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H ocvveymg avavopevn {Rmon yio 001KEC HETOKIVAOELS OUVOTAL VO, ETOEIVAOGEL GE GNUOVTIKO
Babud 1g emmtdoelg g 00wkNG KukAogopiog oto mepPdArov. Amd v dAAN mAevpd, ot
TPOGPATES TEXVOLOYIKEG EEEAEEIC OTOV TOUEN TOV TNAETIKOIVOVIOV £XOVV KATOGTIGEL EPIKTY TNV
avamTLUEN KOl €QOPUOYT] GLOTNUATOV dlocvviedepévng odnynong (Zvvepyotikd Eveun
Yvotiuota Metagop®dv) mov divouy 1 duvatdTTa PEATIOONS TOV KUKAOQOPLOKOV CLVOINKOV,
™G 00KNG ACPAAELNS, KOOMDS Kot TNV PLOGLOTNTOS TOV GUGTHUATOG OOKMOV HETAPOP®V. o
TAPAdEYHa, M  OlGVVOEST,  VTOJOUNG-OYNUOTOG HECH  EEEIBIKEVUEVOL  €EOTAIGHOD Ko
KOTOAANA®V TNAETIKOWVOVIOKOV TPMOTOKOAA®V eMTPENEL 6 dtacvvoedepéva oynuata (AO) va
TANPOPOPNOOVV HEAAOVTIKES LETAPBOAES TOV VOLOTAUEVOV TPOYPOUUUAT®V GIUATOOOTNONG KOl VO
oX€014G0VV KOl VAOTOMGOLV TEPIPAALOVTIKE PIAMKEG TPOYLES Kivnomg TEPLE oNUATOSOTNUEVOV
dwotavpocewv. Emmiéov, o oyedacpndc tov tpdmov Kivnong tov AO yo v enitevén otdoymv
oxeTllopevOV pe TNV PEATiOON TG EVEPYELNKNG KATAVIAMONS KOl TOV TEPIOPIGUOD TMV AEPLOV
pOTOV TOVG (TEPIPOALOVTIKA QIAKT] 001yNo™) dVuvatol vo AdPel VTOYN TIG EVEPYEIES KO TIG
npobéoelg mapokeipevav AO pHEG® KATAAANA®Y TNAETIKOWV®OVIOKOV TPOTOKOAA®V d1000UVOESNC
OYNIOTOG-OXNLOTOG GE £Vl 001KO TEPPAALOV EEOTAMGUEVO LLE GVYYPOVES TEXVOAOYIES O10.GVVIECTG

KOl TNAETKOVOVIDV.

Koatd v mepacpévn dekaetio, TAN00¢ padnuotik®v poviéAmy Kot GGTNUATOV TEPBAALOVTIKA
QIAKNG 0dNynomng mEPLE oNUOTOSOTNUEVAOV SLOCTOVPAOCEMY TPoTddnKav Kot diepevviOnkav. H
TapoHoo SOOKTOPIKY STpiPr] oKlypapel TNV €pevvnTik) dpactnpdTTa YOp® omd TIg
TOPATAVE® TEYVOAOYIES, OVOOEIKVVEL TOL TAEOVEKTUATA KOl TOVG TEPLOPIGLOVS TOVG, OAAL Ko
KOTOOEIKVVEL TTUYEG TOLG TTOL OV £xovv dlepeuvnBel pe cvotnuaTiko Tpomo axouo. Edwotepa,
npaypatoromOnke evoereyng PipAoypapikn avackomnon Pacel g omoiog Tpoékvuye OTL TA

VOLOTAUEVO GUOTAUOTO TEPPOAAOVTIKNG 00NYNONG SOPEPOVY GE SNUAVTIKO Babpd ¢ Tpog Tig
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douég eAéyyov mov mopovcslalovv, TOvg OgikTeg PEATIOTOMOINGNG 7OV YPNGUYLOTOOVY, T

EVEPYEWOKA KOl GLYKOWMOVIOKE HOVTEAQ OV AauPdvouv voyr, KabdC Kol To YOPKO €VPOC

epappoyng tovs. Emiong, mpocdiopictnke €va GUVOAO EMOLUNTOV YOPUKTNPIOTIKOV Y10, TO.

cvotpate TEPPUALOVTIIKG PIAKNG 0dnynomng to omoio avapévetral 0t Bo emavénoovv v

OMOTEAECUOTIKOTNTA TOVG KO TOPOVGIALOVTAL OVUAVTIKMG TOPOKATM:

o1 aAYOp1OpHoL TV GLGTNUATOV TEPIPAAAOVTIKG PLAMKNG 001 ynong Ba mpémet va Aappdvouvv
VILOYN TANPOPOPIL. CYETIKG LE TN LEALOVTIKT KATAGTOOT TOV POTEWVOV CUATOS0TOV (TOGO
TANPN 000 Kot HEPIKN), TO SLVOUIKE yopakTnploTikd Tov AO, T dtudikacio dnpovpyiog Kot
andoPBeonC OLVPOV OVAVIN QOTEWVAOV OCNUATOIOTOV, KOOMG Kol TNV KOTAGTOCT TOL
TPOTOPEVOLUEVOV OYNUOTOG LECH TNAETIKOIVOVIDV SLOUGVVIESTG OYNLATOG-OYXNLOTOC,

ot oalyoplBuor TtV cvotnudtev TEPPOAAOVTIKA OUMKNG odfynong OBa mpémer va
BeAtioTonO00V TAVTOYPOVOS TNV KATOVAAMGY EVEPYELNG, UIKPOGKOTIKE KUKAOPOPLOKA
pey€tn, kabmg kol OeiKTeC 00IKNG AGPAAELNS Y10, TOV VTOAOYICUO EVEPYELNKE OTOSOTIKAOV
GTPOTNYIK®V 001yNoNg,

01 GLVAPTNCELS BEATIGTOTOINGONG TOV OAYOPIOU®V TPOTEIVETOL VO EVOGOUATMOVOLV [UT] YPOLLLUIKA
povtéda 1oy0og Twv AO 1 JUKPOGKOTIKE LOVTEAN KATOVAAWDGNG EVEPYELNS TTOV (PN GLULOTOLOVV
®G E160YOUEVO dEGOUEVO TYLES TOYLTNTMOV KO ETITAYVOVGEDV,

1N eniAvon TOV TPOAVaPEPHEVTOV TPOYPAULATOV Ladnpatikng Bertiotomoinong Oa mpénet va
elval amodoTikn Kot ypryopn o€ Pabud mov va emTpénel n AEITOVPYIN TOV GCLOTNUATOV
TEPPAALOVTIKG GIAMKNG 001 YNONG OE EMXEPNOLOKEG GLVONKEG,

