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Hepiinyn

Adwappiopnmro, 1 paydaio e£EMEN NG TEYVOLOYIOG KOl TOL SLOOIKTOOV £YOLV
EMMPEGOEL KOBOPIOTIKA TIG YVOGELS Ko 0eE10TNTEG TOV YPELALETOL VOl £XEL O TVYYPOVOG
GvOpwmOE, ®OOCTE VO OVTOTOKPIVETOL OMOTEAECUATIKO OTIS KOWMVIKEG KOl
EMOLYYEAUOTIKEG ATOTNOELS TG EMOYNG MaG. Aeldtnteg dmwg eivat 1) KPLTIKY okéyn, M
ONUIOVPYIKOTNTA, T GUVEPYAGIO KO 1] ATOTEAEGLLOTIKN EXIKOVAOVIO KPIVOVTOL TAEOV MG
KopuPikég vy tov dvBpomo tov 21°° aidva. Ot de&0tTeg avTéc Qaivetal va
avamTOoooVTOL 68 VYNAOTEPO Pabud 6tav To Toudid acyorodvtol e podnuaTo Tov
npoépyovror amd ta media g DPvowmng, e Texvoroyiag, g Mnyovikng Kot twv
MobOnpatikov (STEM), yU' avtd kot vidpyet £viovo evolagépov yio eknaidevon STEM
teAeVTOl®MG 08 MOAAEG YDpes Tov KOouov. H evoopdtmon tng poumotikng otnv
EKTTAIOEVOT LE GTOYO TNV AVENCT] TOL EVOLOPEPOVTOS TMV TodL®V ot padnpato STEM
QTMOTELECE TTPUYUOTIKY KOVOTOUIO. XTNV TOpovGH EPYAGio SIEVEPYEITOL IO TOLOTIKY|
€peuva TOV OTOYEVEL ot Olepehivnon g véag mpotacng Jd0oKaAlNG, 1 omoio
EVOOUATMVEL TNV TEXVOAOYIOL TNG POUTOTIKNG HeE oTOY0 TN ddackaiio poadnudtov
STEM, a&lomoidvtog to pounotikd mokéto Engino® Robotics PRO.

AéEeic-KAedud: popnotikd mokéto Engino Robotics PRO, exnaidevon STEM
Ewayoyn

H exmodevtikn épguva mov apopd 6TNV EVOOUATOON TNG TEXVOLOYIOS TNG POUTOTIKNG
TNV eKTaidEVoN HE 0TOYO TN OacKaAio LadNUATOV TOL TPOEPYOVTAL OO Ta TTEdiN
STEM &yt avadei&el T poumoTikn o¢ Eva ToAD onuavtikd epyaieio, To omoio avéavet
ToL KIvNTPOL KO TO €VOLAPEPOV TOV OV v acyoAndovv pe Bépata pe to omoio
npwtOTEPR Ogv  acyohlovvtav (Eguchi, 2014-Alimisis & Kynigos, 2009). H
EKTOOEVTIKY] POUTOTIKY amoteAel €va oOyypovo gpyaAeio mov ocuvvovdler v
TEYVOAOYIDL TV MAEKTPOVIKOV VTOAOYIGTMOV KOL TOV TPOYPUUHOTIGUOD HE TNV
KOTOGKELY] POUTOT, EMTPEMOVTOG LAONOTN LE TO EVEPYNTIKT] CLUUUETOYY] TOV TOLOIDV
o1 Toyvidon Tpomo. EmmAéov, 1 evacyoinon pe dpacTnploTnTeG KOTAUGKEVNG KOl
TPOYPOUUOTIGHOD EVOG POUTOT EMTPENEL TNV AVATTLEN TOADTAELP®Y Kol KOUPIKAOV
de&omtv yo tov dvBpomo tov 21°° adva, 0TS givor 1 ONUIOVPYIKT KO KPLTIKN
oKEY, 01 6e£10TNTES EMIAVONG TPOPALATOC, ANYNG OTOPACTG, Ol YVMOGTIKES KOl LETOL-
YVOOTIKEG de€10TTEG Kol TEAOG Ol OeEIOTNTEC GLVEPYOOING KOl OTOTEAEGUOTIKNG
emkowoviagotnv opada (Eguchi, 2010, Benitti, 2012). "'Epevveg éxouvv dgi&el 0Tt ot
TPOKTIKEG OPACTNPLOTNTEG TOL TEPAApUPdvovTal oTo. HafnUaTe TNG POLTOTIKNG
eEao@orilovv vymAdtepov emmédov pabnon (Matari¢, Koenig, & Feil-Seifer, 2007),
pe mo pévipa podnolokd omoteléopoto. Daiveton axoun 0Tt N EVOOUATOOT NG



