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Metadaten zum Unterrichtsentwurf:

Titel:
Untertitel:

Lernroboter:
Niveaustufe, auf
der der
Lernroboter
eingesetzt wird:

Schulform:

Zielgruppe:
Fach:

Thema:
Umfang:

Kurzbeschreibung
der geplanten
Unterrichts-
Stunde
(Eckdaten):

Ablaufs-
beschreibung
der geplanten
Unterrichts-
stunde:

Le Parkour
Eine Unterrichtseinheit zur Verknlipfung von Bewegungs- und
Medienkompetenz im Schulsport

Blue-Bot

Niveau 3 — ausgepragte Erfahrungen in der Bedienung des
Roboters sowie elementare Kenntnisse im Coding notwendig,
Bedienung und Verwendung von (blockbasierten)
Programmieroberflachen

Gymnasium

Klasse 6
Sport

Trendsportarten - Le Parkour
90 Minuten

Die Unterrichtsstunde befasst sich zum einen mit einer
Reaktivierung des Wissens, welches in den vorherigen Stunden
erlernt wurde. Weiter geht es darum, dass die Schiler*innen
selbststandig, eigenverantwortlich sowie kooperativ in Gruppen
arbeiten und wichtige Schllisselkompetenzen anwenden
(Zeitmanagement, Teamwork etc.). Auerdem sollen sie die
Grundfertigkeiten des Le Parkour anwenden. Auch das
Computational Thinking sowie alghorithmisches und
problemlésendes Denken finden ihre Anwendung.

Dieses Unterrichtsvorhaben findet mit einer 6. gymnasial-Klasse
im Sportunterricht statt. Die Schiiler*innen sollen, nach einer
zundchst allgemeinen und dann spezielleren Erwarmung, ihre Le
Parkour Grundfertigkeiten am Ende der Unterrichtsreihe “Le
Parkour” in einer Gruppen-Wettkampfform vertiefen und
anwenden. Daflir haben sich die Lernenden in der vorherigen
Stunde selbststandig Stationen ausgedacht und sie konzipiert.
Zudem findet eine Verknlipfung mit den zuvor erlernten
Kompetenzen im Bereich der Problemlésung, dem
algorithmischen Denken und dem Computational Thinking statt.
Dazu sollen die Lernenden den Blue-Bot auf einer Art Landkarte
auf kiirzestem Wege von einem Punkt zur Zielstation navigieren.
Diesen Weg notieren sie und codieren ihn selbst mittels einer
Umcodierungstafel um. So ergibt sich die Station, welche sie als
nadchstes absolvieren missen. Daflir muss jede*r Lernende aus
der Gruppe die Station durchlaufen. Am Ende findet eine
respektvolle Siegerehrung sowie eine Reflexion statt.



Als Medium findet neben dem Blue-Bot vorwiegend das
Whiteboard (Magnettafel, nicht-elektronisch) seine
Anwendung. Es wird sowohl in der Einleitungsphase, in der an
die vorherigen Stunden angeknUpft wird, als auch in der
Abschlussphase verwendet.
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1. Einleitung und Themenbegriindung

In einer zunehmend digitalisierten Welt wird es immer wichtiger Kompetenzen im
Bereich der digitalen Technik zu erwerben. Das Erwerben von digitalen Techniken
erhalt zunehmend auch immer mehr Einzug in die Schulen und die Bildung in der
digitalen Welt gewinnt immer mehr an Bedeutung. Mehr und mehr Lehrkrafte
entdecken den Vorzug der digitalen Moglichkeiten im Unterricht. Laut Kerres (2018)
umfasst die ,Bildung in der digitalen Welt“ Kompetenzen, um digitale Technik zu
verstehen, anzuwenden und zu reflektieren, um das Wissen der Kultur zu
erschlieen, um die eigene Identitdt auszudriicken und zu entwickeln, um
berufliche Anforderungen zu bewaltigen und an gesellschaftlicher Kommunikation

teilzuhaben.

Die erste Verankerung von ,Bildung in einer digitalen Welt“ gab es in den KMK-
Standards (2009), wo diese zur Starkung der mathematisch-naturwissenschaftlich-
technischen Bildung, zum Heranfiihren an experimentelle Tatigkeiten und um eine
informatische Vorbildung zu sichern dienen sollten. Diese Verankerung
konkretisierte sich 2016 im KMK-Strategiepapier ,,Bildung in der digitalen Welt”, in
dem von einer ,digitalen Revolution” gesprochen wurde und festgehalten wurde,
dass ,digitale Werkzeuge zunehmend an die Stelle analoger Verfahren treten und
diese nicht nur abldsen, sondern neue Perspektiven in allen gesellschaftlichen,

wirtschaftlichen, und, wissenschaftlichen Bereichen erschlieRen”.

Dies hat zur Folge, dass laut KMK (2016) das Lehren und Lernen so verandert
werden soll, dass Talente und Potentiale individuell geférdert werden, dass die
Lernenden Verantwortung zur Planung und Gestaltung der persdnlichen Lernziele
und Lernwege tGbernehmen und dass die Selbststandigkeit der Lernenden geférdert

wird.

Irion et al. (2018), Irion (2018) und Do&beli Honegger (2017) nennen vier
Hauptargumente fiir eine digitale Bildung. Zunachst wird das Lebensweltargument
genannt, welches besagt, dass die digitale Kompetenz der Lernenden bei der
Gestaltung ihrer Lebenswelt unterstiitzt und laut Dobeli Honegger (20173, S. 73) die
Alltagsrealitdat der Schiler*innen pragt. Ein weiteres Argument ist das
Zukunftsargument, welches besagt, dass digitale Bildung in der Schule die Weichen
fur zukinftige Bildungsprozesse stellt, und, dass die Unbestimmtheit der kiinftigen
Welt als groRte Herausforderung gilt, welcher es noétig ist, mit problemlésendem-

und kreativen Handeln zu entgegnen.
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Zusatzlich wird von Irion et al. (2018), Irion (2018) und Débeli Honegger (2017) das
Lernargument angefiihrt, welches besagt, dass durch die Digitalisierung sowie die
Nutzung digitaler Medien ein Potenzial des Lernens und Lehrens eréffnet wird. Das
letzte Argument fir eine Begrindung fiir eine digitale Bildung ist das
Effizientsargument, so lassen sich gewisse Ablaufe laut Doébeli Honegger (2017, S.
73) in Schule effizienter gestalten. Diese Effizienz ist inhaltlich und nicht bezogen
auf die Lernertrdage, sondern auf Arbeitserleichterungen des padagogischen

Personals.

Ein Ziel der digitalen Bildung ist das problemorientierte Denken oder auch
das Computational Thinking zu fordern. Das Computational Thinking wird nach
Wing (2006) definiert als Auspragung der analytischen Fahigkeiten zur
Dekomposition und Abstraktion, welche durch die kleinschrittige Zerlegung und
Analyse von beispielsweise informatischen Problemstellungen zur Losung dieser
erfahren werden. Das Computational Thinking gliedert sich laut Wing (2006), Bollin
(2016) und Baumann (2016) in drei Schritte: das Formulieren des Problems, das
Formulieren der Losungsschritte und anschlieRend die Ausfihrung und die
Auswertung der Losungsschritte.

Computational Thinking erfordert bestimmte Konzepte des Problemldsens wie
beispielsweise Logik, Abstraktion oder Algorithmierung und Handlungsweisen wie
kreatives Gestalten, Fehleranalyse und Behebung oder Kollaboration.

In dem folgenden Unterrichtsentwurf soll die Vermittlung von digitalen
Kompetenzen und das Lernen mit digitalen Medien im Mittelpunkt stehen. Der
Unterrichtsentwurf knipft an eine geplante Unterrichtsreihe zu der
Trendsportart Le Parkour im Fach Sport an. In der Unterrichtsreihe wurden
zunachst Grundtechniken deslLe Parkour erarbeitet danach vorgegebene
Hindernisse mit den erworbenen Grundtechniken Gberwunden und anschlieRend
in Gruppenarbeit eigenstandig Hindernisse entwickelt, vorgestellt, besprochen und

anschlieRend ebenfalls Gberwunden.