0 VTOALOYIGUOG TOV EVEPYELNKA ATOJOTIKAOV TpoyL®dV kivnong twv AO cuvictatot va Aappdvet
VIOYN  YPOUUIKE HOVTEAQ EMPPAOLVONG OVAVIN TOV QOTEWVOV CNUOTOO0TAOV, KOl U
YPOUUIKE LOVTELD ETLTAYVVOTNG KATAVTY TOV QOTEVOV GNLATOO0TMV,

N emidpaocn g evoArlayng oxécemv tov AO otV VAOTOINGT EVEPYEWNKE OTOSOTIKMV
OTPOTNYIK®V Kivnong TpoTeiveTol VoL GUVEKTILATOL,

To GLGTNUATO TEPPAAAOVTIKA PIAMKNC 031 yNonG Oa Tpémel va cuvepyalovTot LE SLOPOPETIKA
wpoypbupoto  onuotoddtong  (my.  otabepod  ypOVOV,  EMEVEPYOVUEVO,  SVVOUIKE
TPOGaPUOLOUEVO, OTIG EMIKPOTOVCEG KLKAOPOPLOKEG GUVONKEG, GUVIOVIGUEVA), OAAG Kot
Aoppdvovy vtoyn TN LEALOVTIKT LETOPOAT TNG KATAGTOONG TAO0VE POTEVAOV GNUATOSOTMV
nov Ppickovtor katdvin Tov AO, AGTE Vo EMTLYYXAVOVTOL VYNAOTEPA OPEAT] GE KATOVAAMON

EVEPYELNG KOl EKTOUTES OEPLOV POTTMV GE EMITEOO OOIKTG OPTNPIG 1] KOt OIKTVLOV.
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[Tépav tov TPoGdIoPIoHOD EVOG GLVOAOD EMOVUNTAOV YOPUKTNPIGTIKOV TOV EMITPETOLV L0l TTLO
OMOTIKY] HOONUOTIKY] £EKQPACT) TOL TPOPANUOTOC TNG TEPPAALOVTIKA OIAMKNG 001YN oG avavIn
QOTEWVAOV GNUOTOS0TMV, 1 KPITIKN EMOKOTNON NG LOIOTAUEVNG PiPAoypapiog katédele Kot
OPIOUEVOVG TOUEIG OTNV £PELVA TOV GLYKEKPIUEVAOV GUGTNUATOV OV dgv £xovv dlepguvn et

O1e&odikd Kot eKOETOVTOL TOPAKATO:

*  avOpOTOKEVTPIKOG GYEIUGUOC GLGTNUATOV TEPPAALOVTIKAE PIMKNG 00N YNoNG,

®  TPOTLTOTOINCT) GLGTNUATOV TEPPAAALOVTIKA PIAKNG 00N YNONS GLUPOVLAEVTIKOVD TOHTTOV, OTTOV
0 0dnNyog tov AO eivor eMPOPTICUEVOG HE TNV EKTEAEGN TNG TMPOTEWVOUEVNG EVEPYELOKA
OTOJOTIKYG GTPATNYIKNG 0d1YNONG,

e 0a&0AOYNON TEXVOAOYLDV TEPIPUAAOVTIKA QIAKNG 001YNOoNG PACEL TIAOTIKMOV EQUPLOYDV TOV
&yovv mpaypotonombel oe mpaypotikd 0ol dikTva Kol VIO PEAMOTIKEG KUKAOPOPLOKES

ouvOnkeg.

SUYKEKPIUEVA, TOL VPIGTAUEVO GVGTNUATO TEPIBAALOVTIKE QIAIKNG 001 yNoNG diVOVV TEPLOPIGUEVT|
EULPAOT] OTNV VLTOAOYIGUO EVEPYEWONKA OTOJOTIKAOV GTPATNYIKAOV 0O0NYNCNG MOV GULVEKTILOVV
TAPAYOVTEG OTMOC 1) AVEST] TOV EMPATAOV, 1] ATOS0YN TOV GLGTNUATOV OO TOLS 0OMYOVG, KOl 1
001K aoeaieto. Anradn, dSiveton TPOTEPAULOTNTA GTNV EMITELEN EVEPYELOKDV KOl TEPIPAALOVTIKOV
oTOY®V, EVO EMIONG Ol TEPIGGATEPES EPEVVNTIKEG £pYacieg vroBétovy 6T Ta AO drabéTovy Ko
GUGTNUOTO  OLTOUOTOTOMUEVTG OONYNONG TOV  EMITPEMOVY TNV  EMAKPPN  EQUPUOYN TOV

EVEPYELOKE OMOJOTIKAOV GTPATNYIKOV KIvioNg.

Aappavovtog voy”n Ot 1 petdfoocn mpog Eva TANPOS OLUGVLVOIEIEUEVO KOl OLUTOLOTOTOUNUEVO
0016 mep1Parrov Oa droprécel dekaeTiec, AALA KOl OTL 1| EVOOUATOGCT EEOTAIGHLOD SLOIGVVIECTG
o€ EUTOPIKE O100EGILOL OYNULATO VTOAEITETOL TOV GUGTNUATOV CVTOUATOTOUEVIG 001 YNONG,
KafiotoTon caeég OTL o avOPOTOKEVIPIKOS GYESUGUOG GLOTNUATOV TEPPUAAOVTIKA OIAKNG
odnynong stvan arapaitrog yio v enitevén nepifailoviik®dv otdywv. Emmiéov n diepedivnon
NG TPOCOPUOYNG TOV 0dNY®V G€ 00MYyieg cLOTNUATOV TEPPAAAOVTIKE OIMKNG 0N yNoNG
SLUPOVAELTIKOV YopaKTHPA B ODGEL TN SLVATOTNTO AELOAOYNONG TOV EMATOCEMY TEPIGGOTEPWOV
OYETIKAOV TEYVOLOYIDV KOl Y10 S10POPETIKA eminmeda SEICOVONG TOVG GTO GLVOMKO GTOAO TV
oymudtov. IHapdia avtd, eivor afloonueimto 6t 1 AvATTLEN Ko OlEPEHYNON TOV TAPUTAVE®
texvorloylov Ba mpénet vo PacileTon oe emopkn dEOOUEVO OO OVTIGTOLXES TAOTIKEG EQAPLOYES

evpelog KMpokag mov Aapfdvovv vwoyn T HETOPANTOTNTA TG OOIKNG GULUTEPIPOPAS TV
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00MNYDV, TOV KUKAOPOPLOKADOV GUVONKOV, ALY KoL TOV YOPIKTNPLOTIKOV TV oynudtov. IIpoc to
TopAV, N CUVIPITTIKN TAEWOYNPIN TOV VPIGTAUEVOV EPELVNTIKOV EPY®V 0E0A0YEL TIG dvewbev
TEYVOLOYiEG LE TN Yp1oN HEBOd®V apOUNTIKNAG AVAAVONG KOl LIKPOGKOTIKNG TPOGOUOIMONG TNG
KUKAOQOpiog.