EKTTOOEVTIKNG POUTOTIKNG 0td TNV TPp®TOPAOIo eKTaidevomn TPocpEPEL EVKIPIES Yo
TOAVTAELPT OVATTTVEN TOV TPOTOV GKEWYTG TWV TOUOLDV OITO TNV TPOUUN TOOIKN NAKia,
Kot €181KOTEPO TG LIOAOYIoTIKNG okéyng (computational thinking), n omoio eivon
avoyKoio ylo amoteAecpatikotepn nabnon oe pabnuotoa STEM (Eguchi, 2014).

H mpocéyyion g O1000KOAING TOV EVOMUATMOVEL TNV EKTOLOEVLTIKY) POLTOTIKN
(robotics-based learning) Baciletar otn Bewpia tov owodoutopov (Piaget, 1974) ko
oV Kataokevaotikny Oempio pddnong (Papert, 1980), odupwvo pe Tig omoieg M
uéOnon owodopeitor otadlokd pEca omd TV AAANAETIdpAoT) TOV HAONTEVOUEVOL e
TO EKTTALOEVTIKO VAIKO KO UE TY GUVELONTOTOMUEVT] KOl EVEPYNTIKY EUTAOKN TOL GE
Saeopa £pya. TNV EKTOOEVTIKY POUTOTIKTY Ppicket epapuoyn kain Bewpia «poboive
kavovtacy (learning by doing), apob 6to TAaicto evog poduatog poumoTikng cuvidmg
ovvovalovtar ot yepwvoktikég dpactnpiomreg (hands-on activities) yw v
KOTOUGKELT] TOL POUTOT |LE TOV TPOYPUUUATIGHO.

H Biprhioypagia £xet 0eilet OTL N EKTOUOEVTIKY] POUTOTIKY| propel va a&tomoinBel oyt
puévo o dwdackorio podnudtov STEM, addd dtobepatikd kot og dAla pobnquota
og Ohec T1¢ Pabuideg g exmaidevong (Bers, 2008- Mauch,, 2001). Anotelel po. vynid
VTOGYOUEVT] JIOOKTIKY] TPOGEYYIOT], 1| 0ol S1vEL EVKALPIES YOl EVEPYNTIKY EUTAOKNY
TOV TOODV GE EVOL TPAYLOTIKA EAKVOTIKO HoONGLoKO TEPIBAAAOV TOV TPOETOALEL
oo Toudd yuo to puéAlov (Eguchi, 2014). To pabnuata pourotiking otoyedovy oty
eMIALON TPOPANUATOV TTOV GLVASOLV LE TN GLYYXPOVN TPAYUOTIKOTNTO KOl OVTO
amoterel évav emmpoceto AGYO MOV T EKMOOEVLTIKY] POUTOTIKY KeVTpilel TO
EVOLIPEPOV TOV TOOLDV, OOV 1 LEAONON OTOKTA [0 OLVGLOCTIKOTEPT SLUGTOCT] Kot

VONUOTOOOTEITOL OO TN GLVAPELL TOV YVOGEMY TOL OTOKOUILOVV [LE TNV TPOYHOTIKN
Con (Eguchi, 2014).

2T0)0G NG TOPOVGOG EPYACIOG NNTAV 1] GLAAOYT TANPOPOPLOV OO EKTALOEVTIKOVGS, Ol
omoilot ePappocay £€va TMAOTIKO TPOYPULLO POUTOTIKNAG TOL €Toipace M etoipeio
Engino og 1010tikd @povtiotiplo Kotd T ddpkeln Tov oyolkod £tovg 2017-18,
a&lomolmvtog To ekmandevTikd makéto Engino Robotics PRO. H pébodog g nut-
dounuéVNG oLvEVTELENG KpinKke ®G M KOTOAANAOTEPY E€MAOYN YO TNV OMOTIKN
KOTOVONGOT TV  EPELVNTIKOV epOTNUOTOV. Ta  €PELVNTIKA EPOTNUATA  TOL
gEeTaotnKay NTaV:

1. Ymbpyer enidpaocn g pOUTOTIKNG GTNV AVATTUEN KIVATP®V Y10 GOUUETOYT GE
Tpoypappa eknaidevong STEM;
2. Emnpedlern poumotiky TNV EVEPYNTIKY GUUUETOYN Kot pdbnon evvouny STEM,

eprypaen] Tov popmotikov takétov Engino Robotics PRO

To ev AOy® poumotikd makéto Pociletol 6To EKTAOEVTIKO KOTACKEVUOTIKO oY Viol
Engino, Bacel Tov 0moiov 1 KOTOOKELT EMLTLYXAVETOL KUPIMG UE T GLUVEVOOT| TOV
Spopetikoy  peyéBovg pofoocd®dv  EEAPTNUATOV TOL. XTO TOKETO VIAPYOLV
emmpdcbeta eEaptiuata Onwe sivor ol tpoyaies, d&oveg, Pidec, tpoyol KTA., MOV
EMTPETOLY TNV KATACKEVT ATAGV HEYPL cVUVOET®V KOTAGKELAOV. TO POUTOTIKO TOKETO



nepriopPdverl 32 padnpato poprotikng kot STEM eknaidevong ta omoio cuvodevoviat
amd avTIoTO(EG KOPTEAES EpYOTiog Kot 001yd exmondevTikov. H doun kabe pobnuatog
glvan oxedtaouévn pe Tpdmo mTov va Tpowbeitar n cuvepyatikn nddnon, eved ce OAa to
poabnuorto viobeteital n diepevvntikny Tpocéyyion uabnong (inquiry-based of learning).
T660 0 oYES10GUAC TV dPAGTNPLOTHT®V, OGO Kol TO AOYIoUIKO Baciomnkay g Bactkég
TOOAYOYIKES apyEC pabnong O6mwg eivar o) 1M amAdmto ot yprion Ko B) 1M
SwPabuiopévn ddackaiio.

Eixkova 1:Pourotiké waxéto Engino® Robotics PRO

YV Kataokevn evoopatovetar o ereyktng (controller) Engino Robotics Platform
(ERP) pe tov omoio emttpénetan 0 Tpoypapuptationds TG KATAGKEVNG e SO TPOTOVG:
L) XELPOKIVITA, LE TO TATNLO TOV KOVUTIOV TOL PBPioKovTol TAvm 6Tov EAEYKTY| Kot [B)
pe ovvdeomn tov poundt pe H/Y pe m Ponbeia evdg kokmdiov, dote vo enttpéneton n
LETAPOPA TPOYPAULATOS 0mtd Kol TPOG TOV EAEYKTY. To TpOypopLe «ypa@eTay e TN
Bonbeia evog @iAikov mpog ta Toudid-ypnoteg Aoyiopkod (KEIRO™ Software).

Ewova 2: eleyrric (controller) Engino Robotics

270 AOYICUIKO VLITAPYOLV EKOVIOIDL TTOV OVOTOPICTOVV TO TEPIPEPELOKO TOV POUTOT
ommg eivon ta potép (motor), ou Aaumtpeg (leds), ou acbntpeg aprg (touch sensors)
N ot aeOnmpeg vepvOpov (Infrared Sensors-IR). Ta ewovidio  cvpoviol pe ™
Aertovpyia «obpe kar apnoe» (drag and drop), kebiotdvrag dvvar T dnpovpyia
anlov mpoypappotog (Flow diagram). Méow evog kaimdiov vrdapyel dvvatdtmro
GUVOEGNG TOV POUTOT LE NAEKTPOVIKO VITOAOYIOTY), MCTE VO EMLTVYYOVETOL LETAPOPEL
€VOG TPOYPALLOTOG OTO TO POUTOT TPOG TOV LITOAOYIGTY| Y10 TEPLGGOTEPT EMEEEPYATIAL.

H dwpabpiopévn ddackorio pOUTOTIKNG KoL TPOYPUUUATICHOD EMTVYXAVETOL HECH
amd TEGCEPIS OLOPOPETIKES HeEBOOOVG: ) YepoKivnTog TTpoypappoticpog (manual
programming), B) mpoypoppaticpog péom mpocopoioty (Visual Programming), vy)
TPOYPAULOTIGHOG [E dnpiovpyia dtaypdppotog pong (flow diagram) pe wevdoyrmooo
TPOYPOUUOTIGHOD KOl O TPOYPOUUATIGUOC LEG® EEVTTVAOV GUOKEVMV.