In der ausgearbeiteten Unterrichtsstunde wird mit Hilfe eines Lernroboters, der von
den Schiler*innen in den Stunden zuvor geplanten, aufgebauten und
durchgefihrten Hindernisparcours in einer Art kompetitiven Schnitzeljagd erneut
durchlaufen. Der Lernroboter kommt hierbei als Medium zum Ldsen von Ratseln
zur Anwendung. Im Sinne der digitalen Bildung wird hier mit Hilfe des Lernroboters
das Programmieren und Problemlésen als Elemente des Computational
Thinkings durchgefiihrt. Zum Einsatz kommt hierbei der Blue-Bot und eine fiir den

Blue-Bot konzipierte Rasterfliche mit 7 cm x 7 cm grofRen Spielfeldern. Der
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Unterrichtsentwurf richtet sich an eine sechste Klassenstufe eines Gymnasiums mit

leistungs- sowie geschlechtsheterogenen Schiiler*innen.
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2. Sachanalyse

Oubbati (2007) fiihrt die Definition des Institute of America aus dem Jahr 1979 fir
den Begriff ,Roboter” an:,Ein Roboter ist ein programmierbares Mehrzweck-
Handlungsgerat fir das Bewegen von Materialien, Werkstiicken, Werkzeugen oder
Spezialgerdten. Der frei programmierbare Bewegungsablauf macht ihn fir
verschiedene Aufgaben einsetzbar” (S. 5). Ein Roboter ist also ein beweglicher
Computer mit gewissen Wahrnehmungs- und Denkfahigkeiten, der von den
Menschen unterschiedlich programmiert werden kann und somit binnen
verschiedenster Bereiche Anwendung findet. Roboter gibt es in vielfaltigen GroRen,
Formen und Intelligenzstufen (Buller, Gifford, & Mills, 2018). Die Arbeits- und
Funktionsweise kann anhand der Einteilung an den drei Komponenten Sensoren,
Steuereinheit und Aktoren erldutert werden. Ein Roboter nimmt (iber die Sensoren
Signale aus der Umgebung auf. Es gibt Roboter, welche als Sensoren mit Kameras,
Bewegungs- und Drucksensoren oder komplexen Sensoren, die mit Infrarotlicht und
Lasern arbeiten, ausgestattet sind. Die Sensoren empfangen ein physikalisches
Signal und antworten darauf mit einem elektrischen Signal, das an die Steuereinheit
weitergeleitet wird. Die physikalischen Signale werden z. B. durch Verdanderungen
des Lichts oder des Drucks, durch Wahrnehmung eines Hindernisses, durch Bilder,
Tone oder Berlhrungen ausgesandt (Oubbati, 2007). Die Steuereinheit oder die
»Central Processing Unit“ (Buller et al., 2018) bestehend aus Leiterplatten stellt das
Gehirn des Roboters dar und enthadlt das Programm mit einem spezifischen
Algorithmus. Ein Algorithmus ist die Aufeinanderfolge von Schritten, die ein
Roboter durchlauft, um eine Aufgabe zu bewaltigen bzw. ein Problem zu l6sen
(Buller et al., 2018). Die Steuereinheit realisiert den Gesamtablauf, indem sie die
Sensordaten auswertet und auf Basis des Programms interpretiert (Oubbati, 2007).
Die meisten Roboter kdnnen nur das ausfiihren, wozu sie programmiert wurden.
Das wahre Gehirn sind folglich die , Robotiker” (Buller et al., 2018, S. 15), also die
Menschen, die die Roboter programmieren. Es gibt aber auch Roboter, die autonom
also selbststandig agieren, indem sie Wissen aus Erfahrung generieren. Sie kdnnen
also durch eine Vielzahl von beispielhaften Eingaben, Muster erkennen und diese
nach Beendigung der Lernphase verallgemeinern (Fobizz, 2020). Es gibt also - wie
schon in der obigen Definition erwdahnt - Roboter mit unterschiedlichen
Intelligenzstufen. Der hier verwendete Begriff der Intelligenz meint die kiinstliche
Intelligenz. Die kinstliche Intelligenz ist die Nachahmung der menschlichen
Intelligenz von Computerprogrammen und Maschinen (Irrgang, 2005). Nach der
Interpretation der Sensordaten werden schlieBlich die Aktoren, also die
Bewegungs- und Interaktionssysteme, angesteuert. Zu den Aktoren zdhlen z. B. ein

Display, ein Kopf, Rader und Arme. Von diesen wird die Aufgabe praktisch bewaltigt
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bzw. das Problem praktisch geldst, indem der Roboter z. B. fiir den Menschen zu
eintonige Aufgaben wie das Montieren, Schweifen oder Verpacken lGbernimmt,
was nach Buller et al. (2018) einem Industrie-und Arbeitsroboter entspricht. Auch
kann er als ,Serviceroboter” (Buller et al., 2018, S. 27) durch das Saugen der
Wohnung dem Menschen im Haushalt helfen. Die Aktoren sind an dem
Grundgerist, also dem Korper des Roboters, befestigt. Neben ihnen besitzt jeder
Roboter noch eine Energiequelle in Form eines Akkus mit Ladestation oder in Form
anderer Lademoglichkeiten wie eine Solar- oder Stromzufuhr (Buller et al., 2018).

Ein Roboter kann auch im Unterricht Verwendung finden, indem er den Lernprozess
der Schiiler*innen unterstiitzt, sodass er folglich als Lernroboter bezeichnet werden
kann. Ein Lernroboter bietet den Schiiler*innen die Gelegenheit auf spielerische
Weise zu lernen (Nievergelt, 1999). Thematisch ist er vielseitig einsetzbar, sodass
mit dem Lernroboter verschiedenste Unterrichtsgegenstande mittels
verschiedenster Aufgabenstellungen erfasst werden kénnen (Specht, 2019). Neben
der ErschlieBung des konkreten Unterrichtsthemas wird mit Hilfe eines
Lernroboters das Arbeiten mit abstrakten Algorithmen erfahrbar gemacht
(Romeike, 2017), indem die Schiler*innen den Lernroboter durch die endliche
Reihe eindeutig ausfiihrbarer Handlungsvorschriften steuern (Meyer, 2012). Die
Arbeit mit ihm aktiviert die auditive, visuelle und haptische Wahrnehmung und

beeinflusst infolgedessen den Lernprozess (Wiesner, 2008).

Der Blue-Bot stellt einen der vielen verschiedenen Lernroboter dar. Wie der Name
schon verraten lasst, ist er per Bluetooth ansprechbar. Zu seinen Sensoren zahlt
sowohl sein Bluetooth-Empfanger, welcher auf die App-Befehle reagiert, als auch
die 7 Tasten auf ihm, die betatigt werden kénnen. Der Blue-Bot kann sich auf die
Betatigung der jeweiligen Taste hin 15 cm nach vorne und hinten bewegen. Die
Bewegungen nach rechts und links realisiert der Blue-Bot durch eine vorangestellte
90°-Drehung und der anschlieBenden Bewegung nach vorne. Neben den 4
Pfeiltasten besteht der Blue-Bot aus einer Start Taste, einer Pause Taste und einer
Taste X zum Loschen der vorherigen Eingabe. Die Lautsprecher, Lampen und Rader
des Blue-Bot werden als seine Aktoren betitelt. Auf die Betatigung der Tasten hin,
reagiert der Blue-Bot als Bestatigung mit einem Ton, welcher abschaltbar ist und
dem Blinken der Augen. Seine Rader fiihren dann die eingegebenen Bewegungen
aus. Betrieben wird der Blue-Bot mit einem Akku, welches ilber eine USB-
Schnittstelle mittels Kabel aufgeladen werden kann (Stiftung Haus der kleinen
Forscher, 2017). Die eingegebenen Abldufe kdnnen aus bis zu 200 Bewegungen und
Drehungen bestehen und beliebig aneinandergereiht werden. Diese Bewegungen
fuhrt der Blue-Bot auf dem Zusatzmaterial der Bodenmatte aus, die aus mehreren

