400    0.1600]; 
tr1y =[0.3    0.3    0.3200    

0.3200]; 

 

 
tr2x =[0.1600    0.9400    0.7240    

0.0400]; 
tr2y =[0.3200    0.3200    0.5920    0.5920]; 

 

 
tr3x =[0.0400    0.1600    0.1600    0.0400]; 
tr3y =[0.3      0.03    0.3200    0.5920]; 

Ο ςχεδιαςμόσ ο οποίοσ είναι 
και ςημαντικόσ για να 

κατανοήςουμε και το πώσ 
δουλεύει η προςομοίωςη,  

γίνεται ςχεδιάζοντασ 
ξεχωριςτά το κάθε μέροσ τησ 

γραφικήσ προςέγγιςησ , 
θεωρώντασ ότι αποτελείται 

από διάφορα ςχήματα. Ο 
τρόποσ που ςχεδιάζουμε ένα 

ςχήμα είναι ο εξήσ:  
Έςτω ότι θέλουμε να 

ςχεδιάςουμε τισ εξιςώςεισ 
του τραπεζιού, όπωσ υπάρχει 

και ςτην προςομοίωςη. Σο 
ςχήμα του τραπεζιού είναι 

ένα ορθογώνιο οπότε θα 
ςχεδιάςουμε τέςςερα ςημεία 
ςτουσ άξονεσ x και y δίνοντασ 

ςυντεταγμένεσ που 
επιθυμούμε. Για τον άξονα x 

έχουμεtr1x =[ 0.1600    0.9400    
0.9400    0.1600]; 

 και για τον άξοναtr1y =[0.3    
0.3    0.3200    0.3200]; 

 

 



 
tr4x =[0.9220    0.9400    0.9400    0.9220]; 
tr4y =[0.03   0.03    0.3200    0.3200]; 

 
tr5x =[ 0.1600    0.1780    0.1780    0.1600]; 
tr5y =[0.03    0.03     0.3200    0.3200]; 

 

 
tr6x =[0.9220    0.9220    0.7240    0.724]; 
tr6y =[0.03    0.3200    0.5920   0.3]; 

 

 
% KALWDIA 
kax1 =[0.445   0.455  0.455  0.445]; 
kay1 =[ 0.547   0.547  0.557  0.557]  ;  

 
kax2 =[0.445   0.445 0.45  0.45]; 
kay2 =[ 0.5570  0.45  0.45   0.557] ;  

 
kax3 =[0.3   0.3 0.45  0.45]; 
kay3 =[0.453 0.447  0.447   0.453 ] ;  

 
kax4 =[0.296   0.296  0.3015  0.3015 ]; 
kay4 =[0.468 0.447  0.447   0.468  ]  ; 

 

 
kkax1 =kax1+0.083; 
kkay1 =kay1- 0.065; 

 
kkax2 =kax2+0.083; 
kkay2 =kay2- 0.065; 

 
kkax3 =[0.30    0.30    0.340    0.340 ]; 
kkay3 =[0.3890    0.3840    0.3840    0.3890]; 

 

 
kkax3b =[0.482   0.482    0.5330    0.5330 ]; 
kkay3b =[0.3890    0.3840    0.3840    0.3890]; 

 

 
kkaxc =[0.335     0.34     0.34       0.335  ]; 
kkayc =[0.3870    0.3870    0.40    0.40]; 

 
kkaxd =[0.4805    0.486       0.486  0.4805  ]; 
kkayd =[0.3890    0.3890    0.40    0.40]; 

 

 

 
kkax4 = [0.2710    0.2710    0.2765    0.2765]; 
kkay4 = [0.4680    0.4470    0.4470    0.4680]; 

 

 
kkax5 =[0.2710   0.30    0.306    0.2765 ]; 
kkay5 =[0.447    0.3840   0.3840   0.447  ]; 

 

 



kax6 =[0.655   0.918    0.918    0.655 ]; 
kay6 =[0.384    0.384    0.392   0.392  ]; 

 
kax7 =[0.655   0.715   0.715    0.655 ]; 
kay7 =[0.384    0.384    0.392   0.392  ]; 

 
% ADISTASI 
fi =0:pi/30:2*pi; 
mm5=0.17; 
mm6=-0.042; 
metadx =-0.18+mm5; 
metady =+0.015+mm6; 
adx1 =[0.38  0.46  0.46  0.38]+metadx ; 
ady1 =[0.410  0.410  0.434  0.434]+metady+0.001; 

 
s1adx1 =[0.38  0.46  0.46  0.38]+metadx ; 
s1ady1 =[0.415  0.415  0.429  0.429]+metady+0.001; 

 
s2adx1 =[0.38  0.46  0.46  0.38]+metadx ; 
s2ady1 =[0.418  0.418  0.426  0.426]+metady+0.001; 

 
s3adx1 =[0.38  0.46  0.46  0.38]+metadx ; 
s3ady1 =[0.421  0.4210  0.423  0.423]+metady+0.001; 

 

 
rxa =0.003; 
rya =0.012; 

 
vadx1 = 0.38+rxa*cos(fi)+metadx ; 
vady1 = 0.412+rya*sin(fi)+metady+0.01; 

 
vadx2 = vadx1+0.08; 
vady2=vady1; 

 

 
% xrwmata adistasis 
adxrx1 = [0.21    0.215    0.215    0.21]+mm5; 
adxry1 = [0.425   0.425    0.449     0.449 ]+mm6+0.001; 

 
adxrx2 = adxrx1+0.01; 
adxry2 =adxry1 ; 

 
adxrx3 = adxrx1+0.02; 
adxry3 =adxry1 ; 

 
adxrx4 = adxrx1+0.03; 
adxry4 =adxry1 ; 

 

 
% Syrma adistasis 
syrmx1 = [0.1700    0.2    0.2    0.1700]+mm5 ; 
syrmy1 = [0.4135  0.4135  0.4201  0.4201]+metady+0.006; 

 
syrmx2 = syrmx1+0.11 ; 
syrmy2 = syrmy1 ; 

 

 



 
% PHNIO    PHNIO    PHNIO 

 

 
% Analogies arxikou phniou 
poelx1=0.002; 
poely1=0.1; 

 
meelx1=0.2; 
meely1=0.35; 

 

 
% Analogies speirwn 
poelx=1; 
poely=1; 

 
meelx=0.; 
meely=0.3; 

 

 
% kedro peristrofhs [hniou 
 x0 = meelx1+0.115; 

 
y0 =meely1+meely; 

 
% Paxos speiras 
ddx =0.004; 

 
% apostash speirwn 
parm=0.006; 

 

 
% Magnhtiki grammi 

 
T = 2; 
k = 20; 
tmax = (k+0.5)*T; 

 
Am = 100; 
y = 90; 

 
t = linspace(0, tmax, 1000); 

 

 
b = y+(Am/10)+1; 
a = (1.6*Am-b-1)/((k+0.5)*T); 

 

 
y1 = (2*sin(2*pi*t/T))*poely1+meely1; 

 
x = (a*t+b-0.04*Am*cos(2*pi*t/T)-80)*poelx1+meelx1; 

 
%$$$$$$$$$$$$$$$$$$$$$$$$$$$$$$$$$$$$$$$$$$$ 

 
k2=11; 

 



dim =8; 
 x=x(24:1:27); 
 y1 =y1(24:1:27); 
xx =  fliplr(x); 
yy =fliplr(y1); 

 

 
xt = [x xx+ddx]; 
yt = [y1 yy]; 
%  

 

 
% %&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&& 
 xt1=(xt+parm)*poelx+meelx; 
 yt1=yt*poely+meely; 
dxi = xt1-x0; 
dyi =yt1 -y0; 

 

 
ddxi =dxi.*dxi; 

 
ddyi =dyi.*dyi; 

 
ri1 =sqrt(ddxi+ddyi); 

 
for i=1:1:dim 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 

 

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

%%%%% 

 
if dyi(i)<=0&dxi(i)>=0 
fi1(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 

 
if dyi(i)>=0&dxi(i)>=0 
fi1(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 
%  
if dyi(i)>=0&dxi(i)<=0 
fi1(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 



%      
if dyi(i)<=0&dxi(i)<=0 
fi1(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
end 

 
 f = 0; 

 
% %&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&& 
xt2=(xt+2*parm)*poelx+meelx; 
 yt2=yt*poely+meely; 
dxi = xt2-x0; 
dyi =yt2 -y0; 

 

 
ddxi =dxi.*dxi; 

 
ddyi =dyi.*dyi; 

 
ri2 =sqrt(ddxi+ddyi); 

 
  ddx = -0.05; 
 ddy = -0.05; 
 ddz = -0.15; 

 
for i=1:1:dim 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 

 

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

%%%%% 
if dyi(i)<=0&dxi(i)>=0 
fi2(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 

 
if dyi(i)>=0&dxi(i)>=0 
fi2(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 
%  
if dyi(i)>=0&dxi(i)<=0 
fi2(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 