Exnaidogvon STEM

H Aé&n STEM egivar 10 akpovOpo mov apopd ota pabnquate e Puoikng (Science),
¢ Teyvoroyiag (Technology), thg Mnyavikrg (Engineering) kot tov Madnpotikedv
(Mathematics). XOpewvo pe ™ oyetikn PipAoypoeio, 1 EKTOIOEVTIKY] POUTOTIKN
ovuPdiret Betikd ot ddackario STEM pabnudtov, petovcumvovtog ) Bewpio otnv
Tpdén péoo amd TN SdIKOGIO TOAANTAMY TEPOUUOTICUDOV KOl TOPUTHPNONG TOV
KOTOOKEVOV 7oL @TIdyvouv To. 10 ta moudid (Alimisis, 2013). Emumiéov 1
EVOOUATOON TNG POUTOTIKNG otV ekmaidevon STEM diver gukoupieg avamTuEng
OTUOVTIKOV SLOTPOCOTIKAOV IKAVOTHTOV ETIKOVOVIOG Tov atopov (Soft skills) onmg
elval ot EMKOWVMVIOKEG KOl GUVEPYATIKEG 0eE10TNTES, O1 OTOleg Elval AmaPAiTTES Yo
M BeAtioon de€lottwv enilvong TpofANUATEOV Kot avATTUEN ONLOVPYIKNAG OKEYNG
(Alimisis, 2013- Beer, Chiel & Drushel, 1999- Bers, 2008- Mitnik et al., 2009).

To padnpote STEM pe ™) popnotiky thoteoppo Engino eivar oyediocuévoe e101kd yio
mv mpoToPdbia Kot devtepofabula  ekmaidevon Kol KOAVTTOLV ol gvpeio
Oepotoroyia kupimg amod ta kepdiaia Dvoikng kol Texyvoroyiag Onwe: ATAEc Mnyavég,
Aopég, Mnyavikn, ®voikr|, Nopovg tov Nevtova kot Avoavewoipeg [nyéc Evépyetag.
EminAéov, Aappavovv coPapd voyn tig terevtaieg tdoelg g Texvoroyiag Kot TG mo
oLYYPOVES TOdAYOYIKES pHeBoddove. H didaockario mpoceyyileTon pe TpOTO OIEPOEION,
0 omoiog fonda ta Tadid va otkodopovv T véa yvmdon ot Plon Tov vEIGTALEVEOV
YVOOTIKOV TOug doudv. H ewooymyn otn poumotikn Kol TOV TPOYPOUUOTIGUO
emruyydveral pe dwackario Pacikdv eviodmv onwg IF, REPEAT ka1t WHILE, evo
TapIAANAo Ta Tod1d Exovv evkarpieg va EpBovv oe emaEn Le SLAPOPOLS OGONTHPES
(.. aNC, LVIEPLOP®V), TIG OTOIEG KO EVOOUATDOVOLY GTIC KATOCKEVES TOV PTLAYVOLV.
Ta pabnquato akolovbodv ) dwdikacio Tov unyavikod oyedacpod (Engineering
Design Process). Zoupmvo pe t néhodo avtni to padnua apyilel pe évo TpoPANua, To
omoio cvvoéetar pe v paypatiky {on. Ot padntéc yperdletal va oke@ToHV Kot v
TPoTEiVOLV O1APOpEg AVGELS VOTEPO OO GYETIKN £PELVA KOl VO, KATAANEOLY GTNV
EMAOYT NG KATOAANAOTEPNG AVoNG. AxkoAovbel 1 Kataokevr] pHoviélov, T0 0moio
amotelel T Pdon v mepapoatiopd Kot Olepedvnon UE OTADTEPO GTOXO Vo
AVOKOADYOLV TO OO TIG AELTOVPYiEG O10pOpV UNYavicuadV eEeTdlovTog Kupimg TS
avtoi ot pnyavicpol ennpedloviat amd ) B€on, v kivnon, v ToydTNTO, TN dVVAUN
k.0.k. H evooudtoon mmg pouUmoTIKAG TPOCPEPEL VTOUOTOTTOINGT] GTNV Kivnon ue
avVAAOYO TPOYPOUUOTICUO TOV EAEYKTN Kol TO®V OLAPOpOV oicnTipmV.