15 cm langen Quadraten besteht. Mit Bezug auf das Kompetenzmodell von Resnick



Seite |6

(2017) bietet der Blue-Bot einen leichten Einstieg, da die Bedeutung der
Bedienungsknopfe schnell und in den meisten Fallen sogar ohne Anleitung
verstanden wird. Dadurch, dass der Blue-Bot unterschiedlich programmiert werden
kann, ist gewahrleistet, dass Einstiegsmoglichkeiten auf verschiedenem Niveau
geboten werden kénnen (Nievergelt, 1999). Demnach kénnen die Schiler*innen
zeitnah Erfolgserlebnisse verzeichnen, was zusatzlich zu dem spielerischen
Charakter, die Motivation der Schiler*innen fordert (Stiftung Haus der kleinen
Forscher, 2017). Je nach Komplexitat des zu programmierenden Weges wird von
den Schiiler*innen eine gewisse Arbeitsgedachtnisleistung verlangt. Treten dabei
Probleme auf, liegen jedoch Hilfekarte bereit, die den Schiiler*innen helfen, den
Weg vorzuplanen, sodass das Arbeitsgedachtnis entlastet wird (Stiftung Haus der
kleinen Forscher, 2017). Die Schiiler*innen missen keine Vorerfahrung beziiglich
Algorithmen vorweisen. Auf Seiten der Lehrkraft wird neben dem Wissen Uber die
Funktionalitat des Blue-Bots das Verstiandnis tber die ,,Idee des linearen Ablaufs der
Befehle” (Stiftung Haus der kleinen Forscher, 2017, S.276) verlangt. Auch
ermoglicht der Blue-Bot verschiedene Zugangsweisen, da er durch die Moéglichkeit
der unterschiedlichen Programmierung vielseitig einsetzbar ist, sodass er binnen
der Schule in allen Fachern Anwendung finden kann (Stiftung Haus der kleinen
Forscher, 2017). Zum Beispiel kann der Blue-Bot im Erdkundeunterricht auf der
Bodenmatte verschiedene Lander ,erkunden”, im Biologieunterricht die
verschiedenen Organe des menschlichen Koérpers entlangfahren oder im
Deutschunterricht Fabelwesen ,sammeln”, Uber die die Schiler*innen eine
Geschichte schreiben sollen. Als dritte Ebene spricht Resnick (2017) die Offenheit
nach oben an. Der Blue-Bot bietet die Maoglichkeit das Niveau der Aufgaben zu
differenzieren. Es besteht die Mdéglichkeit, die Anzahl sowohl der durchzuflihrenden
Schritte des Algorithmus als auch der Roboter auf einem Feld zu variieren. Des
Weiteren kann die mit dem Blue-Bot zu l6sende Aufgabe so gestellt sein, dass
unterschiedlich viele Wege zur Losung fiihren (Wiesner, 2008). AulRerdem kann die
Menge der Unterstlitzungsmedien angepasst werden. Zu Verfligung stehen z. B.
Pfeilkarten, Notationsbége oder der Tactile Reader. Je komplexer die
Problemldsung sein soll, desto weniger Hilfsmaterialien werden angeboten (Lepold,
Ullmann, 2018). Dadurch, dass die Schiiler*innen eigenstdandig mit dem Blue-Bot
den Algorithmus erarbeiten (Wiesner, 2008), wird die Grundkompetenz zum
effizienten Lésen von Problemen, das Computational Thinking (Pollak, 2020)
gefordert. Das Problemlésen beschreibt eine Lernhandlung, bei der ein
Anfangszustand in einen zu erzielenden Endzustand (ibertragen werden soll, wobei
diese Lernhandlung durch bewusstes, intentionales Handeln und gedankliche
Reflexion gepragt ist (Giest, 2009). Die Schiiler*innen haben bei der mehrfachen
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Verwendung des Blue-Bots die Moglichkeit, Erfahrungen im Bezug zum
problemlésenden Denken zu sammeln (Romeike, 2017), welche sie auf
verschiedene Bereiche des Lebens libertragen kdnnen (Wiesner, 2008). Im Bezug zu
dem oben schon erwdhnten Unterrichtsbeispiel konnen die Schiler*innen ihr
Wissen liber die Lage der Lander auf der Bodenmatte des Blue-Bots beim Reisen auf
ihr Leben Ubertragen. Neben den konkreten Unterrichtsgegenstand und dem
Computational Thinking fordert der Einsatz des Blue-Bots auRerdem die Digitale
Kompetenz mit dem Ziel, einer selbstbestimmten und kritischen Nutzung digitaler
Medien mittels kreativer Auseinandersetzung (EUC, 2018, S.8). Die EU favorisiert
den Begriff der digitalen Kompetenz, da sich der Inhalt der Medienkompetenz durch
den vermehrten Einsatz der digitalen Medien gewandelt hat und heute mit der
digitalen Kompetenz gleichgesetzt werden kann (Baumgartner, Brandhofer, Ebner,
Gradinger, & Korte, 2015). Der Medienkompetenzrahmen des Landes NRW
(Medienberatung NRW, 2018) gibt eine Orientierung fiir den Einsatz von Medien im
Unterricht. Hier werden unter den 6 Bereichen Bedienen und Anwenden,
Informieren und Recherchieren, Kommunizieren und Kooperieren, Produzieren und
Prasentieren, Analysieren und Reflektieren, Problemlésen und Modellieren jeweils
4 Unterpunkte angegeben, die gewisse Lernziele innerhalb der Bereiche
formulieren. Die Lernziele, die die Arbeit mit dem Blue-Bot verfolgt, lassen sich im
Medienkompetenzrahmen NRW (2018) wiederfinden. Die Schiler*innen lernen z.
B. verantwortungsvoll mit dem Blue-Bot umzugehen, Kommunikations- und
Kooperationsprozesse mit ihm zu gestalten und die Nutzung zu reflektieren, indem
sie sich z. B. fragen, inwieweit ihre Erfahrungen im Bereich Problemldésen und
Modellieren am Beispiel von Algorithmen aktiv wahrnehmen und auf Metaebene
diskutieren (Medienberatung NRW, 2018).

Der Blue-Bot wird binnen einer Unterrichtseinheit mit dem Thema Le Parkour im
Sportunterricht eingesetzt. Die Sportart Le Parkour hat eine enge Verbindung zur
Gymnastik, zum Turnen und zur Leichtathletik. Innerhalb des Kernlehrplans NRW
fir das Fach Sport am Gymnasium (Ministerium fir Schule und Weiterbildung,
2013) lasst sich Le Parkour im Bewegungsfeld 5: Bewegen an Geraten-Turnen
verorten. Der Beginn der Sportart Le Parkour ldsst sich Anfang des 20. Jahrhunderts
verorten. Der franzosische Marineoffizier Hebert war binnen seiner Stationierung
auf der Insel Martinique fasziniert von der korperlichen und geistigen Fitness der
Menschen auf dem afrikanischen Kontinent. Er begriindete diese Fitness mit dem
Leben in der Natur und machte es sich zuriick in Frankreich zum Ziel, seine
Studenten im Balancieren, Werfen, Laufen, Klettern etc. auszubilden. Diese
Fahigkeiten wurden nicht isoliert gelibt, sondern in Verbindung mit - zwischen den

einzelnen Ubungen liegenden - Dauerliufe auf verschiedenen Bodenbeligen (Sigg,
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2013). Aus der Zielsetzung Heberts entstand eine kreative Sportart, die mit einem
gewissen Lebensgefiihl in Verbindung gebracht wird. Sie ist an keine Zeit und an
keinen Ort gebunden. AuRerdem ist kein spezielles Equipment notwendig, sodass
die Sportart Le Parkour mit einem Gefilihl der Freiheit verbunden wird. Die Kopplung
an dieses Freiheitsgefiihl wirkt vor allem fiir Jugendliche sehr attraktiv. Das Ziel der
Sportart ist es, auf kiirzestem Weg und mit minimalstem Aufwand tber Hindernisse
hinweg von einem Ort zu dem anderen zu kommen. Auf diesem Weg gilt es, neue
Bewegungen auszuprobieren und kreative Hindernisiiberquerungen zu finden.
Dabei bezieht sich der Leistungsbegriff nur auf sich selbst. Es geht darum, eine
gesunde Selbsteinschatzung zu entwickeln. Im Schulsport bietet die Sportart Le
Parkour die Moglichkeit einer vielseitigen Nutzung der verschiedenen Sportgerate,
z. B. kann der Stufenbarren zum Balancieren oder die Sprossenwand fiir Spriinge
genutzt werden. Le Parkour kann sowohl alleine als auch in einer Gruppe ausgefihrt
werden, was in dem Fall die Kooperation zwischen den Schiler*innen férdert (Sigg,
2013). Durch die Vermittlung der Sportart Le Parkour wird die Kondition als auch
die Koordination durch neue Bewegungserfahrungen trainiert. Ubergeordnet
werden Fahigkeiten wie Vertrauen, Mut und Kreativitat gefordert (Rockhausen,
2017).
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3. Didaktische Analyse

Die Unterrichtsstunde knlipft an die Unterrichtsreihe des Trendsports Le Parkour im
Fach Sport an. Die heterogene Lerngruppe der sechsten Klasse eines Gymnasiums
lernt die Trendsportart Le Parkour neu kennen. Die Unterrichtsreihe setzt sich aus
dem Erlernen der Grundtechniken des Le Parkour, der Uberwindung von
vorgegebenen Hindernissen und der Entwicklung von eigenstandigen Hindernissen
in Gruppe, die besprochen, vorgestellt und anschliefend lberwunden werden,

Zzusammen.