Agdopévav Tov eupnudtov g PPAoypaeikng avackonnong, avartiydnkav pebodoroyieg mov
EVOOUOTOVOVY avOpomoyevel mapdyovieg oYeTILOUEVOVS UE TNV 001K GULUTEPLPOPH GTO
oxedlacpd, Asrtovpyio Kot 0E0AOYNON CLGTNUATOV TEPIPAALOVTIKG GIMKNIG 0N ynoNg avavn
QOTEWVAOV onuatodot®v. Ewdwdtepa, mpotdOnkav yeEVIKELUEVES TPOTOTOMGELS GTN OO TV
alyopumv meptParloviikd OIAKNG 00N yNong, ®ote va BeATimbel | dveon TV 00MYOV KATA TNV
EKTEAEDT] EVEPYELOKA OTTOOOTIKMV GTPATNYIKMV 001YNONG ALY KOl 1] OCQAAELD TOV GLGTHLLATOG
KOTO TNV €QOPUOYN OTPATIYIKOV EXPPaduvens. Ot TPOTEWVOUEVES TPOTOTOMGELS TAPOLGLALOVTOL

TOPOKATO:

®  OTOPLYN VTOAOYIGUOV GTPATNYIK®OV EMPPAOLVONG OV GLUTEPIAOUPAVOLY TOAD YOUNAES
taybtreg kivnong kot ot omoieg Ba  TuyyGvouv  youUNANg amodoyNg amd  TOVG
001YOUG/LETOKIVOVOLLEVOLG Kol Bat ETITLYYAVOLV YOUNAT EVEPYELOKT] OTOSOTIKOTN T,

®  VTOAOYICUOG GTPATNYIKOV EMPPAOLVONG OV OAOKANPOVOVTUL TPOOVGTEPA TNG UETAPOANS
™G €VOEIENGg TOL POTEWVOL GMUATOOOTY Amd KOKKIVO GE TPACIVO KOl O€ GUVETAYOVTOL TNV

ap1En tov AO 611 S100TOVPOGT TOVTOYPOVA LE TNV TOPATAVE LETOPOAT.

H 6e0tepn mpotevdpuevn tponomoinom eEacearilel 6Tt o1 0dnyoi d¢ Ba eivar voypewpévol va
0d1yovv to AO cg VYNAN TaYLTNTO TOAD KOVTE GTOV PMTEVO GNUATOJOTN EVAD AVTOG TOPUUEVEL
o KOKKwvn évoelln, evod emiong Ba mapéyel meplddplo acPAAOVS TPOTOTOINGNG TNG TPOYLIS
kivnong tov AO og mepintwon mapoPiocns Tov EOTEWVOD CNUATOIOTN OO OLOGTOVPOVLEVT|
katevBuvon mov AauPdvel mpdotvn EvoelEn Katd T SAPKEWL VAOTOINONG TNG CTPATNYIKNG

emPpadvvong and o AO.

Emumiéov, depguvinke kot mPOTLTOMOWONKE HOOMUOTIKG 1 TPOGUPLOYN TOV OdNYDV OF
EVEPYELOKA OMOJOTIKEG GTPATNYIKEG OONYNONG AVAVTI QOTEWVOV CNUATOS0TAOV HE TN XPNoM
EUTEPIKAV OEOOUEVAOV TTOL CLAAEYOMKOV KOTE TNV TAOTIKY €QOPUOYN €VOG GULGTNHATOC
TEPPOALOVTIKA GIMKNG 001YNONG CLUBOVAELTIKOD YOPAKTIPO KOTO KOG LIOG OGTIKNG 00KNG

aptnpiog. Apywd, Tpaypotomromdnke avaiAvon Tov eumelpikdv dedopévav e akydpipovg CFS
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01 070101 AVOYVOPLGOV TOVG KATMOL TapAyoVTES MG EMOPASTIKOTEPOVS GTO PaBLd TPOGUPUOYNG

TOV 00N YOV GE EVEPYELNKE OTTOJOTIKEG GTPATNYIKEG 00NYNOTG AVAVTI POTEVDOV GNLLOTOO0TMV:

e TOMOG TPOTEWOUEVNG EVEPYELOKA OMOJOTIKNG OTPATNYIKNG odnynong (emréyvvon,
emPpadvvon, dtatrpnon taydTTag),
e andotacn AO and 10 poTEWVS oNUaTodOTY,

®  VTOAEMOUEVOG XPOVOG TG TPEYOVGOS POTEWVNG EVOELENG.

Axolovbwg, avamtuydnke 06vOpo amopAcE®Y TO OMOio EKTIUA TOV Pabud TPOCAPHOYNS TMV
00N Y®V 0€ EVEPYELNKE ATOJOTIKEG GTPOUTNYIKES 0O YNONG AVAVTH POTEWVAOV GNUOTOS0TMV PACEL
TOV TOPOTAVE® TOPAYOVI®MV. ZVYKEKPLUEVA, TO O0EVOpo amopdoemv mpocdlopilel €va e0pog
mBovav amokAicewv amd TOo 1010 TPOPIA TOyLTNTOS oG VroAoyioBeicag evepyelakd
OOJOTIKYG GTPAUTNYIKNG 00N YNOoNG PAGEL TOV TILOV TV Topardve mopaydviov. H telkr| tyun
™G amoOKAIoNG Tov petaoynuatilel To 10e0td TPOoeid ToyvTNTog Kobopiletor pe ™ ypron
otoTioTikOv uefddwv. H avdmtuén tov 8évipov amopdoemv divel ) duvatdtnto alohdynong
cvotpdtev TePPOALOVTIKNG 00N yNoNG GLUUPBOLAELTIKOD TUTOL OAAL Tr GUYKPION TOVLS L€
aVTIGTOLY0 GLGTHLLATO L TOLATOTOMUEVOD TOTTOV, OOV TO OYMUA IVl TOVTOYPOVAOS EEOTAMGUEVO
LE OLGTNUATO OVTOUATOTOUUEVIIC 0ONYNONG MOV EMITPEMOVY TNV OKPPH TPOCUPUOYH GE

EVEPYELONKA OTTOSOTIKG TTPOPIA TAYVTATOV.