Me0oooroyia Epevvag

Me o100 va depeuvnBovv o€ BAOog To epeuvNTIKE EpOTALATO S1EVEPYNONKE TOLOTIKN
épevva pe T HEB0OO TNG MU-OOUNMUEVNC CLVEVTELENG o€ KaONYNTEC 101®TIKOD
QPOVTIGTNPIOL TOL EPAPUOCAV TO TPMTO TAOTIKO mpoOypoupna. To mpdypoppo
poumotikng kot STEM mepiddpfave 32 cuvorikd podnpoto StdpKelng HAUoNS OPOS
10 kaBéva, To omoia TPAyILATOTOOVVTOVY [io Popd T Boopdda. Ot dvo exmadeLTIKOT
OV GUUUETELYOV GTNV TOLOTIKY £PEVVA ELYOV EPAPUOCEL TO TAOTIKO TPOYPOLLLLO OO
T1G apyég Tov OxTdPpn Tov 2017 péypt kan Tov Iovvio Tov 2018. Ot exmandevTcol TV
a7t TNV 0PI TOL TPOYPAULOUTOG EVIILEPOL GYETIKA LLE TNV £PEVLVOL, TO TTPOTOV TNG OTOLNG



B £0ve oMuavTIK avaTpo@odOTNoN Yo PBEATIOTIKEG aAlayég Omov Bo KpvoTav
avaykoaio. H cuvévtevén mpaypotomomnke oe éva mohd GUMKO KAMp Kol 6€ oVTO
GLVEBOANY GNUOVTIKE 1 AVATTTUEN GYEGNG EUTIGTOGVVIG TOV EMLTEVYONKE HEGA Amd TO
OMUEPO EMUOPPOTIKO GEUVAPLO TOV TOVS £YIVE aPYIKA, OAAG Kol péca omd GuVESPLOL
KOl MUEPIdES POUTOTIKAG oL Stopyavedbnkay and v etaipeio ENgino kotd
ouwgpkelr g ypovids. Ot ekmandevtikol evnuepmbniov O6tL Bo tpnbel TANpng
exepobela kar 0t Bo SrapuAaybodv to mpocwmikd dedopéva Tovg. EmimAdov,
eEAOQOAIOTNKE N AOELD TOVG YO LOYVITOPOVNGT TNG CLVEVTELENG Y10l ELKOAOTEPT
KOTOypopn Kol avaAvuoT TV 0e00UEVOV TTOVL B GUAAEYOVTAY.

O1 epmOTGELG TOL VTTOPANON KAV GTIC GLVEVTEVEELS ATOCKOTOVGOV GTNV KATOVONGT TOV
TPOTOL LLE TOV OTOI0 1) POUTOTIKY ENNPEdlEL Ta KivTpa Kot TN HadNon TV Todidv
670 Ed10 TOL TPOYPaUpaTIcHoV Kot STEM pabnong. Iépav and epmtioelg mov £dvay
TANPOPOPIES Y10 TO TPOPIA TOV EKTAUOEVTIKOV KO TMV TOLOLDV TOV GUUUETELYOV GTO
TPOYPALLLL, TEOMKOV Kot T TO KAT® EPMOTNUOTOL

1. Yrbpyer evoropépov omd o mondid yio To Labnuo poUmToTIKng;

2. Tivmotedete 6T TpokaLel TO EVOLOPEPOV TOVG;

3. H evooydAnon e to cuyKekpYEVO TAKETO POUTOTIKNG divel KivnTpa yia
uéonon STEM xou Tpoypappatiopd;
O1 3paoTnPOTNTES OVTOTOKPIVOVTAL OTIG NAIKIEG TTOVL glomyeiton 1| eTanpeia;
Etvon emapkn|g o ypovog yio TNV enitevén TV O100KTIKAOV GTOYWOV;
[Toteg Tav ot 1taitepeg SVOKOAMES TOV TPOEKLY OV KOl TAOG TIG EEMEPATATE;
Tt Ba addalate kon 1 B aprvate 1010 ota padnuata;

8. Tinrav exeivo mov dpece mEPICCOTEPO GTA TOOLY;
Ot 6vo cvvevtenEelg amopayvnToeovnOnKay Kot 1e T néBodo g GuVEXOLS GLYKPLIONS
€EETAGTNKAV Ol OMOVTNGELS TOV £0MCAV Ol VO EKTAOEVTIKOL og kiBe gpdTNOoM. Ot