In der ausgearbeiteten Unterrichtsstunde wird mit Hilfe eines Lernroboters der von
den Schiler*innen in den Stunden zuvor geplanten, aufgebauten und
durchgefiihrten Hindernisparcours, erneut durchlaufen. Der Lernroboter kommt
hierbei als Medium zum Loésen von Ratseln zur Anwendung. Die Schiiler*innen
haben sich bereits facheribergreifend mit dem Bereich der digitalen Bildung
beschéftigt. Sie lernten das Modellieren, Problemlésen und Programmieren bereits
in einer Unterrichtsreihe in der Mathematik kennen. Der Blue-Bot wird mit einer
konzipierten Rasterfliche mit 7cm x 7cm grofRen Spielfeldern als Lernroboter
eingesetzt. Der Blue-Bot ist den Schiiler*innen bereits aus der Mathematik bekannt.
Dort arbeiteten sie ebenfalls mit konzipierten Spielfeldern. In der Unterrichtsstunde
sollen die Fahigkeiten des Computational Thinking (Pollak, 2020) weiter ausgebaut

und vertieft werden.

Der Blue-Bot ist fir die Jahrgangsstufe sechs einfach zu bedienen. Keine oder
geringe Vorerfahrungen ermoglichen einen Umgang mit dem Lerngegenstand. Die
Erfahrungen zeigen, dass schnelle Erfolgserlebnisse bei den Schiler*innen
entstehen (Stiftung Haus der kleinen Forscher, 2017). Der Kern der Informatik liegt
in der Entwicklung und Erfahrung kreativer Losungsverfahren und nicht in der
Anwendung von Computersoftware (Romeike, 2017), sodass es fiir Schiiler*innen
die Anwendung eines Roboters einen sinnvollen Nutzen darstellt. Dadurch, dass die
Schiler*innen in der Unterrichtsstunde eigenstandig mit dem Blue-Bot den
Algorithmus erarbeiten (Wiesner, 2008), wird die Grundkompetenz zum effizienten
Lésen von Problemen, das Computational Thinking (Pollak, 2020) gefordert. Das
Problemldsen beschreibt eine Lernhandlung, die durch einen Anfangszustand einen
Endzustand erzielt. Dies geschieht durch eine Ubertragung (Giest, 2009). Die
Schiler*innen haben bei der mehrfachen Verwendung des Blue-Bots die
Moglichkeit, Erfahrungen im Bezug zum problemlésenden Denken zu sammeln
(Romeike, 2017), welche sie auf verschiedene Bereiche des Lebens Ubertragen
konnen (Wiesner, 2008). Zum Beispiel kann der Blue-Bot im Biologieunterricht die

verschiedenen Organe des menschlichen Korpers entlangfahren und somit das
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Lernen der Organe férdern (Resnick, 2017). Die Differenzierung der Aufgaben ist
jederzeit moglich, sodass eine individuelle Auseinandersetzung mit dem
Gegenstand des Blue-Bots gegeben ist. Es besteht die Moglichkeit, die Anzahl
sowohl der durchzufiihrenden Schritte des Algorithmus, als auch der Roboter auf
einem Feld, zu variieren. AuBerdem kdnnen unterschiedlich viele Wege zum Ziel der
Losung fihren (Wiesner, 2008). Dies ist auch in der vorliegenden Unterrichtsstunde
der Fall. Dabei kdnnen die Unterstiitzungsmedien individuell gewahlt und angepasst
werden (Lepold, Ullmann, 2018).

Allgemein bekommen Roboter einen starken Zuwachs im Alltag. Sie bieten
verschiedene Zugangsbereiche in unterschiedlichen Settings. Die Inhaltsbereiche
Programmierung und Problemlésen sind in unterschiedlichen Fachern und
Fachbereichen einsetzbar. Staubsaugerroboter und Rasenroboter sind nur zwei
Beispiele (Specht, 2019). Jedes Individuum mochte, dass ein Roboter sicher
programmiert ist, sodass die grundsatzliche Funktionsweise und das allgemeine
Grundverstandnis bereits in der Schule einen wesentlichen Auftrag fir die
Schiiler*innen leistet. Der Nutzen der Roboter im medizinischen Bereich und auch
fir die spatere Pflege im Alter ist eine fortschrittliche Entwicklung, die ein gewissen
Vertrauen in die Nutzung und Verwendung mit dem Gegenstand benétigt (Specht,
2019). Dieses Vertrauen kann bereits im Kindesalter erfahren werden. Neben den
konkreten Unterrichtsgegenstand und dem Computational Thinking fordert der
Einsatz des Blue-Bots auRerdem die digitale Kompetenz. Das Ziel ist eine
selbstbestimmte und kritische Nutzung digitaler Medien mittels kreativer
Auseinandersetzung (EUC, 2018, S.8). Der Begriff der Digitalen Kompetenz wird
favorisierend genutzt, da sich der Inhalt der Medienkompetenz gewandelt hat und
heute mit digitaler Kompetenz gleichgesetzt werden kann (Baumgartner,
Brandhofer, Ebner, Gradinger, & Korte, 2015).

Die Lerninhalte der Unterrichtsstunde ermdglichen nicht nur im Verlauf der
Lernprozesses Erfahrungen in dem Umgang mit dem Blue-Bot, sondern leisten
einen Beitrag zur aulRerschulischen Entwicklung. Das selbststandige Umsetzen von
Zielen, Kooperative Losungsstrategien entwickeln und auftretende Probleme zu
erkennen und gemeinsam in Kommunikationsprozessen zu l6sen ist nicht nur in der
Unterrichtsstunde sinnvoll, sondern wird im alltdglichen Leben bendtigt und
bereitet auf das Leben in der leistungsorientierten Gesellschaft vor. Eine gute
Umsetzung der der Lerninhalte bietet in vielen Unterrichtsfachern der
Projektunterricht (Romeike, 2017).,Digitale Bildung sollte demnach die
Phdanomene, Artefakte, Systeme und Situationen der ,digitalen Welt", denen

Schiler*innen begegnen, aus einer anwendungsbezogenen, einer gesellschaftlich-
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kulturellen und einer technologischen Perspektive in den Blick nehmen.” (Romeike,
2017, S. 111).

Computational Thinking (Pollak, 2020) betont den Stellenwert des Nachdenkens
und Analysierens von Problemen und Problemlésungsstrategien, die der
anschlieBenden Umsetzung mit einem Computer vorausgehen (Romeike, 2017).
Neben dem Lésen von Problemen werden Systeme entworfen und das menschliche
Verhalten verstanden. Dabei wird sich auf die grundlegenden Konzepte der
Informatik gestlitzt. Computational Thinking ist eine grundlegende Fahigkeit fir
jeden, nicht nur fir Informatiker. Zum Lesen, Schreiben und Rechnen sollte das
rechnerische Denken zu den analytischen Fahigkeiten jedes Kindes hinzufiigt
werden (Wing, 2006). Eine Reihe von Konzepten sind anzuwenden, die sich in der
Informatik widerspiegeln. Logik, analysieren und Voraussagen treffen, Abstraktion,
Dekomposition und Prozesse automatisieren und nachvollziehen zu kénnen, das
Algorithmisieren. Bestimmte Arbeitsschritte werden in der Informatik aber auch in
der Nutzung und Gestaltung digitaler Medien gefordert, wodurch die Schiiler*innen
einen leichteren Zugang zum Computational Thinking erhalten. Dazu zdhlen
Kreativitat, das Lernen Probleme zu meistern, Fehler finden und diese korrigieren
und als Team zu agieren (Romeike, 2017).

Medienaneignung geschieht hauptsachlich tber die Faktoren des Lebens und der
Umwelt, die die Auspragung, die Bedeutung und den persénlichen Bezug auslésen.
Die Notwendigkeit der Medien wird durch die Umwelt und die dort lebenden
Bezugspersonen beeinflusst. Die Medienkompetenz wird dabei durch eine aktive
Beteiligung der Schiiler*innen an der Umwelt ermdoglicht. Medienkompetenz
zeichnet sich durch die Schliisselkompetenz aus und beinhaltet somit auch die
Personlichkeits- und Sozialkompetenzen. Die Entfaltung der Personlichkeit mit den
Auswirkungen einer Verantwortung fur sich selbst und die Umwelt ist notwendig,
um Entscheidungen zu treffen, die einen personlichen und gesellschaftlichen
Nutzen darlegen. Dies schlieRt die kritische Haltung und Handhabung mit Medien
ein (Lepold & Ullmann, 2018), die im Nutzen des Blue-Bots gefordert und gefordert
werden. Dabei dient der Blue-Bot als Bildung durch Medien und mit Medien. Der
Roboter fungiert als Orientierung und Wissensquelle, er ist fiir den Weg zum Ziel
verantwortlich. Die Nutzung des Roboters ermoglicht eine Erweiterung des Wissens
und Ubt die Problemlésekompetenz. Die Anwendung des Blue-Bots ermdglicht ein
Kommunikations- und  Gestaltungsmedium, dass die Erfahrung der
Codierung verdeutlicht und Kreativitdit und Kommunikation durch das

Programmieren fordert (Lepold & Ullmann, 2018). Die Funktion der Tablet-App des
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Blue-Bots ermdoglicht in der weiteren Anwendung die Kompetenz
Programmierbefehle getrennt vom Roboter durchzufiihren. Der Lernroboter
ermoglicht  dadurch  einen  abstrakteren  Zugang. Das  rdaumliche
Vorstellungvermdgen wird durch den Spielplan gefordert (Lepold & Ullmann,
2018).