H o&onoinon eunepicdv  dedopévov amd NV TAOTIKN) €QOPUOYY] €VOG GLGTNUOTOC
nePPOALOVTIKE PIAKNG 001yNONS GLUBOVAELTIKOD YOPOUKTAPA KOTE UNKOG MG OGTIKNG OOKNG
apTNPiog Yo TNV avVATTLEN TOV TPOAVAPEPHEVTMOV LOONUATIKOV TPOTOTMOV AMOTEAEL Lol oo TIg
Baocucéc kavotopieg g Tapovoag dOaKToptkng dttpiPng, kabmg n PpAoypaeikn avackdTnon
OEV EVTOMIGE TPONYOVUEVO OVTIGTOO €pgLYNTIKO €pyo. [ v vAomoinon TG TAOTIKNG
EPAPLOYNG EYKATACTAONKE TEYVOLOYIKOG eEomAoog og 200 ta&i kot 12 potetvodg onuatodoTes,
(MOOTE VO KATAOTEL EPIKTT 1) SLGVVOEGT VITOOOUNG-OYNLOTOG KOL ) EVIUEPMOGT TWV 0OTYDV GYETIKA
LLE TG EVEPYELNKA OTOOOTIKEG GTPATNYIKEG 001 YyNoNs. Katd ) dibpreta TS TAOTIKNG EQAPLOYNG,
AO mov gioépyovtay og mpokabopiopéveg COVEG TG AOTIKNG 001KNG aptnpiag (0dwkd TunpaTo
avavVTI EOTEVAOV CNUATOS0TAOV) AdpPovay TANPOEOPNOT LECH KATOAANAOL THAETIKOWV®VIOKOD
TPOTOKOALOV GYETIKA HE TIC MEAAOVTIKEG UHETOPOAEG TOV  OVTIGTOW®Y TPOYPOUUUAT®V
ONUOTOOOTNONG, €V AOYISHIKO gykotestnuévo otov eEomiiopd tov AO alomolovce v

TapeXOUEVT] TANPOPOPNON TPOKEEVOL VO, VTOAOYicEl Kot MeTOPPAceEl 6ToV 00Nyod HECH
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KOATOAANANG OEIKOVIONG TIG EVEPYELOKO OTOOOTIKEG OTPATNYIKEG 0dNynong (vmwd TN HopoeN|
GUVICTAOUEVNG TOYVTNTAG KIVONG) Kol TOV VITOAEUTOEVO YPOVO TNG TPEXOVCAS PMTEIVNG EVOEIENC.
[Mopdiinia, Aettovpyohoe GLGTNILO ETCKOTNONG KOl KATOYPOPNS TNG AELTOLPYING TNG EPOPLOYNG
nePPOALOVTIIKE PIMKNG odnynomg, HEc® Tov omoiov omobnkedoviov ce KatdAAnin Pdon
dedopévav Ta akolovba Aemtopepn oToryEio TOL YPNCILOTOMONKAY 6TA TAAIGIO TNG TOPOVOTG

SOKTOPIKNG dtaTtpPnc:

® LovadlKOG apluog kdbe dracuvvoedepévonr ta&l mov Adupove TANPOEOPNON GYETIKO UE
EVEPYELOKA OOdOTIKEG GTPATNYIKES 00N YNOTG,

®  YPOVIKEG OTIYUEG KaTd TIG omoieg KAbe dtaouvdedepévo tali Aapupave TAnpoedpnon,

o  kwowoOg mpokabopiopuévng {dvng oy omoio sloepyodTaV KAbe Slacvvoedepévo tasl mov
Adppave odnyieg oxetkd pe eptPailoviikd @Ay odnynon,

e TOMOG TPOTEWOUEVNG EVEPYELONKA OMOJOTIKNG OTPATNYIKNG odMynone (emtdyvvon,
emPpadvvon, dStatrpnon taydTTag),

® TIUN EVEPYELNKA OTOOOTIKNG TaXVTNTAG KIVNONG TOV TOPEXOVIOV MG GLUUPBOVAY GTOV 0ONYO
HEG® KATAAANANG 006VNG amelkdVIoNG TNG OYETIKNG TANPOPOPIAG,

e oTlypoio ToyOTNTO Kivong Tov dtocuvoedepnévon Taét,

® amOGTACT] TOV SLGVVOEOEUEVOL TOEL A TOV POTEWVO GNUOTOOOTY,

e (dom ToL TPOYPAULATOS GNUATOSOTNONG Y10 TNV OTOi0 TPOYUATOTOOVVIOV O VITOAOYIGUOG
NG EKAGTOTE EVEPYELOKA OMOJOTIKNG CTPATNYIKNG 00N YNOMG,

®  VTOAEMOUEVOC YPOVIKT OLEPKELD TNG TPEYOLGAG EVOEIENG TOV PMTEVOL GNUOTOOOTT,

e TOTOG £VOEENG TOV PMOTEWVOD GNUATOSOTNG (TPAcIvn 1] KOKKIV)).

Ta mopondve oedopéva avovedvoviov Kot Kotaypdeoviav otn Pdon dedopévev kdbe 3

devTePOLETTOL.

H napovca ddaxtopikn dtatpin avéntuée emiong Eva pefodoroyod mAaictlo yio tnv aSloAdynon
TOV EMNTOGEMV SOPOPETIKDOV TEXVOAOYIDV TEPPAAAOVTIKA PIATKNG 001YNONG OVAVTY] QOTEVDV
onpatodotdyv, to omoio Paciletor otn ypNon EPYOAEi®V HKPOCKOTIKNG TPOCOUOI®MONG TNG
KukAogopioc. [Ma TiIc avayKes TOL GLYKEKPLUEVOL €PELVNTIKOD £PYOV, TPOCOUOIHONKE GTO
AOYIGIKO UIKPOOKOTIKNG TPOGOUOIMGNG TS KLUKAOPOPiag Aimsun To d{KTVO TNG OGTIKNG 00IKNG
aptnpiag eni g omoiog Tpary LaTomo|OnKe 1 TAOTIKY] EQOPLOYN TOV GUGTIUATOS TEPPAALOVTIKA

QUAKNG odnynong cvpPovievtikod TOTOL. TO HOVIEAO WKPOCKOTIKNG TPOGOUOIMONS TNG
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KukAo@opiog Tov Tapomdve diktoov Pabpovoundnke GYoAACTIKA e TN ¥PNOT KLUKAOPOPLUKDV
HETPNOEMV (KLUKAOPOPIKOT POPTOL Kot YpOVOL S100POUNG) KOl KOTAAANA®Y GTATIGTIKAOV EAEYYOV
TPOKEWEVOD VO E0CPOUAMOTEL 1) PEAMOTIKY] AVOTOPACTACT TOV TPOUYUATIKOV KUKAOPOPLOKDV

CLVONK®V TOV EMKPOTOVV EML TNG CLYKEKPIUEVIC OJIKNG apTNpiag.

