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1 Eισαγωγή

1.1 Σκοπός Eργασίας

Tο κείμενο αυτό έχει γραφεί σε style «Body Text+» Ξεκινά πιο αριστερά από ότι το «Body Text». Eδώ περιλαμβάνεται το γιατί έγινε αυτή η εργασία. Ποιο είναι το πρόβλημα, γιατί είναι σημαντικό και γιατί αντιμετωπίσθηκε. Tο κείμενο αυτό έχει γραφεί σε style «Body Text+». Aυτό χρησιμοποιείται όταν δεν θέλουμε να μπει το κείμενο μέσα (indentation) γιατί είναι συνέχεια μετά από μία εξίσωση ή γιατί είναι κάτω από ένα τίτλο. Tα γράμματα είναι Arial ή Times New Roman 11 στιγμών (points).

Tο κείμενο αυτό έχει γραφεί σε style «Body Text». Αρχίζει λίγο πιο μέσα από το προηγούμενο. Μεταξύ των παραγράφων δεν υπάρχει κενό.

1.2 Bιβλιογραφική Aνασκόπηση

Tο κείμενο αυτό έχει γραφεί σε style «Body Text+» Ξεκινά πιο αριστερά από ότι το «Body Text». Eδώ περιγράφουμε την προηγούμενη ‘ερευνα που έχει γίνει με μία πρόταση για κάθε εργασία.
1.3 Δομή Eργασίας

Eδώ περιγράφουμε συνοπτικά τα κεφάλαια της εργασίας.
1.3.1 Υποενότητα

Για χαμηλότερη ενότητα δεν χρησιμοποιούμε αρίθμηση, π.χ.
Υποενότητα χωρίς αρίθμηση
Εάν αλλάξουμε τη φορά ενός βέλους, τότε απλώς αλλάζουμε το πρόσημο της τάσης και του ρεύματος. Εάν δηλαδή ένα κύκλωμα επιλυθεί με ορισμένη φορά του βέλους που αντιστοιχεί σε ένα επαγωγέα και προκύψει ρεύμα θετικό, τότε η εκ νέου επίλυση του κυκλώματος με αντίστροφη φορά βέλους, θα δώσει αρνητικό ρεύμα, ίσο σε απόλυτη τιμή με το προηγούμενο. Αυτό βέβαια σημαίνει ότι το πραγματικό ρεύμα δεν έχει τη φορά που υποθέσαμε τη δεύτερη φορά, αλλά έχει την αρχική φορά (που αντιστοιχεί στην πρώτη επίλυση). Για να καταλήγουμε πάντα σε σωστά αποτελέσματα πρέπει να ακολουθούμε τις συμβάσεις με συστηματικότητα
1.3.2 Υποενότητα

Tο κείμενο αυτό έχει γραφεί σε style «Body Text+» Ξεκινά πιο αριστερά από ότι το «Body Text». Εάν αλλάξουμε τη φορά ενός βέλους, τότε απλώς αλλάζουμε το πρόσημο της τάσης και του ρεύματος. Εάν δηλαδή ένα κύκλωμα επιλυθεί με ορισμένη φορά του βέλους που αντιστοιχεί σε ένα επαγωγέα και προκύψει ρεύμα θετικό, τότε η εκ νέου επίλυση του κυκλώματος με αντίστροφη φορά βέλους, θα δώσει αρνητικό ρεύμα, ίσο σε απόλυτη τιμή με το προηγούμενο.

2 Στοιχεία Θεωρίας
2.1 Εισαγωγή
Παράδειγμα κειμένου κεφαλαίου με stylesheet BodyText+. Ως μηχανικοί αναλυτές ή σχεδιαστές κυκλωμάτων, μας ενδιαφέρει να μπορούμε να γνωρίζουμε την απόκριση οποιασδήποτε μεταβλητής ενός κυκλώματος, υπό την προϋπόθεση ότι οι μεταβλητές κατάστασης είναι γνωστές. Οι μεταβλητές του συστήματος που μας ενδιαφέρουν λέγονται μεταβλητές εξόδου.
Παράδειγμα κειμένου κεφαλαίου με stylesheet BodyText.  Μία σημαντική ιδιότητα των γραμμικών και χρονικά αμετάβλητων συστημάτων είναι ότι όλες οι μεταβλητές ενός συστήματος μπορούν να εκφρασθούν σαν ένας γραμμικός συνδυασμός των μεταβλητών κατάστασης, 
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 και των εισόδων, 
[image: image3.emf]


ui (t), i = 1,!,r










.

Oι εξισώσεις αναφέρονται σαν Eξ. (2-1)

. Aκολουθεί τυπική εξίσωση με style «Equation». Αυτή πρέπει να είναι σε Mathtype 12 points, (+1 ως προς το κείμενο, διότι τα Times είναι μικρότερα από τα Arial). Για να γίνεται σωστά η αρίθμηση, πρέπει να δηλώνεται πότε αλλάζει το κεφάλαιο μέσω του Chapters and Sections του Mathtype.(2-1)

 ή απλά ως 
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 MACROBUTTON MTPlaceRef \* MERGEFORMAT (2-1)
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x + u = 0
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 MACROBUTTON MTPlaceRef \* MERGEFORMAT (2-2)

Oι πίνακες αναφέρονται ως Πίνακας 2‑1. Aκολουθεί τυπικός πίνακας. Μέσα στο κείμενο προσπαθείστε να αναφέρεται ο πίνακας στην Ονομαστική και όχι στην Αιτιατική, ώστε το κείμενο να μην έχει εκφράσεις του τύπου «στον Πίνακας 2‑1 βλέπουμε ότι» αλλά «Ο Πίνακας 2-1 παρουσιάζει…».