Die Optimierung des individuellen Lernerfolgs kann durch den Bereich des
Computational Thinking unterstiitzt werden. In der Forschung wird dabei auch von
,Learning Analytics Infrastruktur” (Hammermdller, 2017, S.12) gesprochen. Die
Learning Analytics, die Analyse der Nachvollziehbarkeit, kann auf differenzierter Art
und Weise erlernt und angewendet werden. Um einen Lernerfolg bei Schiiler*innen
zu ermoglichen, missen Verfahren und Methoden angewandt werden, die einen
starken Effekt erzeugen. Dabei stehen die Lehrkrafte vor einer groRen
Herausforderung. Sie sollen diese Methoden und Verfahren versuchen herzustellen
und einzusetzen. Dabei missen die unterschiedlichen Kompetenzen der
Schiiler*innen beriicksichtigt werden. Dies ist mit einem Lernroboter durchaus
moglich, auch wenn der Aufwand steigt (Hammermdiiller, 2017). Das Niveau des
Blue-Bots ist differenzierbar. Die Gestaltung der Ablaufe durch Veranderung der
Schritte oder die Umgestaltung des Weges sind nur zwei Beispiele der
Differenzierung. Ebenfalls kénnen mehrere Roboter gleichzeitig das Spielfeld
befahren, um das Niveau zu steigern und wie bereits beschrieben, kann der Roboter
durch die App gesteuert werden oder andere Unterstlitzungsmoglichkeiten, wie

zum Beispiel Pfeilkarten, kdnnen eingesetzt werden.

Der Blue-Bot bietet die Moglichkeit eines Einstiegs in das Programmieren in der
Sekundarstufe I, der durch die beschriebenen Differenzierungen fiir Schiler*innen
kaum Schwierigkeiten umfasst. Erste Erfahrungen im problemlésenden Denken
werden gesammelt. Die Gerdausche und Leuchtsignale geben eine direkte
Rickmeldung des eingegebenen Codes der Schiiler*innen und unterstiitzen die
Nachvollziehbarkeit. Die Verwendung von Tastbefehlen ermdglicht die Eingabe der
abstrakten Algorithmen. Herausforderungen fiir die Schiler*innen kénnte das
raumliche Denken sein und die Umsetzung der Aufgaben unter Zeitdruck, wenn die
Ausfihrung in einem Wettkampf desle Parkour stattfindet. Durch
motivationssteigernde Ausgestaltung der Materialien ist die Erarbeitung fir die
Schiler*innen praxisnah. Sie ermoglicht eine direkte Problemerkennung und
Ausfihrung des Algorithmus. AuRerdem ist eine bestimmte Leistung des
Arbeitsgedachtnisses notwendig, das den Weg des Roboters vor dem Einsatz planen

muss. Dies kdnnte durch die nicht direkte Eingabe am Blue-Bot eine Schwierigkeit
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darstellen. Allerdings sind dazu die unterschiedlichen Differenzierungen eine
Hilfestellung (Stiftung Haus der kleinen Forscher, 2017).

Die Schiler*innen lernen bei der Nutzung des Blue-Bots, dass ein Individuum durch
die Eingabe von Befehlen, Codes das System des Roboters steuern kann und dieser
ein Programm ausfiihrt. Dadurch wird der Umgang mit einem vereinfachten
Informatiksystem geschult und durch Algorithmen das Problemlosen gefordert.
Dieses stellt fur viele Schiiler*innen vorerst eine Schwierigkeit dar. Die Nutzung des
Blue-Bots ermoglicht ein kollaboratives Arbeiten, sodass die Kommunikation tber
die Programme und die Teamfahigkeit geschult werden. Diese Kompetenzen
bendtigen sie im alltaglichen Leben (Stiftung Haus der kleinen Forscher, 2017).

Weitere Kompetenzen werden in den Lehrpldanen verdeutlicht.

Das Unterrichtsfach Sport unterstitzt den allgemeinen Bildung- und
Erziehungsauftrag der Schule. Die Schiler*innen sollen sozial-verantwortlich
ausgebildet werden, ihre Personlichkeit weiterentwickeln und facheribergreifende
Aufgaben bewadltigen konnen. Dazu zahlt neben der Menschenrechtsbildung und
der Werteerziehung auch die Bildung fiir die digitale Welt und die Medienbildung.
Dabei soll eine nachhaltige Entwicklung gefordert werden, die durch interkulturelle
und kulturelle Bildung erganzt wird (MSW NRW, 2019). Der Blue-Bot spricht die
Zieldimensionen informatischer Bildung an. Algorithmen und Programmierung sind
die Grundfertigkeiten, die bei der Nutzung des Roboters erlernt werden. Durch die
Eingabe der Codes in den Roboter wird der Bereich des Modellierens und
Implementierens durch Programmieren angesprochen. Das Integrieren und
Explorieren wird durch das freie Nutzen des Blue-Bot ermdglicht. Die Interaktion
mit diesem Medium wird geférdert. Durch die Arbeit im Team ist eine
kommunikative und kooperative Anwendung gegeben (Stiftung Haus der kleinen
Forscher, 2017). Dieser Erziehungs- und Bildungsauftrag und die definierten
Zieldimensionen sind in der Unterrichtsstunde ersichtlich und ermdoglichen klare

Lernziele, die im Folgenden dargestellt werden.

Grobziel:

Die Schiler*innen entwickeln Problemlésekompetenzen und vertiefen ihr
Grundwissen Uber Algorithmen. Dazu nutzen sie den Blue-Bot-Lernroboter und
erproben den Umgang mit diesem. Zudem festigen sie die in den vorherigen
Unterrichtsstunden vermittelten Grundfertigkeiten von Le Parkour und wenden

diese in einer Wettkampfsituation unter Zeitdruck an.
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Feinziele:

Sachkompetenz
Die Schiler*innen entwickeln Problemlésekompetenzen und vertiefen ihr
Grundwissen Uber Algorithmen, indem sie den Blue-Bot durch Umcodierung den

kirzesten Weg zu einem Feld finden lassen. (SA 1)

Die Schiiler*innen erfahren die Umsetzung von gegeben Befehlen an den Roboter,
indem sie durch den Blue-Bot Uber die Signale und Gerdusche eine direkte
Rickmeldung erhalten. (SA 2)

Die Schiiler*innen festigen die Grundfertigkeiten von Le Parkour, indem sie die
vermittelten Grundfertigkeiten in der Durchfihrung der Stationsarbeit unter

Wettkampfbedingungen umsetzen. (SA 3)

Personale und soziale Kompetenz
Bei den Schiilerinnen und den Schiilern wird das Vergniigen der Wahrnehmung und
Herausforderung entfaltet, indem sie Hindernisse (iberwinden missen und als

Gruppe aktiv den Parkour als Wettkampf bewaltigen sollen. (PS 1)

Bei den Schiler*innen wird die bewusste Erfahrung und das Arbeiten im Team
gefordert, indem sie effizient Hindernisse (iberwinden miissen, im Team agieren
missen und auf die Umcodierung , meistern“ mussen. Sie nehmen anschlieRend

reflexiv zur Bearbeitung der Aufgaben Stellung. (PS 2)

Die Kommunikationsfahigkeit wird geférdert, indem sie sich (ber das
problemlésende Denken austauschen miissen, um den Blue-Bot seinen Befehl zu
geben. (PS 3)

Das Eigenverantwortliche Handeln und die Beachtung von Sicherheitsaspekten in

der Sporthalle wird geschult, indem sie den Parkour selbststandig aufbauen. (PS 4)

Methodische Kompetenz

Die Schiler*innen erkennen die Methode der Mindmap zu den Grundfertigkeiten
Le Parkour und zu den Fahigkeiten des Roboters aus anderen Fachern wider, indem
sie ihr bereits erlerntes Wissen aus der Unterrichtsreihe und aus der Nutzung des
Lernroboters in der Mathematik zusammentragen und entsprechend clustern. (M
1)

Bei den Schiiler*innen wird die Fahigkeit des Computational Thinking geférdert,
indem sie den Weg der Stationsarbeiten durch das Umcodieren bewaltigen muissen.
(M2)
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Die Schiiler*innen lernen die Arbeit im Team kenne, indem sie gemeinsam den Blue-

Bot programmieren und den Le Parkour bewaltigen missen. (M 3)

Der Medienkompetenzrahmen des Landes NRW (2018) gibt eine Orientierung fir
den Einsatz von Medien im Unterricht. Hier werden unter den sechs Bereichen
Bedienen und Anwenden, Informieren und Recherchieren, Kommunizieren und
Kooperieren, Produzieren und Prasentieren, Analysieren und Reflektieren,
Problemldésen und Modellieren jeweils vier Unterpunkte angegeben, die gewisse
Lernziele innerhalb der Bereiche formulieren. Die Lernziele, die die Arbeit mit dem
Blue-Bot verfolgt, lassen sich im Medienkompetenzrahmen NRW (2018)
wiederfinden. Die Anwendung des Blue-Bots ermdglicht den Schiler*innen in der
vorliegenden Unterrichtsstunde ein Kommunikations- und Gestaltungsmedium,
welches die Erfahrung der Codierung verdeutlicht und Kreativitait und

Kommunikation durch das Programmieren fordert.