%      
if dyi(i)<=0&dxi(i)<=0 
fi2(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
end 

 
xxt2 =x0+ri2.*cos(fi2+f); 
yyt2 =y0+ri2.*sin(fi2+f); 

 
% %&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&& 
xt3=(xt+3*parm)*poelx+meelx; 
 yt3=yt*poely+meely; 
dxi = xt3-x0; 
dyi =yt3 -y0; 

 

 
ddxi =dxi.*dxi; 

 
ddyi =dyi.*dyi; 

 
ri3 =sqrt(ddxi+ddyi); 

 
for i=1:1:dim 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 

 

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

%%%%% 
if dyi(i)<=0&dxi(i)>=0 
fi3(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 

 
if dyi(i)>=0&dxi(i)>=0 
fi3(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 
%  
if dyi(i)>=0&dxi(i)<=0 
fi3(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
%      
if dyi(i)<=0&dxi(i)<=0 
fi3(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 



else 
end 

 
end 

 
xxt3 =x0+ri3.*cos(fi3+f); 
yyt3 =y0+ri3.*sin(fi3+f); 

 
% %&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&& 
xt4=(xt+4*parm)*poelx+meelx; 
yt4=yt*poely+meely; 
dxi = xt4-x0; 
dyi =yt4 -y0; 

 

 
ddxi =dxi.*dxi; 

 
ddyi =dyi.*dyi; 

 
ri4 =sqrt(ddxi+ddyi); 

 
for i=1:1:dim 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 

 

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

%%%%%     
if dyi(i)<=0&dxi(i)>=0 
fi4(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 

 
if dyi(i)>=0&dxi(i)>=0 
fi4(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 
%  
if dyi(i)>=0&dxi(i)<=0 
fi4(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
%      
if dyi(i)<=0&dxi(i)<=0 
fi4(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 



end 

 

 
% %&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&& 
 xt5=(xt+5*parm)*poelx+meelx; 
 yt5=yt*poely+meely; 

 
dxi = xt5-x0; 
dyi =yt5 -y0; 

 

 
ddxi =dxi.*dxi; 

 
ddyi =dyi.*dyi; 

 
ri5 =sqrt(ddxi+ddyi); 

 
for i=1:1:dim 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 

 

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

%%%%%     
if dyi(i)<=0&dxi(i)>=0 
fi5(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 

 
if dyi(i)>=0&dxi(i)>=0 
fi5(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 
%  
if dyi(i)>=0&dxi(i)<=0 
fi5(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
%      
if dyi(i)<=0&dxi(i)<=0 
fi5(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
end 

 

 



% %&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&& 
 xt6=(xt+6*parm)*poelx+meelx; 
 yt6=yt*poely+meely; 

 
dxi = xt6-x0; 
dyi =yt6 -y0; 

 

 
ddxi =dxi.*dxi; 

 
ddyi =dyi.*dyi; 

 
ri6 =sqrt(ddxi+ddyi); 

 
for i=1:1:dim 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 

 

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

%%%%% 
if dyi(i)<=0&dxi(i)>=0 
fi6(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 

 
if dyi(i)>=0&dxi(i)>=0 
fi6(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 
%  
if dyi(i)>=0&dxi(i)<=0 
fi6(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
%      
if dyi(i)<=0&dxi(i)<=0 
fi6(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
end 

 

 
% %&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&& 
xt7=(xt+7*parm)*poelx+meelx; 
 yt7=yt*poely+meely; 



 
dxi = xt7-x0; 
dyi =yt7 -y0; 

 

 
ddxi =dxi.*dxi; 

 
ddyi =dyi.*dyi; 

 
ri7 =sqrt(ddxi+ddyi); 

 
for i=1:1:dim 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 

 

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

%%%%% 
if dyi(i)<=0&dxi(i)>=0 
fi7(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 

 
if dyi(i)>=0&dxi(i)>=0 
fi7(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 
%  
if dyi(i)>=0&dxi(i)<=0 
fi7(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
%      
if dyi(i)<=0&dxi(i)<=0 
fi7(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
end 

 

 
% %&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&& 
 xt8=(xt+8*parm)*poelx+meelx; 
 yt8=yt*poely+meely; 

 
dxi = xt8-x0; 
dyi =yt8 -y0; 



 

 
ddxi =dxi.*dxi; 

 
ddyi =dyi.*dyi; 

 
ri8 =sqrt(ddxi+ddyi); 

 
for i=1:1:dim 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 

 

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

%%%%%     
if dyi(i)<=0&dxi(i)>=0 
fi8(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 

 
if dyi(i)>=0&dxi(i)>=0 
fi8(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 
%  
if dyi(i)>=0&dxi(i)<=0 
fi8(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
%      
if dyi(i)<=0&dxi(i)<=0 
fi8(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
end 

 

 
xxt8 =x0+ri8.*cos(fi8+f); 
yyt8 =y0+ri8.*sin(fi8+f); 

 
% %&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&& 
 xt9=(xt+9*parm)*poelx+meelx; 
 yt9=yt*poely+meely; 

 
dxi = xt9-x0; 
dyi =yt9 -y0; 



 

 
ddxi =dxi.*dxi; 

 
ddyi =dyi.*dyi; 

 
ri9 =sqrt(ddxi+ddyi); 

 
for i=1:1:dim 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 

 

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

%%%%% 
if dyi(i)<=0&dxi(i)>=0 
fi9(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 

 
if dyi(i)>=0&dxi(i)>=0 
fi9(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 
%  
if dyi(i)>=0&dxi(i)<=0 
fi9(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
%      
if dyi(i)<=0&dxi(i)<=0 
fi9(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
end 

 
%   

 
% %&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&& 
 xt10=(xt+10*parm)*poelx+meelx; 
 yt10=yt*poely+meely; 

 
dxi = xt10-x0; 
dyi =yt10 -y0; 

 

 



ddxi =dxi.*dxi; 

 
ddyi =dyi.*dyi; 

 
ri10 =sqrt(ddxi+ddyi); 

 
for i=1:1:dim 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 

 

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

%%%%% 
if dyi(i)<=0&dxi(i)>=0 
fi10(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 

 
if dyi(i)>=0&dxi(i)>=0 
fi10(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 
%  
if dyi(i)>=0&dxi(i)<=0 
fi10(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
%      
if dyi(i)<=0&dxi(i)<=0 
fi10(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
end 

 
%   

 
% %&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&& 
xt11=(xt+11*parm)*poelx+meelx; 
 yt11=yt*poely+meely; 
dxi = xt11-x0; 
dyi =yt11 -y0; 

 

 
ddxi =dxi.*dxi; 

 
ddyi =dyi.*dyi; 



 
ri11 =sqrt(ddxi+ddyi); 

 
for i=1:1:dim 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 

 

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

%%%%% 
if dyi(i)<=0&dxi(i)>=0 
fi11(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 

 
if dyi(i)>=0&dxi(i)>=0 
fi11(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 
%  
if dyi(i)>=0&dxi(i)<=0 
fi11(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
%      
if dyi(i)<=0&dxi(i)<=0 
fi11(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
end 

 
%   

 
% %&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&& 
xt12=(xt+12*parm)*poelx+meelx; 
yt12=yt*poely+meely; 
dxi = xt12-x0; 
dyi =yt12 -y0; 

 

 
ddxi =dxi.*dxi; 

 
ddyi =dyi.*dyi; 

 
ri12 =sqrt(ddxi+ddyi); 

 



for i=1:1:dim 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 

 

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

%%%%% 
if dyi(i)<=0&dxi(i)>=0 
fi12(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 

 
if dyi(i)>=0&dxi(i)>=0 
fi12(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 
%  
if dyi(i)>=0&dxi(i)<=0 
fi12(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
%      
if dyi(i)<=0&dxi(i)<=0 
fi12(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
end 

 
%   

 
% %&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&& 
 xt13=(xt+13*parm)*poelx+meelx; 
 yt13=yt*poely+meely; 
dxi = xt13-x0; 
dyi =yt13 -y0; 

 

 
ddxi =dxi.*dxi; 

 
ddyi =dyi.*dyi; 

 
ri13 =sqrt(ddxi+ddyi); 

 
for i=1:1:dim 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 

 



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

%%%%% 
if dyi(i)<=0&dxi(i)>=0 
fi13(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 

 
if dyi(i)>=0&dxi(i)>=0 
fi13(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 
%  
if dyi(i)>=0&dxi(i)<=0 
fi13(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
%      
if dyi(i)<=0&dxi(i)<=0 
fi13(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
end 

 

 
%   

 
% %&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&& 
 xt14=(xt+14*parm)*poelx+meelx; 
 yt14=yt*poely+meely; 
dxi = xt14-x0; 
dyi =yt14 -y0; 

 

 
ddxi =dxi.*dxi; 

 
ddyi =dyi.*dyi; 

 
ri14 =sqrt(ddxi+ddyi); 

 
for i=1:1:dim 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 

 
if (stam==1)   
            cc=stam; 
while (cc==1) 