Πίνακας 2‑1.
Σχέσεις ιδανικών στοιχείων.
	Ιδανικό Στοιχείο
	Καταστατική Εξίσωση
	Εξίσωση Στοιχείου
	Ενέργεια / Ισχύς

	Αντίσταση
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	Πυκνωτής
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Εάν αλλάξουμε τη φορά ενός βέλους, τότε απλώς αλλάζουμε το πρόσημο της τάσης και του ρεύματος. Εάν δηλαδή ένα κύκλωμα επιλυθεί με ορισμένη φορά του βέλους που αντιστοιχεί σε ένα επαγωγέα και προκύψει ρεύμα θετικό, τότε η εκ νέου επίλυση του κυκλώματος με αντίστροφη φορά βέλους, θα δώσει αρνητικό ρεύμα, ίσο σε απόλυτη τιμή με το προηγούμενο. Αυτό βέβαια σημαίνει ότι το πραγματικό ρεύμα δεν έχει τη φορά που υποθέσαμε τη δεύτερη φορά, αλλά έχει την αρχική φορά (που αντιστοιχεί στην πρώτη επίλυση). Για να καταλήγουμε πάντα σε σωστά αποτελέσματα πρέπει να ακολουθούμε τις συμβάσεις με συστηματικότητα.

Tα σχήματα έχουν style «Figure» και style υπότιτλου «Caption». Εάν ακολουθηθούν τα styles σωστά, τότε η αρίθμηση ανεβαίνει με σωστό τρόπο, και βγαίνουν αυτόματα οι κατάλογοι σχημάτων και πινάκων. Tα σχήματα αναφέρονται ως «Σχήμα 2‑1». Πρέπει να αναφέρονται όλα στο κείμενο, ΠΡΙΝ από την πρώτη εμφάνισή τους. Το ίδιο ισχύει και για τους πίνακες. Δεν γράφουμε «στον επόμενο πίνακα…».
Σχήματα και πίνακες αναφέρονται στο κείμενο με cross-reference, π.χ. Αυτό γίνεται επιλέγοντας only labeland number, δείτε Σχήμα 2‑2.
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Σχήμα 2‑1.
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Σχήμα 2‑2.
Cross-reference για πίνακες.

3 Kύριο Mέρος Eργασία 
3.1 Εισαγωγή

Περιγράφουμε με λίγα λόγια τι κάνουμε σε αυτό το κεφάλαιο.

Εάν αλλάξουμε τη φορά ενός βέλους, τότε απλώς αλλάζουμε το πρόσημο της τάσης και του ρεύματος. Εάν δηλαδή ένα κύκλωμα επιλυθεί με ορισμένη φορά του βέλους που αντιστοιχεί σε ένα επαγωγέα και προκύψει ρεύμα θετικό, τότε η εκ νέου επίλυση του κυκλώματος με αντίστροφη φορά βέλους, θα δώσει αρνητικό ρεύμα, ίσο σε απόλυτη τιμή με το προηγούμενο. Αυτό βέβαια σημαίνει ότι το πραγματικό ρεύμα δεν έχει τη φορά που υποθέσαμε τη δεύτερη φορά, αλλά έχει την αρχική φορά (που αντιστοιχεί στην πρώτη επίλυση). Για να καταλήγουμε πάντα σε σωστά αποτελέσματα πρέπει να ακολουθούμε τις συμβάσεις με συστηματικότητα.
3.2 Κεφάλαιο

Tα κεφάλαια από το 3 έως και Ν περιλαμβάνουν το κύριο μέρος της εργασίας.

3.2.1 Εισαγωγή
Εάν αλλάξουμε τη φορά ενός βέλους, τότε απλώς αλλάζουμε το πρόσημο της τάσης και του ρεύματος. Εάν δηλαδή ένα κύκλωμα επιλυθεί με ορισμένη φορά του βέλους που αντιστοιχεί σε ένα επαγωγέα και προκύψει ρεύμα θετικό, τότε η εκ νέου επίλυση του κυκλώματος με αντίστροφη φορά βέλους, θα δώσει αρνητικό ρεύμα, ίσο σε απόλυτη τιμή με το προηγούμενο. Αυτό βέβαια σημαίνει ότι το πραγματικό ρεύμα δεν έχει τη φορά που υποθέσαμε τη δεύτερη φορά, αλλά έχει την αρχική φορά (που αντιστοιχεί στην πρώτη επίλυση). Για να καταλήγουμε πάντα σε σωστά αποτελέσματα πρέπει να ακολουθούμε τις συμβάσεις με συστηματικότητα.
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 MACROBUTTON MTPlaceRef \* MERGEFORMAT (3-1)

Δεν πρέπει να αφήνουμε κενά. Εάν ένα σχήμα δεν χωράει, ή το μικραίνουμε, ή το μετακινούμε πιο κάτω. Εάν πρόκειται για τέλος κεφαλαίου, αφήνουμε όσο κενό χρειάζεται.

Τα νέα κεφάλαια αρχίζουν σε νέα σελίδα.
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Σχήμα 3‑1.
Τεστ.
3.2.2 Συμπεράσματα

Εδώ περιγράφουμε τι μάθαμε/κάναμε στο κεφάλαιο αυτό.

4 Συμπεράσματα και Mελλοντική Eργασία
4.1 Συμπεράσματα

Kείμενο. Τι μάθαμε από τη δουλειά που κάναμε; Ελεύθερο κείμενο.

4.2 Mελλοντική Eργασία

Τι άλλο θα μπορούσε να γίνει από εμάς (αν συνεχίζουμε) ή από άλλους;
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Η βιβλιογραφία είναι σε αλφαβητική σειρά ως προς το επίθετο του πρώτου συγγραφέα. Style Reference.
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