Dies wird in der dargestellten Unterrichtsstunde mit dem Fach Sport angewandt.
Das Thema Le Parkour wird im Sportunterricht oft als eine Erweiterung des Turnens
gesehen. Dieses soll Schiiler*innen eine Moglichkeit bieten , Bewegen" anders zu
erfahren (Rochhausen, 2014). Dartiber hinaus ist das Thema Le Parkour bereits an
vielen Schulen im schulinternen Curriculum verankert. Viele Schiiler*innen, als auch
die Lehrkrafte begeistern sich fir diese Trendsportart, sodass die Relevanz der
Thematik sehr prasent ist (Rochhausen, 2014). Die Verknipfung mit dem Blue-Bot
ermoglicht eine neue, spannende Herausforderung, die die Bewegungserfahrung
der Schiiler*innen erweitert und das Computational Thinking fordert. Die genaue
Gliederung der geplanten Unterrichtsstunde und die methodischen Hinweise

werden im Folgenden erlautert.
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4. Methodische Analyse

Bei diesem Unterrichtsvorhaben handelt es sich um eine 90-minitige
Sportdoppelstunde, die sich im Wesentlichen in die vier Phasen Einstieg,
Erwdarmung, Hauptteil und Abschluss bzw. Reflexion einteilen lasst. Dabei nimmt
der erste Abschnitt ca. 20 Minuten, der zweite 10 Minuten, der dritte 30 Minuten
und der letzte Abschnitt 20 Minuten in Anspruch. Fir den Fall, dass das gesamte

Vorhaben kirzer dauert, ist zudem eine didaktische Reserve eingeplant.

Der Unterricht beginnt mit einem Ritual. Neben der gemeinsamen BegriiRung und
Anwesenheitskontrolle startet die Lehrkraft stets mit einem Uberblick, was in den
nachsten 90 Minuten, in welcher Reihenfolge auf die Schiiler*innen wartet. Rituale
sind Hilbert Meyer (2003) zufolge besonders bei offenen Unterrichtsvorhaben, wie
dem vorliegenden, zunehmend wichtig. Zudem gibt H. Meyer (2003) an, dass ein
informativer Uberblick zu Stundenbeginn sinnvoll ist, um die Aufmerksamkeit und
Motivation der Schiler*innen fir den gesamten Unterricht aufrechtzuerhalten. Im
Folgenden wiederholen die Schiiler*innen im Dialog mit der Lehrkraft relevante
Aspekte fur diese Unterrichtsstunde, die dann an einem Whiteboard schriftlich
festgehalten bzw. visualisiert werden. Durch den Dialog als Wiederholung soll die
Klasse zum aktiven Mitarbeiten und eigenstindigen Denken angeregt sowie das
vorhandene Wissen reaktiviert werden (Jahnke-Klein & Krone, 1998). Diese
Methode erschien uns als besonders wirksam fir eine Wiederholung, da so
zeitsparend, eigenstandiges Denken realisiert werden kann. Die Visualisierung der
Grundfertigkeiten des Le Parkour mittels einer Mind-Map und die schriftliche
Darstellung der Funktionsweise des Blue-Bots fordert u.a. das Behalten der
genannten Aspekte und die Aufmerksamkeit der Schiler*innen (Seifert, 2011).
Erganzend werden Abbildungen, bspw. des Blue-Bots, eingesetzt, die ebenfalls dazu
beitragen, das Verstandnis zu erhéhen. Die dominierende Sozialform des bisherigen
Unterrichtsverlaufs ist der o.g. fragend-entwickelnde Unterrichtsdialog, bei dem die

Schiler*innen sowie die Lehrkraft in einem Sitzkreis vor dem Whiteboard sitzen.

Ab diesem Zeitpunkt agieren die Schiler*innen in Kleingruppen, welche nach
Farben (Blau Griin, Gelb, Rot) eingeteilt sind. Dazu verlassen sie den Sitzkreis auf
Ansage der Lehrkraft und finden sich selbststandig mit ihren Gruppenmitgliedern in
dem Hallenbereich zusammen, der mit ihrer Gruppenfarbe markiert ist. Die
Gruppeneinteilung entfallt, da die Gruppen aus der letzten Woche, in der diese
Unterrichtseinheit durch den Aufbau von jeweils einer Le Parkour-Station pro
Gruppe vorbereitet wurde, lUbernommen werden. AnschlieBend baut jede
Kleingruppe gemeinsam ihre Le Parkour-Station auf, wofir flinf bis zehn Minuten

vorgesehen sind. Die Gruppenarbeit, die sich auch lber die Hauptarbeitsphase
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erstreckt, weist eine besondere Bedeutung fir die Vermittlung von
Schliisselkompetenzen auf. Hier sind v.a. die Férderung von Teamfahigkeit,
Zeitmanagement und Kooperationsverhalten sowie
Eigenverantwortungsentwicklung zu nennen (Dann, Diegritz & Rosenbusch, 1999).
Wichtig ist dabei, dass die Schiiler*innen in den Vordergrund treten und somit
selbststdandig agieren. Die Lehrkraft hingegen sollte in beratender, moderierender
und unterstitzender Funktion in den Hintergrund treten (Ganser, 2005). Konkret
ibernimmt sie in diesem Fall den Organisationsaufwand und die Uberpriifung der
aufgebauten Stationen auf sicherheitsrelevante Merkmale, wodurch sie durch den
Sicherheitserlass NRWs verpflichtet ist (Ministerium fir Schule und Weiterbildung
des Landes Nordrhein-Westfalens, 2015). Auferdem bereitet sie einen
Gruppentisch je Gruppe vor, welcher wieder mit dem Gruppensymbol
gekennzeichnet ist. Hier wird erneut ein Ritual verwendet, sodass die Schiiler*innen

Hilbert Meyer (2003) zufolge an einer Strukturierung orientieren kénnen.

Dem Aufbau der Stationen folgt die Erwdarmung. Diese Reihenfolge ist bewusst so
gewahlt, damit die Effekte, die durch die Erwdarmung erzielt werden, nicht in der
weniger aktiven Phase des Aufbaus verloren gehen. Neben der organischen
Erwdrmung, z. B. des Herz-Kreislauf-Systems, des Stoffwechsels oder der
Muskulatur, sollen die Schiler*innen auch koordinativ und motivational, mental auf
die folgenden Unterrichtsphasen vorbereitet werden (Gruner, 1999). Die
Erwarmung erfolgt nach dem Methodischen Prinzip “vom allgemeinen zum
spezifischen” der Sportjugend NRW (1998). In der allgemeinen Erwarmungsphase
wird das den Schiler*innen bekannte Spiel “Feuer, Wasser, Blitz” unter Einbindung
der bereits aufgebauten Le Parkour-Stationen gespielt. Dieses Spiel wurde aus
mehreren Griinden gewahlt. Erstens fand “Feuer, Wasser, Blitz” in vergangenen
Unterrichtseinheiten stets viel Zuspruch bei der Lerngruppe. So sollen wieder die
Motivation und der Spal3 gefordert werden. Weiter ist die Bewegungszeit bei dieser
Spielform sehr hoch. Das erscheint besonders vor dem Hintergrund relevant, dass
Neumann wund Hafner (2012) sagen, dass Erwarmung auch immer
themenspezifische Bewegungszeit ist. Eine hohe spezifische Bewegungszeit sollte
stets das oberste Ziel sein (Neumann & Hafner, 2012). Wahrend der Spielzeit lauft
auf die Interessen der Lerngruppe zugeschnittene Musik, was nach Greder (2008)
zu einer Leistungssteigerung, Motivation und Animation flhrt. Die Lehrkraft sagt die
Aktionen “Feuer”, “Wasser” oder “Blitz an, nachdem sie die Musik pausiert hat. So

sorgt sie fir ein klares Signal.