N o ok

aTOVTNOELS KAOE EpMTNUOTOS £EETAGTNKOV TPOGEKTIKA, MGTE Vo dlepevvnBovy Ta
GLUYKAIVOVTOL Kot amokAivovta onueion Kol OTn GLVEXEW Ol OUOlEG EPUNVEIEG
ocvumvkvodnkav oe Bgpatikég evotnteg. Xtn Pdon avtdv TV evotntOv 000nKe M
TEMKT) EPUNVETLD TTOV TOPOVGLALETOL GTN GUVEYELOL.

AvEAVoT 0EO0UEVOV £PEVVAS

210 WPOYPOUUO POUTOTIKNG 7OV TPOSPEPOINKE amd OLO WIMTIKA GPOVTIGTIPLO
gpyaotnkav ovo ekmodevtikoi [IAnpopopikne (évag dvipag kot po yovoika) pe 6
YPOVIA SOOKTIKNG epmelpiag o Evag kot 8 xpdvia 1 aAAN. Ot pabntég mov eyypapnKoy
OTO LOOMOTO POUTTOTIKNG 6T dVO PpovTieTipla NTov 25 (19 aydpia kot 6 Kopitoin)
kot 8 avrtiotorya. Ot nAkieg TV modOV oviamokpivovtay oe peydio Pabud otig
TPOJLALYPOAPES TOV POUTOTIKOV TAKETOV (8-14 ypovdv), evd 1 TOATIKN Yo SidooKoAio
0€ WKPES OUAdES TOLOIDV EMETPEYE [L0L OLOLOLOPPY| KOTAVOLUT TOV TOOLDV GE TPELS
ouddeg pe Kpumplo v MAkio oto mpdto @poviothpro. Ilo ocvykekpyéva
oynuotioKay tpelg opades: o) 8-10 etmv (2 xopitoia kot 7 aydpia), B) 9-10 etdv (5
ayopwa) kot y) 11-15 gtov (2 xopitoia ko 7 aydpia). XTo SEVLTEPO PPOVTIGTIPLO
OYNUOTIOTNKE HLOVO L0 ORLAdOL LE TO NAMKIOKO E0POC TOV TodIDV va eKTEvETOL amd 8-
14 etddv, 6Aa ayoplo. XTn HEYAAN MMKLOKY OPOPE OTEOMCE 1 EKTOOEVTIKOG TNV



amoy®PNoN dVOo TUdLOV oV NTov NAkiog 14 ypovav ard tov Tpdto puva. Kot ot dvo
EKTTOOEVTIKOT avEPEPAV OTL OV €lyav Kopio SuoKOAi Vo O10AEOVY POUTOTIKN Ko
TPOYPOUUOTIONO, VO Ol dakTIKOl otdyol otig €vvoleg STEM ntav evkoro va
emtevyBolv, Waitepa AOY® TOL 031YOV EKTOLOEVTIKOD TOV VINPYE OTO TOKETO, OAAL
KOL TOV QOUNUEVOV KOPTEADV £pyaciog pLabnty. XopakinpioTikd NTov 1 Opacn e
EKTTALOEVTIKOD 1 OTOl0L EIYE OVOPEPEL: KO 00NYOS EKTOIIEVTIKOD HTAV TPAYUATIKG TOAD
PonBntikog, ornws ko o1 kaptéles epyaciog. To puovo emmpooleto mov ypeidoTnKe Vo
Kdva 1oy va fpiokwm Bivieo ard to Youtube yia va to ypnoomroid ws apdpunon yio.
70 UGONUO. ) Y10, Vo 01V TEPITOOTEPES TANPOPOPIES aTOVG LadnTéS rovy. Tlapduota kot
0 TPATOG EKTOOEVTIKOC ElYE avOapEPEL: «Béfaia otav eiyoue to uabnua ue tov Hpoxin
ka1 70 A10vidpt 1o Taidia evBovolaoTtnkay Tapo. ToAD Yol nTay Told o100pootiko. Tovg
éoeiéa mparta Evo, PIVTEO YLa. vo. KATOAGLODY TL ELPOKEITO VO, KAVOVUE, UETC, TVTWTOUE KOLL
KoAAooue mwavew oty kotookevn tov Hpoxdn xoir 1o Aovidpt s Neuéog...». Ta
pofnuota poumoTikng elyav 1010iTeEPO EVOLAPEPOV OTAV TO ALY KATAUCKELALAY Kot
TPOYPOUUATILOV EVOLOPEPOVTA LOVTEAD GTA OTTO10L EVEGOUOTAOVOVTOV 0GONTPES QPTG
ko awoOntpeg vrepvBpwv (IR sensor) omwg ovvéPn oty TEPImT®ON  TOL
avOpOTOEB0VS POUTOT KOl OVTO YTl OO YOPAKTNPIGTIKA OVEQPEPE O TPADTOG
ekmondevtikog «Eiye padfuata mov og éByalav out of the box kot o mardid yevikd ot
elye va kavel pe aicOnmpeg apng kot IR ftav avtd mov tovg dpecav mo ToAv».