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

%%%%%     
if dyi(i)<=0&dxi(i)>=0 
fi14(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 

 
if dyi(i)>=0&dxi(i)>=0 
fi14(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 
%  
if dyi(i)>=0&dxi(i)<=0 
fi14(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
%      
if dyi(i)<=0&dxi(i)<=0 
fi14(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
end 

 

 
%   

 
% %&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&& 
 xt15=(xt+15*parm)*poelx+meelx; 
 yt15=yt*poely+meely; 
dxi = xt15-x0; 
dyi =yt15 -y0; 

 

 
ddxi =dxi.*dxi; 

 
ddyi =dyi.*dyi; 

 
ri15 =sqrt(ddxi+ddyi); 

 
for i=1:1:dim 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 

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



end 
end 
end 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%% 
if dyi(i)<=0&dxi(i)>=0 
fi15(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 

 
if dyi(i)>=0&dxi(i)>=0 
fi15(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 
%  
if dyi(i)>=0&dxi(i)<=0 
fi15(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
%      
if dyi(i)<=0&dxi(i)<=0 
fi15(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
end 

 

 
% %&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&& 
 xt16=(xt+16*parm)*poelx+meelx; 
 yt16=yt*poely+meely; 
dxi = xt16-x0; 
dyi =yt16 -y0; 

 

 
ddxi =dxi.*dxi; 

 
ddyi =dyi.*dyi; 

 
ri16 =sqrt(ddxi+ddyi); 

 
for i=1:1:dim 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 

 

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

%%%%% 



if dyi(i)<=0&dxi(i)>=0 
fi16(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 

 
if dyi(i)>=0&dxi(i)>=0 
fi16(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 
%  
if dyi(i)>=0&dxi(i)<=0 
fi16(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
%      
if dyi(i)<=0&dxi(i)<=0 
fi16(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
end 

 
%   

 
% %&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&& 
xt17=(xt+17*parm)*poelx+meelx; 
 yt17=yt*poely+meely; 
dxi = xt17-x0; 
dyi =yt17 -y0; 

 

 
ddxi =dxi.*dxi; 

 
ddyi =dyi.*dyi; 

 
ri17 =sqrt(ddxi+ddyi); 

 
for i=1:1:dim 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 

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

%%%%% 
if dyi(i)<=0&dxi(i)>=0 
fi17(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 

 



if dyi(i)>=0&dxi(i)>=0 
fi17(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 
%  
if dyi(i)>=0&dxi(i)<=0 
fi17(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
%      
if dyi(i)<=0&dxi(i)<=0 
fi17(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
end 

 

 

 
%&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&& 
xt18=(xt+18*parm)*poelx+meelx; 
yt18=yt*poely+meely; 

 

 
dxi = xt18-x0; 
dyi =yt18 -y0; 

 

 
ddxi =dxi.*dxi; 

 
ddyi =dyi.*dyi; 

 
ri18 =sqrt(ddxi+ddyi); 

 
for i=1:1:dim 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 

 

 
if (stam==1)   
            cc=suv; 
while (cc==0) 
            cc=suv; 
            pause(ryte); 
if (status==1) 
return 
end 
end 
end 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%% 
if dyi(i)<=0&dxi(i)>=0 
fi18(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 

 
if dyi(i)>=0&dxi(i)>=0 



fi18(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 
%  
if dyi(i)>=0&dxi(i)<=0 
fi18(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
%      
if dyi(i)<=0&dxi(i)<=0 
fi18(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
end 

 
%   
%&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&& 

 
 xt19=(xt+19*parm)*poelx+meelx; 
yt19=yt*poely+meely; 

 

 
dxi = xt19-x0; 
dyi =yt19 -y0; 

 

 
ddxi =dxi.*dxi; 

 
ddyi =dyi.*dyi; 

 
ri19 =sqrt(ddxi+ddyi); 

 
for i=1:1:dim 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 

 

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

%%%%% 
if dyi(i)<=0&dxi(i)>=0 
fi19(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 
else 
end 

 
if dyi(i)>=0&dxi(i)>=0 
fi19(i) =atan(dyi(i)/dxi(i)); 



else 
end 
%  
if dyi(i)>=0&dxi(i)<=0 
fi19(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
%      
if dyi(i)<=0&dxi(i)<=0 
fi19(i) =atan(dyi(i)/dxi(i))+pi; 
else 
end 

 
end 

 
%&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&&& 

 

 

 
 c1 =0.5; 
 c2 =0.3; 
 c3=0.1; 

 

 

 

 
  xxt1 =x0+ri1.*cos(fi1+f); 
    yyt1=y0+ri1.*sin(fi1+f); 

 
    xxt2 =x0+ri2.*cos(fi2+f); 
    yyt2=y0+ri2.*sin(fi2+f); 

 
    xxt3 =x0+ri3.*cos(fi3+f); 
    yyt3=y0+ri3.*sin(fi3+f); 

 
    xxt4 =x0+ri4.*cos(fi4+f); 
    yyt4=y0+ri4.*sin(fi4+f); 

 
    xxt5 =x0+ri5.*cos(fi5+f); 
    yyt5=y0+ri5.*sin(fi5+f); 

 
    xxt6 =x0+ri6.*cos(fi6+f); 
    yyt6=y0+ri6.*sin(fi6+f); 

 
    xxt7 =x0+ri7.*cos(fi7+f); 
    yyt7=y0+ri7.*sin(fi7+f); 

 
    xxt8 =x0+ri8.*cos(fi8+f); 
    yyt8=y0+ri8.*sin(fi8+f); 

 
     xxt9 =x0+ri9.*cos(fi9+f); 
    yyt9=y0+ri9.*sin(fi9+f); 

 
    xxt10 =x0+ri10.*cos(fi10+f); 
    yyt10 =y0+ri10.*sin(fi10+f); 

 



    xxt11 =x0+ri11.*cos(fi11+f); 
    yyt11 =y0+ri11.*sin(fi11+f); 

 
    xxt12 =x0+ri12.*cos(fi12+f); 
    yyt12 =y0+ri12.*sin(fi12+f); 

 
    xxt13 =x0+ri13.*cos(fi13+f); 
    yyt13 =y0+ri13.*sin(fi13+f); 

 
    xxt14=x0+ri14.*cos(fi14+f); 
    yyt14 =y0+ri14.*sin(fi14+f); 

 
    xxt15 =x0+ri15.*cos(fi15+f); 
    yyt15 =y0+ri15.*sin(fi15+f); 

 
    xxt16 =x0+ri16.*cos(fi16+f); 
    yyt16 =y0+ri16.*sin(fi16+f); 

 
    xxt17 =x0+ri17.*cos(fi17+f); 
    yyt17 =y0+ri17.*sin(fi17+f); 

 
     xxt18 =x0+ri18.*cos(fi18+f); 
    yyt18 =y0+ri18.*sin(fi18+f); 

 
    xxt19 =x0+ri19.*cos(fi19+f); 
    yyt19 =y0+ri19.*sin(fi19+f); 

 

 

 
% Prwto syrma aristera toy phniou 
%  k11x =x0; 
 k12x =0.26; 
 k13x =0.26; 
 k14x =x0; 

 
%  k11y =y0; 
 k12y=y0; 
 k13y=y0-0.01; 
 k14y=y0-0.01; 

 

 
r12=sqrt((k12x-x0)^2+(k12y-y0)^2); 
r13=sqrt((k13x-x0)^2+(k13y-y0)^2); 
r14=sqrt((k14x-x0)^2+(k14y-y0)^2); 

 
kf12=atan((y0-k12y)/(-k12x+x0))+pi; 
kf13=atan((-k13y+y0))/(-k13x+x0)+pi; 

 

 

 

 
k11x =x0; 
k11y =y0; 
%      
k12x =x0+r12*cos(f+kf12); 
k12y =y0+r12*sin(f+kf12); 

 



k13x =x0+r13*cos(f+kf13); 
k13y =y0+r13*sin(f+kf13); 

 
k14x =x0+r14*cos(f+(3*pi/2)); 
k14y =y0+r14*sin(f+(3*pi/2)); 

 
 ka1x =[k11x  k12x   k13x    k14x ]; 
ka1y =[k11y  k12y   k13y    k14y ]; 

 

 

 
% DEYTERO SYRMA DEKSIA STO PHNIO 
 k21x =x0+0.02; 
 k22x =0.37; 
 k23x =0.37; 
 k24x =x0+0.02; 

 
 k21y =y0; 
 k22y=y0; 
 k23y=y0-0.01; 
 k24y=y0-0.01; 

 

 
 r21=sqrt((k21x-x0)^2+(k21y-y0)^2); 
r22=sqrt((k22x-x0)^2+(k22y-y0)^2); 
r23=sqrt((k23x-x0)^2+(k23y-y0)^2); 
r24=sqrt((k24x-x0)^2+(k24y-y0)^2); 

 
 kf23=atan((y0-k23y)/(k23x-x0)); 
kf24=atan((y0-k24y)/(k24x-x0)); 

 

 
k21x =x0+r21*cos(f); 
k21y =y0+r21*sin(f); 