IMa v mpocopoimon cvotnudTOY TEPIPAAAOVTIKE QIAIKNG 001YNoNE 6TO Aimsun ovorTOyOnKe
eEedkevpuévn Aterapn I[poypappatiopod Eeappoydv (AIIE). H AIIE diver tn dvvatdtnto
TPOCOUOIMONG GLGTNUATOV TEPIPAALOVTIKG PIAMKNAG 00 YNONS OVAVTIN QOTEWVOV GIUATOO0TOV
1660 GLUPOVAEVTIKOD OGO KOl CVTOUATOTONUEVOL TUTTOL, EVA EMIOTG O1AOETEL Lol ATAOTOMUEVT)
KoL EVEMKTN SOUT OV EMITPENEL TNV EVKOAN EVOOUATMOON LEALOVTIK®OV 0AYOp1OU®V avTicTotymV
cvotudtewv. Méow Tov oyedlopoD Kol TNG VLAOTMOINoNG &vOg  €LYPNOTOL  YPOUELKOD
neplPdAloviog ota mAaicia avamtuéng g AIIE, dievkoAbvetow M mopapeTpomoinon tng
Aertovpyiog TOV GLOTNUATOV TEPIPUALOVTIIKG QIAIKNG O0OMynong mpw v a&loAdynon tov
AVTIGTOLY®V TEPAUATOV KPOGKOTIKNG TPOGOLOIMONG TG KVKAOPOpiac. Zuykekpipéva, dvvatol

V0, OPLGTOVV:

e 10 00WKA TUNUoTa €ml TV omoiwv To cLOTNUATO TEPPAAAOVTIKE OIAKNG 00MyNoNg
emnpealovv tn cvumepipopd Tv AO,

® 0Ol PACEIS TOV EMUEPOVG TPOYPOUUATOV GNUATOOOTNONG Y10 TIC OTOIEG TPOYLOTOTOIEITO
VTOAOYIGUOG EVEPYELNKA OTOOOTIKAV GTPUTNYIKAOV 001 YNOMNG,

® TWEC TOPOUETP®V TOV OYETICOVTOL OMOKAEIOTIKG HE TOVG OAYOPOUOVS VTOAOYIGHOV
EVEPYELONKA OITOSOTIKMOV GTPATNYIKAOV 031 yNoNG,

e TUTOL OYNUATOV 7OV Oewpobvtol €EOMAGUEVO HE CLOTNUOTO TEPIPAALOVTIKA QIAIKTG
001yNoMG 6T TAAIGLO TG TPOGOUOImONG,

e aplBudS GTOYACTIKMY TPOGOUOIDGEMY Y10l TIG OTTOIEG EMAVOUANTTIKA KOl LTOUATOTTOMUEVE Ool

a&10A0YoVVTAL Ol ETMTMOGELS TOV GLGTNUATOV TEPIPAAAOVTIKE GLMKNG 001 yNoNG.

Koatd ) didpketa g mpocopoinong, ke AO mov e16€pYETUL G€ KATOL0 001KO TUNHO OOV £)EL
oplotel G evepyd To cLGTNA TEPPAALOVTIKE PIAIKNG 001 yNoNG Aappdvet Kot vAoTolel HEC® NG
AIIE o evepyslokd omodoTIKY] oTpatnylkn odnynong (vmd 1 Hopen €vog O1vOGLOTOG
TaYLTTOV) 1 omoia evoyetal va avorpedel duvapikd epdcov 1 kivion tov AO mapakmivbet amd
TPOTOPELOUEVO OYNue. oty O Awpida KukrAopopioc. Otav 1o AO gpappocel TAP®G TV

EVEPYELOKA OTOJOTIKY] GTPOATNYIKY) 00NYNONG Kol OGYIGEL TNV KOTAVT ONUATOS0THHEN
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Ao TAP®OT SlYMS VO CTALATNOEL, TOTE 1) CLUTEPLPOPA TOV VTOOEIKVVETOL EV GUVEYEIN AT TA

pafnuotikd vrodeiyota Tov Aimsun.

H o&oAdynon 1oV emmmthdosov TV  cLOTHUATOV  TEPIPUALOVIIKG QIAKNG  0dNynong
TpoypoTotomOnke HEC® TNG KATAPTIONG OVO  VTOOUAO®MV TEPOUATOV  UIKPOGKOTIKNG
npocopoiwonc. H mpdta vwoopdda mepapdtov katoptiomke pe otdyo v aloAdynon tov
TPOTEWVOUEV®OV TPOTOMOCGEMY GTOVS OAYOPIOLOVS TTEPIPOAAOVTIIKG OIMKNG O0ONYNoNG 7oL
OTOCKOTOVUV o711 BeATion TG AvesNG TOL 001YOU KATH TNV EQOUPLOYN EVEPYELNKA OTOJOTIKAOV
OTPATNYIKOV 0dNyNong oAAG Kol TG aoPOAOLG AEITOLPYIOG TV GYETIKOV cvotnudtov. H
GLYKEKPLUEV VTTOOLAdN TTEPaUdTOV EAaPE VTOYN SOPOPETIKEG KUKAOQOPLOKEG cLuVONKES (UN
GULLPOPNUEVES, GYEOOV GUUPOPNUEVES, GUUEOPNUEVES) KOl TOAAATAG €mimeda OlEicOLONG TNG
GLYKEKPILEVNG TEYXVOLOYIOG GTO GUVOAO TOVL GTOAOL oynudTev. H debtepn vmoopdda meipapdtwv
oxed1A0TNKE PE GTOYO TN GVYKPIOY EMOOCEDV AVAUESH GE CLOTHLOTA TEPIPAALOVTIKG GIAKNG
001 YNONS GLUPOVAEVTIKOD KO CVTOUOTOTOMUEVOL TOTTOV, OAAGL KOl KUKAOPOPLK®V POMV TOV
amoptilovtal amoKAEIGTIKA 0md GUUPATIKA OXLOTA TTOV OEV £XOVV SVVATOTNTES OLGVHVOESNG LUE
ta otolyeio TG 0dkng vmodouns. H ovykekpyuévn vroopdda mepopdtov Elafe vaoyn un
CULLPOPNUEVES KUKAOPOPLUKEG GUVONKESG Kot SaPOPETIKE eminmeda d1E1GOVONE TV JAUPOPETIKDOV

TEYVOLOYLDV TTEPPOAAOVTIKA QIAIKNG 001YNONG GTO GOVOAO TOV GTOAOL OYNUAT®V.