['evikd o1 SLUGKOAIEG TTOV GVTIETMOMIGOV Kol Ol SO EKTOIOELTIKOL NTOV OVTO TTOV
ouvavtd Kaveic o€ po suvnOopévn TaEN: LadnTég 500 1 Kot TEPIOCOTEP®V TUYLTHTMOV
mov yperalovtar xpovo Kot mEPLGSOTEPN TPpoomdbeln KaOMDG Kot €EATOMKEVUEV
dwaokorio. Qot6G0 Kot Ot 6vo oyvpicTNKAV OTL TO pounoTKd makéto Engino®
Robotics PRO fjtav kotdAinio yio T nhikieg tov 9-15 ypovdv kot 6Tt Tpoceépet
TOALEG EVKALPIES Y10 ELGOYWYT TOV HLoBNTAOV o€ £vvoleg TPoypappaticpo kot STEM.
Kot o1 dvo exmadevtikol cuvékAvay oty droyn 6t 1o B€pa ™ nAkiog TV Todidv
OV POITOVCAY GTO TUNUOTO POUTOTIKNG TTOV didacKay fTav 1 LEYAAVTEPT OLGKOALN
OV OVTILETOTICAV Kot OTL cap®g Oa Tpotyovoay va elyav idtog nAkiog mwodd o€
KkéOe T . O TPAOTOG EKTOOEVTIKOG OVAPEPE YAPUKTNPIOTIKA: «Ba mpotiodoa va.
NTOV YWPIoTES 01 NAIKIES, QALG avTO Eyel vo kaver ue to. okovouika Oéuata tov
ppovtiatnpiov. To vo Eyel pabntés tov I'opvaciov ko ONUoTIKOD TODTOYPOVA EIVOL EVa
Oéuo. mov dvokroieye, 010T1 eivau dedouévo ot o uolntns tov I'opuvaciov o teieiwael wo
ypiyopo. omd avtd tov Anuotikov. Av eiya to Engino Mini Robotics fa frav kaldtepa
vouilw yio to. HIKPOTEPQL TOLOLALY.

Evpijpata épeovag

Ot véeg Tdoe1g TOL TOPATNPOVVTOL GTOV YDPO TNG EKTAIOELONG YO T POUTOTIKY| KO
v exnaidevon STEM elvar wdwitepa €vioveg ta televtaia ypovia o€ TOAAES YDPESG
TOV KOGHOL Kot avtd dev aenoe avemmpéactovg tovg Kumpovg. To yeyovog o6t
vdpyovv apketoi yoveic mAéov omnv Kodmpo mov evBappivouvv to madid tovg vo
TOPOKOAOVONGOVY HOOMLOTO POUTOTIKNG GE 1OIOTIKA @POVTICTHPIO TO OTOYELUA,
dglyvel ™ onuavtikdNTa TOL apyilel va TPocdideTol oTo padnuaTe aVTE oTd o
pepioa avlpdm®VY IOV EVOEYOUEVMG £Vl S10PATIKA KO «BAETOVVY) OTL O1 YVAOGCELG QVTEG