 
%      
k22x =x0+r22*cos(f); 
k22y =y0+r22*sin(f); 

 
k23x =x0+r23*cos(f-kf23); 
k23y =y0+r23*sin(f-kf23); 

 
k24x =x0+r24*cos(f-kf24); 
k24y =y0+r24*sin(f-kf24); 

 
 ka2x =[k21x  k22x   k23x    k24x ]; 
ka2y =[k21y  k22y   k23y    k24y ]; 

 

 
% STAUERO SYRMA  AKSONA PERISTROFHS 

 
 k31x =x0+0.005; 
 k32x =k31x-0.01; 
 k33x =0.435+0.005; 
 k34x =k33x +0.01; 

 
 k31y =y0-0.005; 



 k32y=y0-0.005; 
 k33y=0.55; 
 k34y=0.55; 

 

 
 x01 = k34x-0.005; 
 y01 = k34y; 

 
 r31=sqrt((k31x-x0)^2+(k31y-y0)^2); 
r32=sqrt((k32x-x0)^2+(k32y-y0)^2); 
r33=sqrt((k33x-x01)^2+(k33y-y01)^2); 
r34=sqrt((k34x-x01)^2+(k34y-y01)^2); 

 
%  kf31=3*pi/2 
  kf31=atan((y0-k31y)/(k31x-x0)); 
 kf32=atan((y0-k32y)/(x0-k32x))+pi; 

 

 
k31x =x0+r31*cos(f-kf31); 
k31y =y0+r31*sin(f-kf31); 

 
%      
k32x =x0+r32*cos(f+kf32); 
k32y =y0+r32*sin(f+kf32); 

 
k33x =x01+r33*cos(f+pi); 
k33y =y01+r33*sin(f+pi); 

 
k34x =x01+r34*cos(f); 
k34y =y01+r34*sin(f); 

 
 ka3x =[k31x  k32x   k33x    k34x ]; 
ka3y =[k31y  k32y   k33y    k34y ]; 

 

 

 

 
 

% PISW PERISTREFOMENO SYRMA  AKSONA PERISTROFHS 

 
 k41x =x0+0.02; 
 k42x =x0+0.03; 
 k43x =0.56; 
 k44x =k43x-0.01; 

 
 k41y =y0-0.005; 
 k42y=y0-0.005; 
 k43y=0.487; 
 k44y=0.487; 

 
 x02 = k44x-0.025; 
 y02 = k43y; 

 
r41=sqrt((k41x-x0)^2+(k41y-y0)^2); 
r42=sqrt((k42x-x0)^2+(k42y-y0)^2); 
r43=sqrt((k43x-x02)^2+(k43y-y02)^2); 
r44=sqrt((k44x-x02)^2+(k44y-y02)^2); 



 
  kf41=atan((y0-k41y)/(k41x-x0)); 
 kf42=atan((y0-k42y)/(k42x-x0)); 

 

 
k41x =x0+r41*cos(f-kf41); 
k41y =y0+r41*sin(f-kf41); 

 

 
k42x =x0+r42*cos(f-kf42); 
k42y =y0+r42*sin(f-kf42); 

 
k43x =x01+0.029*cos(f); 
k43y =y01+0.029*sin(f); 

 
k44x =x01+0.021*cos(f); 
k44y =y01+0.021*sin(f); 

 

 
 ka4x =[k41x  k42x   k43x    k44x ]; 
ka4y =[k41y  k42y   k43y    k44y ]; 

 

 
%   MP0RSTA PERISTREFOMENO SYRMA AKSONA PERISTROFHS 
k51x =x01+0.021*cos(f); 
k51y =y01+0.021*sin(f); 

 

 
k52x =x01+0.029*cos(f); 
k52y =y01+0.029*sin(f); 

 
k53x =x02+r43*cos(f); 
k53y =y02+r43*sin(f); 

 
k54x =x02+r44*cos(f); 
k54y =y02+r44*sin(f); 

 
 ka5x =[k51x  k52x   k53x    k54x ]; 
ka5y =[k51y  k52y   k53y    k54y ]; 

 
% 1os DAKTYLIOS STATHEROU AKSONA 

 
fd1 = 0:pi/50:2*pi; 
rdak1 =0.04; 

 
x0dak1=0.445; 
y0dak1=0.55; 

 
% eksoterikos 
xdak1 =x0dak1+rdak1*cos(fd1); 
ydak1 =y0dak1+rdak1*sin(fd1); 

 
% esoterikos 
xdak5 =x0dak1+0.035*cos(fd1); 
ydak5 =y0dak1+0.035*sin(fd1); 

 
% kedrikh oph 



xdak11=x0dak1+0.15*rdak1*cos(fd1); 
ydak11 =y0dak1+0.15*rdak1*sin(fd1); 

 
%peristrefomenh oph 
xdak33= x0dak1+0.0250+0.2*rdak1*cos(fd1); 
ydak33 =y0dak1+0.2*rdak1*sin(fd1); 

 
xdak33b= x0dak1+0.0250+0.11*rdak1*cos(fd1); 
ydak33b =y0dak1+0.11*rdak1*sin(fd1); 

 
% 2os DAKTYLIOS KINOUMENOU AKSONA 
rdak2 =0.04; 

 
x0dak2=x02+0.004; 
y0dak2=y02; 

 
% eksoterikos 
xdak2 =x0dak2+rdak2*cos(fd1); 
ydak2 =y0dak2+rdak2*sin(fd1); 

 
% esoterikos 
xdak44=x0dak2+0.035*cos(fd1); 
ydak44 =y0dak2+0.035*sin(fd1); 

 
% peristrefomenh oph 
xdak22=x0dak2+0.0250+0.15*rdak2*cos(fd1); 
ydak22 =y0dak2+0.15*rdak2*sin(fd1); 

 
% Psiktres 
fp=(0.9*pi/2):pi/50:(3*pi/2)-(pi/8); 

 
psk1x = 0.447+0.048*cos(fp); 
psk1y = 0.554+0.037*sin(fp); 

 

 
psk2x =psk1x+0.085; 

 
psk2y =psk1y-0.063; 

 

 
% Stirigmata psiktrwn 
% mprosta psiktra 
strp1x1 = [0.525   0.533   0.533  0.525]; 
strp1y1 = [0.4   0.4   0.45  0.45]; 

 
strp1x2 = [0.525  0.525  0.52   0.52 ]; 
strp1y2 = [0.4   0.45     0.45       0.405]; 

 

 
strp1x3 = [ 0.505    0.5800    0.5800    0.505]-0.005; 
strp1y3 = [ 0.3700    0.3700    0.3900    0.3900]; 

 
strp1x4 = [0.505   0.505  0.483  0.483 ]-0.005; 
strp1y4 = [0.39   0.37  0.4  0.42]; 

 
strp1x5 = [0.505   0.5800    0.5580   0.483 ]-0.005; 
strp1y5 = [0.39   0.39   0.42  0.42]; 



 
% pisw psiktra 

 
metps1x=x0dak2-x0dak1; 
metps1y=y0dak2-y0dak1; 

 
pstrp1x1 = strp1x1 -metps1x; 
pstrp1y1 = strp1y1 -metps1y; 

 
pstrp1x2 = strp1x2-metps1x; 
pstrp1y2 = strp1y2-metps1y; 

 

 
pstrp1x3 = strp1x3-0.005-metps1x; 
pstrp1y3 = strp1y3-metps1y; 

 
pstrp1x4 = strp1x4-0.005-metps1x; 
pstrp1y4 = strp1y4-metps1y; 

 
pstrp1x5 = strp1x5-0.005-metps1x; 
pstrp1y5 = strp1y5-metps1y; 

 

 
% Stoirigmata magnitwv 

 
%aristero 

 
 metstx=-0.013; 
 metsty=0.01; 

 

 
  srmx1 =[0.106    0.2300    0.2300    0.106]+metstx; 
  srmy1 =[ 0.5    0.5   0.6024    0.6024]+metsty; 

 

 
  srmx2 =[0.106     0.106      0.08    0.08]+metstx; 
  srmy2 =[0.5     0.6020    0.6400    0.5440]+metsty; 

 
   srmx3 =[0.106      0.2300    0.1870+0.016     0.08]+metstx; 
  srmy3 =[0.6020    0.6020    0.6400    0.6400 ]+metsty; 

 
% deksio 
  metd =0.36; 
  dsrmx1 =srmx1+metd; 
  dsrmy1 =srmy1; 

 
  dsrmx2= srmx2+metd; 
  dsrmy2 =srmy2; 

 
  dsrmx3 =srmx3+metd; 
  dsrmy3= srmy3; 

 