Mo ™mv alohdynon Tov ENMTTOCEOV TOV CLGTNUATOV TEPIPOAAOVTIKA IAMKNG 00NYNoNG £YvE
avOADON TOV OTOTEAECUATOV TOV TEWPIUATOV TPOCOUOI®ONG O EMIMEIO UEUOVOUEVOV
OYNUAT®V, 0OKOV TUNUATOV O0AAG Kol TOL GUVOAOL TNG OOTIKNG O00KNG aptnpiag. Ta
OTOTEAEGLOTO. TOV TPOGOUOIDGEMY YPNGLLOTOMONKAV Y10l TOV VTOAOYIGUO TOV TOPUKAT®O

OEIKTAOV KUKAOPOPLOKNG OITOS0TIKOTNTAS, TEPPUAAOVIIKMV EMMTAOCEDY KOl 0OIKNG ACOAAELNS:

e oyéomn TayLTNTOS-010VLUOEICOC mTOCTUON G LELOVMOUEVOD OYNLOTOG,

e oyéom TaOTNTOG-EMTAYVVOTG LELOVAOUEVOL OXNULATOG,

®  YPOVOGELPA TOYVTNTOS LELOVMOUEVOL OYNILOTOG,

e oyéom ekmoundv d1o&ediov Tov avOpaka-dtavubeicag amdcTIOoNG LELOVMOUEVOL OYNLOTOC,
o ckmoumég 010&edion Tov AvOpaka avd davvOEy ytAopeTpo,

e aplBudg oTdoE®VY avd Oynuo,

® LEGOG YPOVOG SLOOPOUNG OVAL OOTKO TUTLLCL,

® L€COG XpOVOG GTAoTG avd dtavuBEy Ao puepTo,
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e puéom tayvrnTa SIKTHOV,

e aplBudg EVOEYOUEVMY GLYKPOVGEMV OVA TOTTO GVYKPOVOTG,

®  VTOAEMOUEVOG YPOVOG EmG TNV GVYKPOLGT 600 OYNUAT®V G TEPITTWGT TOV Ol TPOYLES TOVG
TAPOUEIVOVY QUETAPANTEC,

®  OYETIKN TOYOTNTO OYNUATOV EUTAEKOUEV®V GE SUVNTIKTY CUYKPOLGN).

O VTOAOYIG OGS TOV JEIKTOV KUKAOPOPLUKNG ardS00NE TPAYLOTOTOONKE e TNV xprion Tov MS
Excel, evd ywo tqv avdAvorn kol omeKOVIOT TOV YOPUKTNPIOTIKOV TOV TPOYIOV KIVoNg
HELOVOUEVOV OYNUATOV OVOTTTOYONKE EEEIOIKEVIEVT SLAOIKTLOKT EQPOPLOYT. O VTOLOYIGUOC TOV
JEIKTAOV OV TOGOTIKOTOLOVV TIG EMUTTMGELS TMV GUOTNUATOV TEPIPAALOVTIKE QIAKNG 00N yNong
oV 0d1KN ac@aielo Tpaypotonombnke pe 1o Surrogate Safety Assessment Model (SSAM) to
omoilo &xel ™ duvaTOTNTA VO GLGYETICEL GTATICTIKDOG e a0mMoTiol dVVNTIKESG GLYKPOVGELS
oynuaToVv pe mpaypatikd dedopéva atvynudtov. Agiletl emiong va onpelmdel 6Tt 10 ToAdTAELPO
pnefodoA0Y1Kd TANIGI0 AELOAGYNONG TOV EMMMTOCEDV TV GLUGTNUATOV TEPIPAAAOVTIKE QIAIKTG
odMYNONG aVAVTI QOTEWVOV CNUOTOS0TOV dVVATOL VO TPOGOPUOCTEL EVKOAN OTIC OVAYKEG
LEALOVTIIKAV EPEVVNTIKAOV OpAGTNPOTHTOV UECH TNG TPocHNKkNG vémv epyoieiov N v

TPOTOTOINGT TOV VPIGTAUEVOV.

H ovélvon tov oamotelecpdtov Tng TPOTNG VTOOUASNS TEPOUATOV  UIKPOGKOTIKNG
TPOGOUOIMONG NG KVKAOPOPIaG KATESEEAY OTL Ol TPOGOUPLOYES OTN OOUN TOV VOIOTAUEV®OV
HOVTEL®V TTEPIPAAAOVTIKE PIATKNG 001YNOTG TOV ATOGKOTOVY 6TV PEATI®OON TNG 0IT0d0YNG TOVG
amd TOLG YPNOTEG OALAG Kot otV PeAtimon g aceaiovg Asttovpyiog tovg 0ev emmpedlovv
APVNTIKA TNV 0mOO00T TOVG OVOPOPIKA LE TN HEl®MON NG EVEPYELNKNG KATAVAAMONG KOl TOV
EKTOUTTAOV aEPLOV pOTTV. Eduotepa, dOvavTon vo LEWGOVV TIC EKTOUTES d10EEST0VL TOL dvBpaKa
éw¢ ko 13% eni pepovopévov 0dikov tunudtov kot 2.5% og eninedo 0dkng aptnpiog, diyme va
emnpealovy apvnTiKd Tov OeikTEC KUKAOPOPLOKNG amodotikdtntoc. Emiong, avayvopiomke 611 ta
0PEAT TOV GLGTNUATOV TEPPAALOVTIKE GIAMKNG 001YNoNG ££0PTOVTAL GE SNUOVTIKO PBobpd amd

TOVG TOPAKATO TAPAYOVTES:

®  YEOUETPIKA YOPOKTNPIOTIKA TNG 0000,
®  UNKOC TOL 0O1KOV TUNLOTOG EML TOVL 0Toiov givor evepyd To cHGTNUA,

®  YOPOKTINPIOTIKA TOV TPOYPAULOTOS CIHOTOOOTNONG,
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e TANH0C KATAVIN QOTEWVOV GNUOTOS0TMY Y10l TOVG OTOI0VE LPIGTATOL GLVEYNS TANPOPOPTION
OYETIKA LE TOV VITOAEIMOUEVO YPOVO TNG TPEYOLGOS PMOTEWVIG EVOEIENE OALA KO TNV dLAPKELN
™G EMOUEVNG,

®  £MIKPATOVGEG KUKAOPOPLOKES GUVONKEC.

A&loonueioto evpnua To 0moio deV ExEL OMOTVTMOEL LE CAPNVELD GE TPONYOVLEVA EPEVLVNTIKA
épya, elvar Kot To YeEYovog OTL To GLOTHLATA TEPPAALOVTIKA QIAIKNG 001 yNong HeTafdiiovy
YOPOKTNPLOTIKA TNG KUKAOPOPLOKNG PONG KOL GE TEPLOYEG TOV OOKOV JIKTVOV TEPAV OVTMV TOL
epapuoloviol. XVVETMC, TO TANIGI0 VAOTOINONG €VOC GLOTHOTOG TEPPUALOVTIKA OIAKNG
001 YNONGS AVAVTI POTEWVOV CILATOO0TAV O TPEMEL VO SIEPEVLVATAL ETOPKDG KATO TEPITTMOT Kot
O€ GLVAPTNON LLE TOVG TPOOUVAPEPOEVTEG TOPAYOVTES, MGTE VO S1GPAAILOVTOL TA HEYIOTO EPIKTA

TEPPOALOVTIKG KOl KOKAOPOPLOKG OQEAT).