Auf die spielerische Erwarmung folgt eine spezifische Erwdarmung der Korperteile,

die im weiteren Unterrichtsverlauf besonders belastetet werden. Dazu sammeln
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sich alle Schiler*innen sowie die Lehrkraft in der Hallenmitte und bilden eine
Stehkreis. Jedes Kind mobilisiert die seiner/ihrer Meinung nach relevanten
Korperstrukturen von oben nach unten. Dieses, die Selbststandigkeit fordernde
Ritual fUhrt die Lerngruppe jede Unterrichtseinheit durch.

Zu Beginn des Hauptteils, der ca. 30 Minuten dauert, trifft sich die Lerngruppe mit
der Lehrkraft im Plenum. Je ein Laufzettel wird an jede Gruppe verteilt.
AnschlieRend geht die Lehrkraft gemeinsam mit den Schiler*innen die
Aufgabenstellungen durch, um eventuelle Fragen zu kldren. Einerseits wurde diese
Organisationsform gewahlt , da so Zeit gespart werden kann, die sonst hinterher in
der Gruppenarbeitsphase fehlen wiirde. Das wird zum einen durch den geringeren
Organisationsaufwand erreicht und zum anderen dadurch, dass gestellte Fragen nur
einmal fur die gesamte Lerngruppe geklart werden missen. Mehrfach gestellte,
gleiche Fragen lassen sich so vermeiden. Auch laut Meyer (1994) ist diese
Organisationsform  besonders  pradestiniert daflir, eine gemeinsame
Organisationsgrundlage zu schaffen. Andererseits soll dadurch die Aufmerksamkeit
der Schiiler*innen erhoht werden. Der Laufzettel wurde so konzipiert, dass jede
Gruppe die Gruppenarbeitsphase ohne Hilfe der Lehrkraft durchlaufen kann, sodass
die 0.g. Kompetenzen gefordert werden. Er enthalt sowohl die Arbeitsauftrage und
Hilfestellungen (Differenzierung), als auch den genauen Ablauf. Um das Verstandnis
zu erhohen, wurde der Laufzettel altersgemaR, persénlich und einfach formuliert.
Zudem wurden die wichtigen Aspekte durch kursiv-Schrift oder unterstreichen
hervorgehoben. So soll der Fokus auf das Wesentliche gelenkt werden. Neben den
Laufzetteln erhalten die Gruppen eine portable Stoppuhr, mit der sie die Zeit
nehmen konnen sowie die Roboterkarten, den Blue-Bot (Roboter) und die

Umcodierungskarten.

Der Hauptteil der Unterrichtseinheit besteht vorwiegend aus selbststandiger
Gruppenarbeit. So sollen kommunikative Kompetenzen (Kommunikation,
Teamfdhigkeit, allgemeine Sprachfdhigkeit etc.) und soziale Verantwortung
(Toleranz, Solidaritat, prosoziales Verhalten etc. in der Gruppe) der Schiiler*innen
gefordert werden (Ganser, 2004). Zunachst ist es die Aufgabe der Lernenden in ihrer
Gruppe den Blue-Bot auf kiirzestem Weg zur Zielstation zu navigieren. Danach
missen sie den Weg mittels Umcodierungskarten umschreiben, sodass sie die
nadchste Le-Parkour-Station erhalten. Diese Arbeitsform haben wir ausgewahlt, um
das algorithmische und problemlésende Denken sowie Computational Thinking zu
verkniipfen und anzuregen (Wiesner, 2008; Romeike, 2017; Pollak, 2020). Durch die
mehrfache Verwendung dieses Arbeitauftrages soll die Moglichkeit gegeben

werden, die Erfahrungen im Bezug zum problemlésenden Denken zu sammeln und
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daruber zu reflektieren(Romeike, 2017). Die Gruppen absolvieren jede Station
genau einmal, was die Lernenden jedoch vorher nicht wissen. So soll gewahrleistet
werden, dass auch bei der letzten Umcodierung nicht vorher schon klar ist, zu
welcher Station sie gelangen miissen. Lediglich die Reihenfolge in der die Gruppen
die Stationen durchlaufen unterscheidet sich, damit keine Staus bzw. Wartezeiten
an den Stationen auftreten. So wird grofRtenteils ermoglicht, dass die Stationen
ohne Druck wartender Gruppen durchlaufen werden kénnen. Die Le Parkour-
Stationen wurden von den Gruppen in der vorherigen Stunde selbst konzipiert und
erstellt, was die Kreativitdt der Lernenden anregt. Zudem fiihrt eine aktive
Beteiligung der Schiler*innen an der Unterrichtsgestaltung zur Starkung von
prozessbezogenen Kompetenzen (Ganser, 2005). Wir erhoffen uns zudem einen
Effekt auf den SpaRfaktor und die Mindigkeit. Letztere soll durch die
Eigenverantwortung geférdert werden. Bei der Absolvierung des Parkours steht die
Anwendung der in den vergangenen Wochen erworbenen Grundfertigkeiten des Le
Parkour unter Zeitdruck im Vordergrund. Weiter sind fir das erfolgreiche
Durchlaufen laut Rockhausen (2017) koordinative und konditionelle Fahigkeiten
sowie Mut erforderlich. Nach jeder Station tragen die Gruppen die verstrichene Zeit
in die vorgesehen Tabelle auf ihrem Laufzettel ein, was gegebenenfalls der Kontrolle
der Angaben in der Reflexion dient. Durch die differenzierten Anforderungen,
einerseits algorithmisch und problemlésend zu denken und andererseits
korperliche Leistung in Form von Parkour zu erbringen, wird den Schiiler*innen klar,
dass eine Gruppenarbeit stets von unterschiedlichen Starken und Kompetenzen
aller Gruppenmitglieder profitiert und abhéangig ist. Johnson und Johnson (1989)
beschreiben in ihrer sozialen Interdependenztheorie, dass positive Gruppeneffekte
dann auftreten, wenn die Gruppenmitglieder in sozial, kooperativer Form ein
gemeinsames Ziel erreichen kénnen. Wahrend der gesamten Gruppenarbeitsphase
hat die Lehrkraft beobachtende und unterstiitzende Funktion. AuRerdem erfillt sie
gemal des Sicherheitserlasses NRWs die Aufsichtspflicht (Ministerium flr Schule
und Weiterbildung NRW , 2015). Zusatzlich bereitet sie eine Zeittabelle sowie einen

Zeitstrahl am Whiteboard fiir den Stundenabschluss vor.

Nach dem aktiven Teil der Unterrichtseinheit trifft sich der Kurs vor dem
Whiteboard. Auf Bitte der Lehrkraft tragt jeweils ein Gruppenmitglied die Zeit in die
vorbereitete Tabelle ein und gibt den Laufzettel an die Lehrkraft ab. Nun folgt eine
Siegerehrung der schnellsten Teams. So soll der o.g. Wettkampfcharakter
unterstitzt werden. Wettkampf steigert Fetz (1988) zufolge die Leistung und die
Motivation. Besonders wichtig ist jedoch der faire und respektvolle Umgang der
Schiler*innen miteinander. Dafiir sollte die Lehrkraft Sieg und Niederlage immer

auch relativieren (Balz, 2007).
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Wir haben uns fiir die medial fokussierte, retrospektive Reflexion entschieden, da
sie eine Trennung der aktiven Gruppenarbeitsphase und Reflexion und somit eine
Fokussierung auf die jeweiligen Phasen ermoglicht (Serwe-Pandrick, 2016). Als
Methode haben wir den Zahlenstrahl gewahlt, bei dem die Schiler*innen zu jeder
der acht Impulsfragen der Lehrkraft eine Meinung auf der Skala von eins bis zehn
visualisieren kénnen, wodurch die Nachhaltigkeit und Genauigkeit der Reflexion
gesteigert wird (Serwe-Pandrick, 2016). Zusatzlich sollen je Impulsfrage ein bis zwei
Wortmeldungen vorgestellt werden, um ein detaillierteres Feedback zu erhalten.
Euler et al. (2016) zufolge ist insgesamt festzuhalten, dass die Intervention bei den
Lernenden ein Bewusstsein Uber die Gruppenprozesse und die Bewaltigung der
Gruppenaufgaben auslost, was auch unser Ziel ist. Nachdem die Reflexion
abgeschlossen ist verlassen die Lernenden den Sitzhalbkreis und bauen in ihren
Gruppen eigenverantwortlich die Le Parkour-Station ab, die sie aufgebaut haben.
Insgesamt sind fir die Endphase mit Siegerehrung, Reflexion und Abbau 20 Minuten
eingeplant.