 
% Magnhths 
  mmagy =0.01; 
  magnx1 = [ 0.14     0.2420    0.2420    0.14]; 
  magny1 = [ 0.61     0.61     0.64  0.64]+mmagy ;  



 
   magnx2 = [ 0.14     0.2420    0.2370  0.135 ]; 
  magny2 = [ 0.64     0.64     0.655  0.655]+mmagy ; 

 
  magnx3=[ 0.0370    0.14    0.14    0.0370]; 
  magny3=[ 0.61     0.61     0.64  0.64]  +mmagy ; 

 
  magnx4 = [ 0.0370    0.14    0.135    0.0320]; 
  magny4 = [ 0.64     0.64     0.655  0.655]+mmagy ;  

 
  magnx5 = [ 0.0370    0.0370    0.0320    0.0320]; 
  magny5 = [ 0.61     0.64     0.655  0.625]+mmagy  ; 

 

 
   dmagnx1 = magnx1+metd; 
  dmagny1 = magny1; 

 
  dmagnx2=  magnx2+metd ; 
  dmagny2 =  magny2 ; 

 
  dmagnx3 =magnx3+metd; 
  dmagny3 = magny3 ; 

 
  dmagnx4 = magnx4+metd; 
  dmagny4 =  magny4 ; 

 
  dmagnx5 = magnx5+metd; 
  dmagny5 =  magny5 ; 

 

 
%POLYMETRO 

 
 met3=0.4; 
 met4=3.5; 
 met5=-1.065; 
 met6 =0.05; 
polymx1 = [0.22  0.55   0.55  0.22]*met3+met6; 
polymy1 = [0.434  0.434   0.46  0.46]*met4+met5; 

 
polymx2 = [0.207  0.22    0.22 0.207]*met3+met6; 
polymy2 = [0.437  0.434   0.46  0.463]*met4+met5; 

 
polymx3 = [0.22  0.55    0.535  0.207]*met3+met6; 
polymy3 = [0.46  0.46   0.463  0.463]*met4+met5; 

 

 
% Voltometro-amperometro 
metv=0.15; 
volx1 = ([0.13  0.34   0.34  0.13]+metv)*met3+met6; 
voly1 = [0.442  0.442   0.458  0.458]*met4+met5; 

 
volx2 = ([0.135  0.335   0.335  0.135]+metv)*met3+met6; 
voly2 = [0.443  0.443   0.457  0.457]*met4+met5; 

 
volx3 = ([0.135  0.335   0.325  0.14]+metv)*met3+met6; 
voly3 = [0.443  0.443   0.445  0.445]*met4+met5; 

 



volx4 = ([0.135  0.14  0.14   0.135]+metv)*met3+met6; 
voly4 = [0.443  0.445  0.456  0.457 ]*met4+met5; 

 
volx5 = ([0.325  0.335   0.335  0.325]+metv)*met3+met6; 
voly5 = [0.445  0.443   0.457  0.456 ]*met4+met5; 

 
volx6 = ([0.135  0.14   0.325  0.335]+metv)*met3+met6; 
voly6 = [0.457  0.456    0.456   0.457]*met4+met5; 

 
volx7 = ([0.14   0.325    0.325   0.14]+metv)*met3+met6; 
voly7 = [0.445    0.445   0.456  0.456]*met4+met5; 

 
% Koumpia -rythmistes Voltometrou-amperometrou 

 
rx = 0.015; 
ry = 0.0025; 

 
fi =0:pi/30:2*pi; 
kvolx1 = (rx*cos(fi)+(0.3+1.2*metv))*met3+met6; 
kvoly1 = (ry*sin(fi)+0.438)*met4+met5; 

 
kvolx11 = kvolx1-0.004; 
kvoly11 =kvoly1  ;   

 
% Vismata Voltometrou-amperometrou 

 
vrx = 0.01; 
vry = 0.0015; 

 
vvolx1 = (0.36+vrx*cos(fi))*met3+met6; 
vvoly1 = (0.438+vry*sin(fi))*met4+met5; 

 
vvolx11 = vvolx1-0.002; 
vvoly11 =vvoly1    ; 

 
vampx1 = vvolx1+0.025; 
vampy1 = vvoly1; 

 
vampx11 = vampx1-0.003; 
vampy11  =vvoly1 ; 

 
% Diakopths Organou 
metv1 = 0.11; 
diakx =([0.17   0.19      0.19      0.17]+metv1)*met3+met6; 
diaky =[0.436  0.436    0.44    0.44]*met4+met5; 

 
diakx1 =([0.168   0.17      0.17      0.168]+metv1)*met3+met6; 
diaky1 =[0.436  0.436    0.44    0.44]*met4+met5; 

 
diakx2 =([0.17   0.19     0.19   0.17]+metv1)*met3+met6; 
diaky2 =[0.4358   0.4358   0.436  0.436]*met4+met5; 

 

 
dddiaky2 =diaky2; 

 

 
% reymatoliptes stis psiktres 



% mprosta 
rempsx1 =[0.54  0.569 0.569  0.54 ]; 
rempsy1 =[0.482  0.482 0.492  0.492 ]; 

 
rempsx2 =[0.54   0.54 0.536  0.536  ]; 
rempsy2 =[0.482  0.492   0.494  0.484 ]; 

 
rempsx3 =[0.54  0.569   0.564   0.536  ]; 
rempsy3 =[0.492  0.492   0.494  0.494 ]; 

 
% pisw 
metrx=-0.083; 
metry =0.065; 

 

 
prempsx1 =rempsx1+metrx; 
prempsy1 =rempsy1+metry ; 

 
prempsx2 =rempsx2+metrx; 
prempsy2 =rempsy2+metry; 

 
prempsx3 =rempsx3+metrx ; 
prempsy3 =rempsy3+metry ; 

 
% priza 
   polpx=1; 
   metpx=0.1; 

 
   polpy=6; 
   metpy=-2.088; 

 
   prx1 =([ 0.8260    0.8260    0.8130    0.8130])*polpx+metpx ; 
   pry1 =([ 0.4135    0.4085    0.4115    0.4165])*polpy+metpy ; 

 
   prx2 =([0.8260    0.8330    0.8330    0.8260  ])*polpx+metpx ; 
   pry2 =([0.4085    0.4085    0.4135    0.4135])*polpy+metpy ; 

 

 
   prx3 =([0.8260    0.8330    0.8200    0.8130 ])*polpx+metpx ; 
   pry3 =([0.4135    0.4135    0.4165    0.4165])*polpy+metpy ; 

 
   fpr =0:pi/20:2*pi; 

 
   prx4 =(0.818+0.004*cos(fpr))*polpx+metpx; 
   pry4 =(0.4125+0.0014*sin(fpr))*polpy+metpy; 

 

 
% KINHTHRAS 
   kinx1 =[0.72  0.78  0.78   0.72]; 
   kiny1 =[0.37 0.37   0.41   0.41]; 

 
   kinx2 =[0.72   0.72  0.705 0.705]; 
   kiny2 =[0.37   0.41   0.425   0.385]; 

 
   kinx3 =[0.72   0.78   0.765      0.705]; 
   kiny3 =[0.41   0.41 0.425   0.425]; 

 



%diakopths kinithra 
metdiakx=0.57; 
metdiaky =- 0.07; 
kdiakx =diakx+metdiakx ; 
kdiaky =diaky+metdiaky; 

 
kdiakx1 =diakx1+metdiakx; 
kdiaky1 =diaky1+metdiaky; 

 
kdiakx2 =diakx2+metdiakx; 
kdiaky2 =diaky2+metdiaky; 

 
xpin1 = [0.1    0.7+0.02   0.7+0.02  

0.1]-0.03; 
ypin1 = [0.45+0.2       0.45+0.2     

0.95       0.95 ]; 

 
xpin2 = [0.093    0.71+0.02   0.71+0.02  

0.093]-0.03; 
ypin2 = [0.44+0.2    0.44+0.2    0.96  

0.96]; 

 

 
%  %skiasi pinaka 
pinsk_k_x = [0.1    0.7+0.02   0.7+0.02  

0.1]-0.03; 
pinsk_k_y = [0.45+0.2       0.45+0.2   

0.455+0.2 0.455+0.2 ]; 

 
pinsk_a_x = [0.1  0.103    0.103  0.1]-0.03; 
pinsk_a_y = [0.45+0.2       0.45+0.2     0.95       0.95 ]; 

 
pinsk_d_x = [0.1  0.103    0.103  0.1]+0.6+0.02-0.03 ; 
pinsk_d_y = [0.45+0.2       0.45+0.2     0.95       0.95 ]; 

 
pinsk_p_x = [0.1    0.7+0.02   0.7+0.02  0.1]-0.03; 
pinsk_p_y = [0.45+0.2       0.45+0.2   0.453+0.2 0.453+0.2 ]+0.299; 