H avélvon tov amotelecpdtov g 0e0TEPNG VTOOUASOS TEPAUATOV  UIKPOGKOTIKNG
Tpocopoimons ™G Kukhoeopiag Katédelle 0Tl To MEPPOAAOVTIKO OMOTOTMOUO GUVOEOEUEVOV
oynudtov mov eivor efomMopéva pe cuUPovVAELTIKOD TUTOV GLUOTAHOTO TEPYPOUAAOVTIKNG
odnNynomng &ivor oNUOVTIKG pKPOTEPO GE GYEoM UE UN GLUPBOTIKA OYNUATO OTOV TO TOGOGTO
delodvuong 6to 6TOA0 TOV TOPATAVEO cLGTHUATOV glvar VYNAO. AvTiBétwg, ta meptParlovTicd
0QEAT TOV GLOTNUAT®V TEPPUALOVTIKG QIAIKNG 00NYNoNG SLUPovAgLTIKOL TOTOL &ivan
HUIKPOTEPO TMOV AVTIGTOLY®V OVTOLATOTOUUEVOL TOTOL, VM 0 BaBUOS TPOCAPLOYNS TV 0OTYDV
0€ EVEPYELNKA OTOOOTIKEG GTPATNYIKEG OONYNONG EEAPTATOL OO TO YEMUETPIKA KO AELTOVPYIKA
YOPOKTNPLOTIKE TOV 001KOV TUNHOTOS OOV €QopUOletatl T0 cVGTNHO TEPPUAAOVTIKA GLAMKNG
odnynone. Eivor emiong a&oonueiowto, 0Tt o€ 00KEC aptnpieg TOAAATAGV Awpidwv m
LEYIGTOTOINON TOV TEPIPAALOVTIKOV KOl KUKAOQOPIOKAOV TAEOVEKTNUATOV TOV GLGTNUATOV
TePPOALOVTIKNG 00N yNoNGg Tapatnpeital Otov avtd €lvol GLTOUATOTOMUEVOL TUTOV Kol M

dlelodvoN TOVG 6TO GTOAO gival LEYIGTN.

Ta gupnuato ™G maPOLONG OOAKTOPIKNG OTPIPNG AVOEOPIKA LE TOV OVOPOTOKEVIPIKO
oXeOOGUO GLOTNUATOV TEPIPAALOVTIIKE QIAIKNG 0dfynong, tnv opbf| €pappoyn Tovg o€
TPOYLOTIKEG KUKAOPOPLUKES GLVONKEG, KAOMDS Kol TIG TEPIPAALOVTIKES KOl KUKAOPOPLOKES TOVG
EMMTOCELS €IVOL TOAVGTUAVTO Y10 TIC ETOLPEIEC KO TOVS POPEIS TOV EUMAEKOVIOL GTO 0OIKO
cvotnpa petagop®v. H avtokivntoflopnyavia Kot ot Tépoyot vInpesudy Tov cyetilovtol pe To

Yvvepyotkd Eveun Zvotuato Metagopdv pmopodv vo avamtOiEOLY EVEPYELNKE OTOOOTIKES
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OTPOTNYIKEC 0ONYNONS oL €lval PUMKOTEPEG TPOG TOV ¥PNOTN KOl TO OCPAAEIC, diymg vo
OTOUE®VOVTOL Ol BETIKEG EMNTMOOELS TOVG 6TO TEPPAAAOV Kol otV KuKAopopia. Ot popeig
Jwelptong TV 0dKOV SIKTOOV UTOPOVV Vo TPOPAEYOLV TIG EMMTMGELS OLOPOPETIKAOV
TEYVOLOYLOV TTEPPOAAOVTIKA QIAIKNG 00NYNONG OVAVTN POTEWVOV GTIUATOO0TMV TOGO TOTIKAE OGO
K0l 6€ EMIMEOO GLVOAIKOV OIKTVOV, EVA EMIONG UTOPOVV Vo, EEETAGOVY TO EVOEYXOLEVO VAOTOINGNG
TOV TOPATAVE® TEYVOLOYIDV GE OLOPOPETIKA CNUEIN TOV 0IIKMOV SIKTV®MV PAGEL TOV YEOUETPIKDOV
KOl AEITOVPYIKAV YOPUKTNPICTIKOV TOLG, OAAG KOl TOV TPOYPOUUATOV CNUOTOOOTNONG TOL
pvouilovv v kvkAopopia ¢’ avtd. Emiong, ot popeilg SlopdpPm®ong TOAMTIKOV GYETIKA LE TO
Yvvepyatikd Eveun Zvotmjuoato Metagopdv pmopodv vo TpomBncovv TNV EQUPUOYN
ocvoTNUdTOV TEPPAALOVTIKA QIAIKNG 00NYNoNS GLUPOVAELTIKOD TOTOL OVAVIN QOTEWVOV
onuatodotdv, kabhg Pdost eumelpkdv Sedopévav  amodelkvieTol OTL TO GUYKEKPLUEVOL
GLUCTNUOTO UTTOPOLV VO TOPEXOVY CNUOVTIKE TEPPAALOVTIKA OQEAT VIO €VVOTKEG GLVOT|KEG

VAOTOINOTG TOVG GTO TTEDTO.

ZNUOVTIKY TTUYY| TG TOPOVONG SOOKTOPIKNG STPPG AMOTEAEL KOt 1] VOLyVDPLOT) TPOOTTIKAV
Y0l TPOLYUOTOTOINOT| TTEPUUTEP® EPEVVAG ETL TV GVOTNUAT®V TEPPOAAOVTIKA PIAKNG 00NYNONG
avavTn eOTEWVOV onuatodot®v. Edikdtepa, ol TpOTOTomMacelg Tov Tpotddnkay yio tn Pelticon
™G  Gveong Kol  OCGQOAEWG TOV  EVEPYELOKE  OMOOOTIKOV — GTPATNYIK®V  0ONYyNong
TPUYUOTOTOOVVTOL UETAYEVEGTEPO TOV APYIKOV VTOAOYIOHOV TOvg. Melhovtikd, dvvator va
evoopat®wodv  TEPLOPIGHOL  AVESNC KoL OJIKNG OCQAAEWG OTO HOVTEAD  HOOMUOTIKYG
BeAtiotomoinong to. omoict avOmTOGGOVTOL YO TOV VLTOAOYIOUO EVEPYELNKO OTOOOTIKAOV
oTPATNYIK®OV 0dNynons. Méow G mopamdve TPocEyyons, ovvatar va Peitimbel 1
AmOJOTIKOTNTO TV TOPATAVE® GTPOUTNYIKAOV, dAAL Kot va emitoyvvOel 1 dadikacio VTOAOYIGHLOD
TOVG MOTE VO €PAPUOLOVTAL TTO OMOTEAECUATIKO GE TPAYUATIKO YPOVO KOl VIO PEAACTIKEG

KUKAOQOPLOKEG GUVONKEG.