cuvdéovior coPapd pe emayyéApoto Tov pEAAOVTOC. To mOCOGTO EKTPOGMOMNONG
®GTOCO TOV OLO PVAMV oTO pLadnuaTo avTd Oty vel EekdBapa OTL TO EVOLAPEPOV Y10 TN
POUTOTIKN Kol TNV eknaidevon STEM mapapéver axoun avrpikny vroddeon oty Konpo,
omwc ovuPaiver kot oto ewtepcd (Hill, C., Corbett, C., & St. Rose, A., 2010).
ZNUOVTIKO Y10 TNV EMTUYN EIGAYMYN TNG VENS TPOGEYYIONG O100GKOAMOG COUPOVO [E
TOVG EKTTALOEVTIKOVS PAVNKE Vol €lval TO avaAVTIKO TPOYpoppa (Eyxepidto pabntn kot
001 YOC EKTALOEVTIKOV) KOl TO EKTALOEVTIKO EPYOAELD. TNV TPOKEWEVT TEPITTWOT Ol
EKTOOEVTIKOT  avoyvoploay Ott ta padnuota NTav ToAd KoAG OSopnpéva, e
owpabcpéveg  dpaoctnpottec Ko ot Pdon  ovykekpiuévng pebodsoroyiog
(TpoPAnuoticpds, vVrobeomn, KOTAOKELT, TEIPAO-O0KIUY, CLUTEPAGUA) divovTag
gukopieg oto OO Vo KOAAEPYNGOVY TNV KPITIKA OKEYN Kol Vo avamtuEovv
OTPATNYIKOVG YOG HOVG Yl nihvot Tov TpoPAnuatos. Emmpdcbeta pdavnke 6t tal
LB LLOTO POUTOTIKNG TPOCOEPOVY KIVITPO GTO ALY VO, LABOVY TPOYPOUUUATIGHO Kot
évvoleg STEM oto mhaiclo evog evydptotov yio Ta Toudid meptpdAroviog pdbnong.

2mv gpyocio ®6TOG0 o1 HabNTéG OV AMOTEAEGOV TO OElYLO TNG TOLOTIKNG EPEVVOG
NTOV €K TOV TPOOIOL €va TEPLOPIOTIKOG TaPEyovTas 0ElOAGYNONG TOV KIVITPOV TOV
TOLOIDV VO AGYOANO0VV LLE TN POUTOTIKT, APOV 1 EpEVVa OE dlevepyeital e Tandld Lo
TUTIKNG GYOAKNG TAENG, aALd pe mondld to ooio TOGO Ta idta, OGO KOt 01 YOVELG TOVG
elYov T0 TPOGOTIKO EVIOPEPOV VAL GUUUETAGYKOVV GE Evol TPOYPOpLp SdacKaAiog
POUTOTIKNG. Atapoaivetor OTL Yy T OLAAOYN 7O £YKLPOV Kol  ASIOTIGTO®V
AmOTELECUAT®V Elvar avaykaio va tpaypoatorombet pa mo d1e£0dtkn Epevva Katd TV
omoia va yivel GLALOYY| KO LEAETN OEOOUEVOV OO dVO OUASES OOV (TELPOLATIKY
opddo kot opddo €A&yyov) Omov M p opddo va dwdoketon vvoleg STEM pe
napadootakés/cupufatikés pefdoovg d10a0KaMAS, EVAO 1 S1O0CKOAIN GTNV TEPALOTIKY
OO0 VO TTPOLY LOTOTOLEITOL [LE EVOOUATMOT| TNG POUTOTIKNG Y10, VO, SL0pavel Katd TG0
N OWACKOAI HE POUTOTIKA HOVTEAD OLEAVEL TN OEGUEVCT KOl TO EVOLAPEPOV TV
TOLOLDV.

EEdALOL 10 YEYOVOG OTL TO €V AOY® TPOYPOLLLLL POUTOTIKNG 01dagav Kuplwg kKabnyntég
NAEKTPOVIKAOV VITOAOYIGTAV, Ol OTOI0l TPAOTN POPA acyorlobvtay pe T dbackaiio
poumotikng kot STEM kot kotdpepav yopic emopkn Katdption vo to ddAE0LV LE
emruyio, delyver 0Tl Oxl UOGVO o1 pobNTéG amokTovv KivnTpa vo. acyoAnfoldv pe
GUYYPOVEC TEYVOAOYIEC GTNV EKTOIOEVON OTTWG fval 1 EKTOOEVTIKT POUTOTIKT), OAAYL
Kol o1 kaONynTtég, Yyt 1 EKTOUOEVTIKY] POUTOTIKY TOVG TPOCPEPEL T KOATAAANAQ
gpyareia yio va d10dEovv d0oKOoAN KeQAAaL Le Evo EOKOAO TPOTO.
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