 
 met100=0.08; 
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               srmx1+met100, srmy1, [0.2 0.6 0],... 
               magnx1+met100, magny1, [0.08235 0.08235 0.8392],... 
               magnx2+met100, magny2, [0.08235 0.08235 0.7392],... 
               magnx3+met100, magny3, [0.8196 0.2314 0.09412],... 
               magnx4+met100, magny4, [0.7196 0.214 0.09412],... 
               magnx5+met100, magny5, [0.6196 0.114 0.09412],... 
               polymx1+met100, polymy1, [0.6 0.6  0.6],... 
         polymx2+met100, polymy2, [0.5 0.5  0.5],... 
         polymx3+met100, polymy3, [0.48 0.48  0.48],... 
         volx1+met100, voly1, [0.38 0.38  0.38],... 
         volx2+met100, voly2, [0.6 0.6  0.6],... 
         volx3+met100, voly3, [0.5 0.5  0.5],... 
         volx4+met100, voly4, [0.54 0.54  0.54],... 
         volx5+met100, voly5, [0.54 0.54  0.54],... 
         volx6+met100, voly6, [0.42 0.42  0.42],... 
         volx7+met100, voly7, [0.8 0.8  0.8],... 
         kvolx11+met100, kvoly11, [0 0.6 0],... 
         kvolx1+met100, kvoly1 , [0 0.8 0],... 
         vvolx11+met100, vvoly11, [0 0 0.8],... 
         vvolx1+met100, vvoly1 , [0 0 1],... 
         vampx11+met100, vampy11,  [0.6  0   0],... 
         vampx1+met100, vampy1, [0.8 0 0],... 
         diakx+met100, diaky, [0.8  0   0],... 
         diakx1+met100, diaky1, [1  0.1   0.1],... 
         diakx2+met100, diaky2, [1  0.1   0.1],... 
         diakx2+met100, dddiaky2, [1  0.1   0.1],... 
         rempsx1, rempsy1  ,[0.7  0.7  0.7],... 
           rempsx2, rempsy2  ,[0.4  0.4   0.4],... 
           rempsx3, rempsy3  ,[0.55  0.55   0.55],... 
            prempsx1, prempsy1  ,[0.7  0.7  0.7],... 
           prempsx2, prempsy2  ,[0.4  0.4   0.4],... 
           prempsx3, prempsy3  ,[0.55  0.55   0.55],... 
           kax1, kay1, [0.2 0.4 0],... 
           kax2, kay2, [0.2 0.4 0],... 
           kax3, kay3, [0.2 0.4 0],... 
           kax4, kay4, [0.2 0.4 0],... 
           kkax1, kkay1, [0.2 0.4 0],... 
           kkax2, kkay2, [0.2 0.4 0],... 
           kkax3, kkay3, [0.2 0.4 0],... 
           kkax3b,  kkay3b, [0.2 0.4 0],... 
           kkaxc, kkayc ,  [0.2 0.4 0],... 
           kkaxd, kkayd ,  [0.2 0.4 0],... 
           kkax4, kkay4, [0.2 0.4 0],... 
           kkax5, kkay5, [0.2 0.4 0],... 
           prx1, pry1, [0.8 0.8 0.8],... 
                     prx2, pry2, [0.9 0.9 0.9],... 



                     prx3, pry3, [0.7 0.7 0.7],... 
                     prx4, pry4, [0.35 0.35  0.35 ],... 
                     kax6, kay6, [0.2549 0.2667 0.2549],... 
                     kinx1, kiny1,[0.7  0.7  0.7],... 
                      kinx2, kiny2,[0.5  0.5  0.5],... 
                      kinx3, kiny3,[0.6  0.6  0.6],... 
                      kax7, kay7, [0.2549 0.2667 0.2549],... 
                           kdiakx, kdiaky, [0.3  0.3   0.3],... 
         kdiakx1, kdiaky1, [0.1  0.1   0.1],... 
         kdiakx2, kdiaky2, [0.1  0.1   0.1],... 
syrmx2,syrmy2, [0.8314 0.8157 0.7843],... 

                            adx1, ady1, [0.3294 0.2902 0.2902],... 
           s1adx1, s1ady1, [0.5094 0.4702 0.4702],... 
           s2adx1, s2ady1, [0.5794 0.5402 0.5402],... 
           s3adx1, s3ady1, [1 0.6802 0.6802],... 
            syrmx1,syrmy1, [0.8314 0.8157 0.7843],... 
             adxrx1, adxry1, [0.08235 0.08235 0.851],... 
          adxrx2, adxry2, [0.8039 0.1216 0.1216],... 
           adxrx3, adxry3, [0.08235 0.08235 0.851],... 
          adxrx4, adxry4, [0.8039 0.1216 0.1216],... 
'LineStyle','none') 

 
     axis([0 1 0. 1]); 
      axis off 
         text(0.26 , 0.92, 'Γηαθόπηεοθηλεηήξααλνηθηόο', 'FontSize',9 

) 
          text(0.7 , 0.44, 'Kηλεηήξαο', 'FontSize',8 ) 
          text(0.35 , 0.75, '΢ωιελνεηδέο', 'FontSize',9 ) 
text(0.16 , 0.87, 'Παξαηεξνύκε όηη δελ δηέξρεηαη ξεύκα από ην 

ακπεξόκεηξν', 'FontSize',9 ) 
text(0.305 , 0.505, 'A', 'FontSize',8 ) 
          text(0.250 , 0.51, '0', 'FontSize',9 ) 

 
          text(0.58 , 0.92, 't =            sec', 'FontSize',9 ) 

 
 

 

 

pause(4) 

 

 

 
ii=0.05*w; 

 
i=num2str(ii, 3); 

 
%  
for t=0:0.01:time 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%

%%%%%% 

Με ηην ενηολή text  ειζάγοςμε ζε οποιοδήποηε ζημείο ηων 

αξόνων θέλοςμε ηο κείμενο πος επιθςμούμε. 



 

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

%%%%%      
      t1=num2str(t,3); 
%      
    f=w*t; 
%      
  xxt1 =x0+ri1.*cos(fi1+f); 
    yyt1=y0+ri1.*sin(fi1+f); 

 
    xxt2 =x0+ri2.*cos(fi2+f); 
    yyt2=y0+ri2.*sin(fi2+f); 

 
    xxt3 =x0+ri3.*cos(fi3+f); 
    yyt3=y0+ri3.*sin(fi3+f); 

 
    xxt4 =x0+ri4.*cos(fi4+f); 
    yyt4=y0+ri4.*sin(fi4+f); 

 
    xxt5 =x0+ri5.*cos(fi5+f); 
    yyt5=y0+ri5.*sin(fi5+f); 

 
    xxt6 =x0+ri6.*cos(fi6+f); 
    yyt6=y0+ri6.*sin(fi6+f); 

 
    xxt7 =x0+ri7.*cos(fi7+f); 
    yyt7=y0+ri7.*sin(fi7+f); 

 
    xxt8 =x0+ri8.*cos(fi8+f); 
    yyt8=y0+ri8.*sin(fi8+f); 

 
     xxt9 =x0+ri9.*cos(fi9+f); 
    yyt9=y0+ri9.*sin(fi9+f); 

 
    xxt10 =x0+ri10.*cos(fi10+f); 
    yyt10 =y0+ri10.*sin(fi10+f); 

 
    xxt11 =x0+ri11.*cos(fi11+f); 
    yyt11 =y0+ri11.*sin(fi11+f); 

 
    xxt12 =x0+ri12.*cos(fi12+f); 
    yyt12 =y0+ri12.*sin(fi12+f); 

 
    xxt13 =x0+ri13.*cos(fi13+f); 
    yyt13 =y0+ri13.*sin(fi13+f); 

 
    xxt14=x0+ri14.*cos(fi14+f); 



    yyt14 =y0+ri14.*sin(fi14+f); 

 
    xxt15 =x0+ri15.*cos(fi15+f); 
    yyt15 =y0+ri15.*sin(fi15+f); 

 
    xxt16 =x0+ri16.*cos(fi16+f); 
    yyt16 =y0+ri16.*sin(fi16+f); 

 
    xxt17 =x0+ri17.*cos(fi17+f); 
    yyt17 =y0+ri17.*sin(fi17+f); 

 
     xxt18 =x0+ri18.*cos(fi18+f); 
    yyt18 =y0+ri18.*sin(fi18+f); 

 
    xxt19 =x0+ri19.*cos(fi19+f); 
    yyt19 =y0+ri19.*sin(fi19+f); 

 

 
% 1o syrma aristera toy phniou 
   k11x =x0; 
k11y =y0; 

 
k12x =x0+r12*cos(f+kf12); 
k12y =y0+r12*sin(f+kf12); 

 
k13x =x0+r13*cos(f+kf13); 
k13y =y0+r13*sin(f+kf13); 

 
k14x =x0+r14*cos(f+(3*pi/2)); 
k14y =y0+r14*sin(f+(3*pi/2)); 

 
 ka1x =[k11x  k12x   k13x    k14x ]; 
ka1y =[k11y  k12y   k13y    k14y ]; 

 

 
% 2o syrma deksia toy phniou 
k21x =x0+r21*cos(f); 
k21y =y0+r21*sin(f); 

 

 
k22x =x0+r22*cos(f); 
k22y =y0+r22*sin(f); 

 
k23x =x0+r23*cos(f-kf23); 
k23y =y0+r23*sin(f-kf23); 

 
k24x =x0+r24*cos(f-kf24); 
k24y =y0+r24*sin(f-kf24); 

 
 ka2x =[k21x  k22x   k23x    k24x ]; 
ka2y =[k21y  k22y   k23y    k24y ]; 