Emumiéov, n cLALOYN AENTOUEPESTEP®V KOl TEPICCOTEPMV EUTEIPIKMY OEOOUEVOV KOTA TNV
TILOTIKY] EQAPLOYT] CLCTNUATOV TEPPAALOVTIKG PIAKNG 001YNoNS SLUPOVAELTIKOV TOTOL Bal
dmoel ™ ovvatotnta. avdntuéng Pertiopévov avtictoryywv adyoplBuwy. o mapdostypa, n
GLALOYN KUKAOPOPLOK®Y OEOOUEVMV KATA TNV TIAOTIKT EPUPLOYT TOV TOPATAVED GLGTNUAT®V Oa
EMTPEYEL TN ONUIOVPYIN OEVOP®Y OMOPAGEMY OV EKTIHOVV TNV TPOGOPUOYY TWV 0ONYDV GE
EVEPYELOKA OMOSOTIKEG GTPATIYIKEG OONYNONG GE GLVAPTNGT LE TIS EMKPATOVCES KUKAOPOPLOKEG

ouvOnkeg (uUn ovueopnuéves, oxeddv  cuuEopnuéves, ocvppopnuéveg). H  ovykévipwon
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TANPOPOpiag oyeTikd e ™ Awpida Kivnong tov AO Kotd TV EQOPUOYN EVEPYELNKA OTTOOOTIKDOV
OTPOTNYIK®V 001yNong ovvatot va aglomonbei mpokeévon o Babudc Tpocaproyn twv odnydv
va TpoPAénetonl oe eminedo Awpidac. H mapoandve dvvatdmmra Ba eixe peydin xpnouodtnTo yio
00IKA TUNHOTO TTOV EUTEPLEYOVY AMPIOES OMOKAEIGTIKNG YPNONG OO GUYKEKPLUEVO, OYNMUOTOL.
Eniong, 0o pmopovoe peAdovtikd vo mpotvmomonOel pobnuotikd n petafoir tov Pabpov
TPOGOUPUOYNG TOV 0ONYOL KATA TNV EKTEAEGT OGS EVEPYELOKA ATOOOTIKNG GTPATNYIKNG 001 YNONG
o€ GLVAPTNGN TOV YPOVOL KOl TNG CLUTEPLPOPAS TOV 00MNYOV KaTé To TopeAbovia Prpato
EPAPLOYNG TNG AVOOEV GTPATNYIKNG. LTNV TEPITTOON AVTY, EVOEXOUEVOS VO KOTOGTEL EPIKTN M
TPOGOUOIMON EVEPYEINKA OTOOOTIKOV CTPOTNYIK®OV 0O0NYNoNG MOV KATOAYOUV Va £YOLV
LEYOADTEPO TTEPIPAAAOVTIKO OMOTUTMWUO OO TN GLUPATIKY] 001YNGN OKOUO KOl GE TEPIMTAOGELG

7ov 0 Babudg TPoGaPHOYHG TV 0dNYDV dg Ba etvar Wwaitepa yoUNAOG.

[Tponyodueva gpgovnTikd €pya €xovv omodeiel 0Tl 1 cuvepyacio SOCLVIESEUEVOV Kot
avtopotoromuévav oynuatov (AAO) péocom OoHVOESNS OYNLLOTOC-OYNUATOS UTOPEL va
emovénNoel oNUAVTIKE TIC €MOOCELS TOV CLOTNUATOV TEPPAALOVIIKG QOIAIKNG 0ONynomg
OLTOUATOTOMUEVOL TUTOV GE UEIKTEG KUKAOPOPLokéG poés. Ta velothpeva epguvntikd £pya
EMKEVIPOVOVTAL OUWMG GTNV CLVEPYUGIO TOV TPOAVUPEPHEVT®MV OYNUATOV G EMIMESO SLOUNKOVG
KIVNoNg MPOKEWEVOL VO LEUDGOVY TNV KOTOVOAMOT EVEPYELNG KOl TIG €KTOUTEG pummv. H
EVOGOUATMOON OLVATOTTOV GLVEPYUTIKNG OAANYNG Awpidoag oe mpoypdupoto podnpotikng
BeAtioTomoinong mov avamTLGoOVTOL HE GTOYXO TNV TEPPUALOVIIKA QIAIKY] 0dnynon avdévin
POTEWVAOV CNUOTOO0TAOV UITOPEL VO PLELOCEL AKOUO TEPIGGOTEPO TO TEPPOUAAOVTIKO ATOTHTOLN
tov AAO. Ta dvvntikd mepiParioviikd o@éAn pmopel var avénbovv Tt mepartépw HEGH TNG
o VLVOEST OYNLOTOC-VTTOSOUNG OOV 1 VTOdopun OvvaTot vo ovaldPel €va KevIpikd poAo
dtevkoivvong Twv cvvepyactodv LeTa&d AAO dote va peyiotomoinel n peiwon g Katavalmong

EVEPYELNG KOl EKTOUTOV POTTWV GE EMITESO SIKTVOV.

Ev té)et, cuvictoton n avantuén texvikav odnyiodv Bdoet Tov omoimv Ba duvatal vo aroeacitoTel
1 VAOTOINOT SUPOPETIKAOV TEYVOLOYIDV TEPIPAALOVTIKG QIAIKNG 00N YNONG GE GLVAPTNOT LE TIG
VTOAOYIOTIKEG TOVG EMOOCELS, TA YEWUETPIKA Kol AEITOVPYIKA YOPUKTNPIOTIKA TV 00MV, TOV TOTO
KOl TN SO TOV TPOYPOUUUATOV CTUATOSOTNONG, KAOMG KAl TOV EMKPATOVCHOV KUKAOPOPLOKDY
oLVONK®OV. TNV TEPITTOON TOV GLGTNUATOV TEPIPAALOVTIKAE GIAIKNG 001 YNONG GLUPOVAELTIKOD
TOTOV TO TAPUTAV® GTOYEID SVHVATOL VO GLVIVOGTOVV LLE TO YOPAKTNPLOTIKA TOL EKAGTOTE 001YOV

OAAG Kotd duvapikd yopoknplotikd tov AO xotd v €icodo o€ €va 001KO TUNUA OOV

[12]



Evangelos Mintsis | Mathematical models for dynamic eco-driving in signalized intersections in
the context of cooperative intelligent transportation systems

vrootpileton N wopATAVE TEYVOLOYiD, OGTE Vo amopactotel 1 alio evnuépwong evog 0d1yov

OYETIKA LE T1) SUVATOTNTO EKTEAECTG LLOG EVEPYELOK(L ATTOOOTIKNG GTPATNYIKNG 00N YNONG.
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