 
% STAUERO SYRMA AKSONA PERISTROFHS 

 
k31x =x0+r31*cos(f-kf31); 
k31y =y0+r31*sin(f-kf31); 

 



%      
k32x =x0+r32*cos(f+kf32); 
k32y =y0+r32*sin(f+kf32); 

 
k33x =x01+r33*cos(f+pi); 
k33y =y01+r33*sin(f+pi); 

 
k34x =x01+r34*cos(f); 
k34y =y01+r34*sin(f); 

 

 

 
 ka3x =[k31x  k32x   k33x    k34x ]; 
ka3y =[k31y  k32y   k33y    k34y ]; 

 
%   PISW PERISTREFOMENO SYRMA AKSONA PERISTROFHS 
k41x =x0+r41*cos(f-kf41); 
k41y =y0+r41*sin(f-kf41); 

 

 
k42x =x0+r42*cos(f-kf42); 
k42y =y0+r42*sin(f-kf42); 

 
k43x =x01+0.029*cos(f); 
k43y =y01+0.029*sin(f); 

 
k44x =x01+0.021*cos(f); 
k44y =y01+0.021*sin(f); 

 
 ka4x =[k41x  k42x   k43x    k44x ]; 
ka4y =[k41y  k42y   k43y    k44y ]; 

 

 

 
% %   MP0RSTA PERISTREFOMENO SYRMA AKSONA PERISTROFHS 
k51x =x01+0.021*cos(f); 
k51y =y01+0.021*sin(f); 

 

 
k52x =x01+0.029*cos(f); 
k52y =y01+0.029*sin(f); 

 
k53x =x02+r43*cos(f); 
k53y =y02+r43*sin(f); 

 
k54x =x02+r44*cos(f); 
k54y =y02+r44*sin(f); 

 
 ka5x =[k51x  k52x   k53x    k54x ]; 
ka5y =[k51y  k52y   k53y    k54y ]; 

 

 

 
% 1os DAKTYLIOS STATHEROU AKSONA 

 
% peristrefomenh oph 
xdak33= x0dak1+0.02500*cos(f)+0.2*rdak1*cos(fd1); 



ydak33 =y0dak1+0.02500*sin(f)+0.2*rdak1*sin(fd1); 

 
xdak33b= x0dak1+0.02500*cos(f)+0.11*rdak1*cos(fd1); 
ydak33b =y0dak1+0.02500*sin(f)+0.11*rdak1*sin(fd1); 

 

 

 
% 2os DAKTYLIOS KINOUMENOU AKSONA 

 
% peristrefomenh oph 

 
xdak22=x0dak2+0.0250*cos(f)+0.15*rdak2*cos(fd1); 
ydak22 =y0dak2+0.02500*sin(f)+0.15*rdak2*sin(fd1); 

 

 

 

 
  fill(pat1_x, pat1_y ,[0.60+ddx,0.60+ddy,0.60+ddz],... 
     pat1_x, pat1_y-0.015,[0.61+ddx,0.61+ddy,0.61+ddz],... 
     pat1_x, pat1_y-2*0.015 ,[0.62+ddx,0.62+ddy,0.62+ddz],... 
    pat1_x, pat1_y-3*0.015 ,[0.63+ddx,0.63+ddy,0.63+ddz],... 
    pat1_x, pat1_y-4*0.015 ,[0.64+ddx,0.64+ddy,0.64+ddz],... 
    pat1_x, pat1_y-5*0.015 ,[0.65+ddx,0.65+ddy,0.65+ddz],... 
    pat1_x, pat1_y-6*0.015 ,[0.66+ddx,0.66+ddy,0.66+ddz],... 
    pat1_x, pat1_y-7*0.015 ,[0.67+ddx,0.67+ddy,0.67+ddz],... 
    pat1_x, pat1_y-8*0.015 ,[0.68+ddx,0.68+ddy,0.68+ddz],... 
    pat1_x, pat1_y-9*0.015 ,[0.69+ddx,0.69+ddy,0.69+ddz],... 
    pat1_x, pat1_y-10*0.015 ,[0.7+ddx,0.7+ddy,0.7+ddz],... 
    pat1_x, pat1_y-11*0.015 ,[0.71+ddx,0.71+ddy,0.71+ddz],... 
    pat1_x, pat1_y-12*0.015 ,[0.72+ddx,0.72+ddy,0.72+ddz],... 
    pat1_x, pat1_y-13*0.015 ,[0.73+ddx,0.73+ddy,0.73+ddz],... 
    pat1_x, pat1_y-14*0.015 ,[0.74+ddx,0.74+ddy,0.74+ddz],... 
    pat1_x, pat1_y-15*0.015 ,[0.75+ddx,0.75+ddy,0.75+ddz],... 
    pat1_x, pat1_y-16*0.015 ,[0.76+ddx,0.76+ddy,0.76+ddz],... 
     pat1_x, pat1_y-17*0.015 ,[0.77+ddx,0.77+ddy,0.77+ddz],... 
      pat1_x, pat1_y-18*0.015 ,[0.78+ddx,0.78+ddy,0.78+ddz],... 
       pat1_x, pat1_y-19*0.015 ,[0.79+ddx,0.79+ddy,0.79+ddz],... 
    pat1_x, pat1_y-20*0.015 ,[0.80+ddx,0.8+ddy,0.8+ddz],... 
  xdp1, ydp1, [0.7 0.6 0.41 ], xdv, ydv,[0.8 0.7 0.51],... 
        xpin2, ypin2 , [0.4  0.3,  0.2 ],... 
     xpin1, ypin1 , [1 1 1 ],... 
      pinsk_k_x,pinsk_k_y,[0.7,0.7,0.7],... 
     pinsk_a_x,pinsk_a_y,[0.4,0.4,0.4],... 
     pinsk_d_x,pinsk_d_y,[0.6,0.6,0.6],... 
     pinsk_p_x,pinsk_p_y,[0.3,0.3,0.3],... 
tr6x, tr6y , [0.6  0.6,  0],... 
       tr1x, tr1y , [0.7  0.7,  0],... 
       tr2x, tr2y , [0.8  0.8,  0],... 
       tr3x, tr3y , [0.6,  0.6,  0],... 
        tr4x, tr4y , [0.7,  0.7,  0],... 
         tr5x, tr5y , [0.7,  0.7,  0],... 
               dsrmx2+met100, dsrmy2, [0.2 0.4 0],... 
               dsrmx3+met100, dsrmy3, [0.1686 0.5059 0.3373],... 
               dsrmx1+met100, dsrmy1, [0.2 0.6 0],... 
               dmagnx1+met100, dmagny1, [0.08235 0.08235 0.8392],... 
               dmagnx2+met100, dmagny2, [0.08235 0.08235 0.7392],... 
               dmagnx3+met100, dmagny3, [0.8196 0.2314 0.09412],... 
               dmagnx4+met100, dmagny4, [0.7196 0.214 0.09412],... 
               dmagnx5+met100, dmagny5, [0.6196 0.114 0.09412],... 



        xxt19+met100, yyt19, [c1 c2 c3], xxt18+met100, yyt18, [c1 c2 

c3], xxt17+met100, yyt17, [c1 c2 c3],... 
    xxt16+met100, yyt16, [c1 c2 c3], xxt15+met100, yyt15, [c1 c2 c3], 

... 
    xxt14+met100, yyt14, [c1 c2 c3],xxt13+met100, yyt13, [c1 c2 c3], 

xxt12+met100, yyt12,[c1 c2 c3],xxt11+met100, yyt11,[c1 c2 c3],... 
           xxt10+met100, yyt10, [c1 c2 c3],xxt9+met100, yyt9, [c1 c2 

c3], xxt8+met100, yyt8,[c1 c2 c3],xxt7+met100, yyt7,[c1 c2 c3],... 
     xxt6+met100, yyt6, [c1 c2 c3],  xxt5+met100, yyt5, [c1 c2 

c3],... 
     xxt4+met100, yyt4, [c1 c2 c3], xxt3+met100, yyt3,[c1 c2 c3] , 

xxt2+met100, yyt2, [c1 c2  c3],... 
     xxt1+met100, yyt1, [c1 c2 c3],... 
    ka1x+met100 ,  ka1y , [c1 c2 c3],... 
    ka2x+met100 ,  ka2y , [c1 c2 c3],... 
    ka3x+met100 ,  ka3y , [c1 c2 c3],... 
    ka4x+met100, ka4y , [c1 c2 c3],... 
                        psk1x+met100, psk1y,[0.53,  0.53,  0.53],... 
                        psk2x+met100, psk2y,[0.53,  0.53,  0.53],... 
                        pstrp1x5+met100, pstrp1y5, [0.6,  0.6,  

0.6],... 
                        pstrp1x1+met100, pstrp1y1, [0.7,  0.7,  

0.7],... 
                        pstrp1x2+met100, pstrp1y2, [0.5,  0.5,  

0.5],... 
                        pstrp1x3+met100, pstrp1y3, [0.7,  0.7,  

0.7],... 
                        pstrp1x4+met100, pstrp1y4, [0.5,  0.5,  

0.5],... 
                        strp1x5+met100, strp1y5, [0.6,  0.6,  

0.6],... 
                        strp1x1+met100, strp1y1, [0.7,  0.7,  

0.7],... 
                        strp1x2+met100, strp1y2, [0.5,  0.5,  

0.5],... 
                        strp1x3+met100, strp1y3, [0.7,  0.7,  

0.7],... 
                        strp1x4+met100, strp1y4, [0.5,  0.5,  

0.5],... 
                       psk1x+met100, psk1y,[0.53,  0.53,  0.53],... 
                      psk2x+met100, psk2y,[0.53,  0.53,  0.53],... 
        xdak1+met100 , ydak1 , [0.65,  0.65,  0.65],... 
        xdak5+met100, ydak5 ,[0.45,  0.45,  0.45],... 
        xdak33+met100, ydak33 ,[0.25,  0.25,  0.25],... 
  ka5x+met100, ka5y ,[c1 c2 c3],... 
  xdak2+met100 , ydak2 , [0.65,  0.65,  0.65],... 
  xdak11+met100, ydak11 , [c1 c2 c3],... 
  xdak44+met100, ydak44, [0.45,  0.45,  0.45],... 
  xdak22+met100, ydak22 ,[c1 c2 c3],... 
  xdak33b+met100, ydak33b ,[c1 c2 c3],... 
               srmx2+met100, srmy2, [0.2 0.4 0],... 
               srmx3+met100, srmy3, [0.1686 0.5059 0.3373],... 
               srmx1+met100, srmy1, [0.2 0.6 0],... 
               magnx1+met100, magny1, [0.08235 0.08235 0.8392],... 
               magnx2+met100, magny2, [0.08235 0.08235 0.7392],... 
               magnx3+met100, magny3, [0.8196 0.2314 0.09412],... 
               magnx4+met100, magny4, [0.7196 0.214 0.09412],... 
               magnx5+met100, magny5, [0.6196 0.114 0.09412],... 
               polymx1+met100, polymy1, [0.6 0.6  0.6],... 
         polymx2+met100, polymy2, [0.5 0.5  0.5],... 
         polymx3+met100, polymy3, [0.48 0.48  0.48],... 



         volx1+met100, voly1, [0.38 0.38  0.38],... 
         volx2+met100, voly2, [0.6 0.6  0.6],... 
         volx3+met100, voly3, [0.5 0.5  0.5],... 
         volx4+met100, voly4, [0.54 0.54  0.54],... 
         volx5+met100, voly5, [0.54 0.54  0.54],... 
         volx6+met100, voly6, [0.42 0.42  0.42],... 
         volx7+met100, voly7, [0.8 0.8  0.8],... 
         kvolx11+met100, kvoly11, [0 0.6 0],... 
         kvolx1+met100, kvoly1 , [0 0.8 0],... 
         vvolx11+met100, vvoly11, [0 0 0.8],... 
         vvolx1+met100, vvoly1 , [0 0 1],... 
         vampx11+met100, vampy11,  [0.6  0   0],... 
         vampx1+met100, vampy1, [0.8 0 0],... 
          diakx+met100, diaky, [0.8  0   0],... 
         diakx1+met100, diaky1, [1  0.1   0.1],... 
         diakx2+met100, diaky2, [1  0.1   0.1],... 
         diakx2+met100, dddiaky2, [1  0.1   0.1],... 
         rempsx1, rempsy1  ,[0.7  0.7  0.7],... 
           rempsx2, rempsy2  ,[0.4  0.4   0.4],... 
           rempsx3, rempsy3  ,[0.55  0.55   0.55],... 
            prempsx1, prempsy1  ,[0.7  0.7  0.7],... 
           prempsx2, prempsy2  ,[0.4  0.4   0.4],... 
           prempsx3, prempsy3  ,[0.55  0.55   0.55],... 
           kax1, kay1, [0.2 0.4 0],... 
           kax2, kay2, [0.2 0.4 0],... 
           kax3, kay3, [0.2 0.4 0],... 
           kax4, kay4, [0.2 0.4 0],... 
           kkax1, kkay1, [0.2 0.4 0],... 
           kkax2, kkay2, [0.2 0.4 0],... 
           kkax3, kkay3, [0.2 0.4 0],... 
           kkax3b,  kkay3b, [0.2 0.4 0],... 
             kkaxc, kkayc ,  [0.2 0.4 0],... 
           kkaxd, kkayd ,  [0.2 0.4 0],... 
           kkax4, kkay4, [0.2 0.4 0],... 
           kkax5, kkay5, [0.2 0.4 0],... 
           prx1, pry1, [0.8 0.8 0.8],... 
                     prx2, pry2, [0.9 0.9 0.9],... 
                     prx3, pry3, [0.7 0.7 0.7],... 
                     prx4, pry4, [0.35 0.35  0.35 ],... 
                     kax6, kay6, [0.2549 0.2667 0.2549],... 
                     kinx1, kiny1,[0.7  0.7  0.7],... 
                      kinx2, kiny2,[0.5  0.5  0.5],... 
                      kinx3, kiny3,[0.6  0.6  0.6],... 
                      kax7, kay7, [0.2549 0.2667 0.2549],... 
          kdiakx, kdiaky, [0.8  0   0],... 
         kdiakx1, kdiaky1, [1  0.1   0.1],... 
         kdiakx2, kdiaky2, [1  0.1   0.1],... 
  syrmx2,syrmy2, [0.8314 0.8157 0.7843],... 
              adx1, ady1, [0.3294 0.2902 0.2902],... 
           s1adx1, s1ady1, [0.5094 0.4702 0.4702],... 
           s2adx1, s2ady1, [0.5794 0.5402 0.5402],... 
           s3adx1, s3ady1, [1 0.6802 0.6802],... 
            syrmx1,syrmy1, [0.8314 0.8157 0.7843],... 
             adxrx1, adxry1, [0.08235 0.08235 0.851],... 
          adxrx2, adxry2, [0.8039 0.1216 0.1216],... 
           adxrx3, adxry3, [0.08235 0.08235 0.851],... 
          adxrx4, adxry4, [0.8039 0.1216 0.1216],... 
'LineStyle','none') 

 
    axis([0 1 0 1]); 

 



     axis off 
text(0.58 , 0.92, 't =            sec', 'FontSize',9 ) 

 
text(0.605 , 0.92, t1, 'FontSize',9 , 'Color', 'r') 

 

 

 
text(0.26 , 0.92, 'Γηαθόπηεο θηλεηήξα θιεηζηόο', 

'FontSize',9 ) 
           text(0.7 , 0.44, 'Kηλεηήξαο', 

'FontSize',8 ) 
           text(0.35 , 0.75, '΢ωιελνεηδέο', 

'FontSize',9 ) 
           text(0.255 , 0.87, 'Σν ζωιελνεηδέο 

πεξηζηξέθεηαη', 'FontSize',9 ) 
           text(0.12 , 0.84, 'Παξαηεξνύκε όηη 

δηέξρεηαη ειεθηξηθό ξεύκα από ην ακπεξόκεηξν', 

'FontSize',9 ) 
text(0.305 , 0.505, 'A', 'FontSize',8 ) 
          text(0.250 , 0.51, i, 'FontSize',9 ) 
        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'); 

Ενεργοποίηςη του 
κουμπιού “Διακοπή”, το 

οποίο όταν το 
πατήςουμε ςταματάει 
τη προςομοίωςη  και 

μετατρέπεται ςε 
“΢υνέχεια”, και 
αντίςτοιχα εάν 

ξαναπατηθεί ςυνεχίζει η 
εκτέλεςη τησ 

προςομοίωςησ απ’ το 
ςημείο που ςταμάτηςε 
και ξαναενεργοποιείται 

η “∆ιακοπή”. 



% 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 w; 
global time; 
global ryt; 
global status; 
status=1; 
axes(handles.axes1) 
cla 
clear w; 
clear time; 
clear ryt; 
set(handles.edit1,'enable','on','string','15'); 
set(handles.edit2,'enable','on','string','2'); 
set(handles.edit3,'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_31.pdf; 

 

 

΢χεδιαςμόσ του κουμπιού 
“Ανανέωςη”   , το οποίο όταν το 

πατήςουμε, θέτει ξανά τισ 
αρχικέσ τιμέσ ςτισ μεταβλητέσ 

ryt. 

΢χεδιαςμόσ του κουμπιού 
“Έξοδοσ”  ,  το οποίο όταν 
πατηθεί εμφανίζεται ένα 

παράθυρο διαλόγου και µασ 
ρωτάει για επιβεβαίωςη 

εξόδου από το πρόγραμμα. 
Εν ςυνεχεία γίνεται έλεγχοσ 
επιλογήσ και τερματίζει την 

εφαρμογή όταν  η επιλογή 
είναι 'Yes'. 
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