Fuar den Fall, dass der Lehrkraft wahrend der Reflexionsphase klar wird, dass die
vorhandenen 90 Minuten nicht ausgenutzt werden, ist eine didaktische Reserve
eingeplant. Hier sollen die Schiiler*innen noch einmal aktiv ihre Gruppenarbeit

reflektieren, wofir ein Zettel mit vorbereitet ist. Auf diesem koénnen sie die
Ergebnisse verschriftlichen sowie festhalten.
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5. Zusammenfassung

Zusammenfassend lasst sich sagen, dass der Umgang mit Medien durch digitale
Bildung in der Schule den Lernenden eine Teilhabe und Mitgestaltung ihrer
Lebenswelt ermoglicht. Wie schon in der Einleitung beschrieben, gewinnt digitale
Bildung immer mehr an Relevanz, um digitale Technik zu verstehen, anzuwenden
und zu reflektieren. Zusatzlich ermoglicht digitale Bildung den Lernenden sich das
Wissen der Kultur zu erschlieen, die eigene lIdentitdat auszudriicken und zu
entwickeln, um berufliche Anforderungen zu bewaltigen und an gesellschaftlicher
Kommunikation teilzuhaben.

In der vorliegenden Unterrichtstunde wird das Computational Thinking (Pollak,
2020) der Schiler*innen weiter ausgebaut und vertieft. Dadurch das die
Schiler*innen in der Unterrichtsstunde eigenstandig mit dem Blue-Bot den
Algorithmus erarbeiten (Wiesner, 2008), wird die Grundkompetenz zum effizienten
Lésen von Problemen, das Computational Thinking (Pollak, 2020), geférdert. Der
Einsatz des Blue-Bots fordert innerhalb der Unterrichtseinheit aulRerdem die
digitale Kompetenz der Lernenden. Dies schlieft die kritische Haltung und
Handhabung von Medien ein (Lepold & Ullmann, 2018). Die Anwendung des Blue-
Bots ermoglicht den Schiler*innen in der vorliegenden Unterrichtsstunde ein
Kommunikations- und Gestaltungsmedium, welches die Erfahrung der
Codierung verdeutlicht und Kreativitdit und Kommunikation durch das
Programmieren fordert.

Durch das gemeinsame Losen von Ratseln mit Hilfe des Blue-Bots wird den
Schiler*innen ein kollaboratives Arbeiten ermoglicht, sodass die Kommunikation
und die Teamfahigkeit geschult werden. Wahrend der Unterrichtsstunde werden
Algorithmen und Programmierung durch die Nutzung des Roboters gefestigt. Durch
die Eingabe der Codes in den Roboter wird der Bereich des Modellierens und
Implementierens angesprochen. Die Schiiler*innen entwickeln durch die Nutzung
und Erprobung des Blue-Bots Problemlésekompetenzen und vertiefen ihr
Grundwissen Uber Algorithmen.

Fachlich werden in der Unterrichtsstunde unter anderem Bewegungs- und
Wahrnehmungskompetenzen geférdert indem die Schiler*innen in der
Unterrichtseinheit Hindernisse Uberqueren (Kernlehrplan NRW 2012). Beim
Uberqueren der Hindernisse werden im Le Parkour ,grundlegende
Bewegungsfertigkeiten an Turngeraten (Boden, Reck, Stufen- oder Parallelbarren)
gefordert sowie Bewegungen variiert und kombiniert” (Kernlehrplan NRW 2012, S.
26). Zusatzlich werden Methodenkompetenzen bei dem weitgehend selbstandig
organisierten und kooperativ durchgefiihrten Aufbau von Gerdten und
Geratekombinationen vermittelt (Kernlehrplan NRW 2012, S. 27).
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license, https://pixabay.com/de/service/license/,https://pixabay.com/de/vectors/
fuRball-kugel-sport-runde-schwarz-157930/

Hantel, pixabay, pixabay
license, https://pixabay.com/de/service/license/,https://pixabay.com/de/vectors/
schwarz-hantel-Gbung-fitnessraum-1295124/

Kugel Weiblich, pixabay, pixabay license, https://pixabay.com/de/service/license/,
https://pixabay.com/de/vectors/kugel-weiblich-volley-volleyball-2028095/

Rennrad, pixabay, pixabay license, https://pixabay.com/de/service/license/,
https://pixabay.com/de/vectors/rennrad-rennfahrer-fahrrad-rader-161449/

Raphael Fehrmann | Projekt ,Lernroboter im Unterricht” an der WWU Minster | CC-BY-
4.0|www.wwu.de/Lernroboter/| Link zur Lizenz:
https://creativecommons.org/licenses/by/4.0/deed.de


https://pixabay.com/de/service/license/
https://pixabay.com/de/vectors/american-football-kugel-ei-fu%C3%9Fball-151765/
https://pixabay.com/de/vectors/american-football-kugel-ei-fu%C3%9Fball-151765/
https://pixabay.com/de/service/license/
https://pixabay.com/de/vectors/basketball-kugel-spiel-erholung-155997/
https://pixabay.com/de/vectors/basketball-kugel-spiel-erholung-155997/
https://pixabay.com/de/service/license/
https://pixabay.com/de/vectors/billardkugel-8-billard-kugel-150702/
https://pixabay.com/de/vectors/billardkugel-8-billard-kugel-150702/
https://pixabay.com/de/service/license/
https://pixabay.com/de/vectors/boxhandschuhe-boxen-kampf-k%C3%A4mpfe-159920/
https://pixabay.com/de/vectors/boxhandschuhe-boxen-kampf-k%C3%A4mpfe-159920/
http://www.sportunterricht.de/impressum.html
http://www.sportunterricht.de/circuit/planer.html
https://pixabay.com/de/service/license/
https://pixabay.com/de/vectors/dartscheibe-darts-zielscheibe-1614051/
https://pixabay.com/de/vectors/dartscheibe-darts-zielscheibe-1614051/
https://pixabay.com/de/service/license/
https://pixabay.com/de/vectors/federball-flughafentransfer-sport-159415/
https://pixabay.com/de/vectors/federball-flughafentransfer-sport-159415/
https://pixabay.com/de/service/license/
https://pixabay.com/de/vectors/fu%C3%9Fball-kugel-sport-runde-schwarz-157930/
https://pixabay.com/de/vectors/fu%C3%9Fball-kugel-sport-runde-schwarz-157930/
https://pixabay.com/de/service/license/
https://pixabay.com/de/vectors/schwarz-hantel-%C3%BCbung-fitnessraum-1295124/
https://pixabay.com/de/vectors/schwarz-hantel-%C3%BCbung-fitnessraum-1295124/
https://pixabay.com/de/service/license/
https://pixabay.com/de/service/license/
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Tennis Schlager, pixabay, pixabay
license, https://pixabay.com/de/service/license/,https://pixabay.com/de/vectors/
tennis-schlager-zeichnung-isoliert-309617/

Tennisball, pixabay, pixabay
license, https://pixabay.com/de/service/license/,https://pixabay.com/de/vectors/
tennis-kugel-gelb-sport-spiel-2025095/


https://pixabay.com/de/service/license/
https://pixabay.com/de/vectors/tennis-schl%C3%A4ger-zeichnung-isoliert-309617/
https://pixabay.com/de/vectors/tennis-schl%C3%A4ger-zeichnung-isoliert-309617/
https://pixabay.com/de/service/license/
https://pixabay.com/de/vectors/tennis-kugel-gelb-sport-spiel-2025095/
https://pixabay.com/de/vectors/tennis-kugel-gelb-sport-spiel-2025095/

Anhang

Anlage A: Verlaufsplanung

Anlage B / Materialien fur die Lehrkraft:
e Bildkarten Feld 14x14
e Blue-Bot Landkarte
e Code-Karten
e Umcodierungskarten
e Schaubilder
e Farbkarten Stationen
e Tafelbild
o Pfeilkaten

Anlage C / Materialien fiir die Schiiler*innen
e Findet die kiirzesten Wege!“

Anlage D / Sonstige Materialien

e Hallenplan
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A. Verlaufsplanung - Visuelle Modellierung des Unterrichtsverlaufs

Lernziele der Unterrichtsstunde:
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Die Schiler*innen entwickeln Problemlésekompetenzen und vertiefen ihr Grundwissen tGber Algorithmen. Dazu nutzen sie den Blue-Bot-
Lernroboter und erproben den Umgang mit diesem. Zudem festigen sie die in den vorherigen Unterrichtsstunden vermittelten Grundfertigkeiten
(...) von ,Le Parkour” und wenden diese in einer Wettkampfsituation unter Zeitdruck an.

Beschreibung der Lerngruppe:

Gymnasium, 6. Jahrgangsstufe

Leistungsstarker Sportkurs mit Leistungsheterogenitat

Schiler*innen (geschlechtsheterogen)

unterschiedlich hohe Motivation bei den Schiiler*innen

unterschiedliche Vorerfahrungen zu Le Parkour und der Arbeit mit dem Blue-Bot

Phase Handlungsschritte / Lehr-Lern-Aktivititen Sozialform Kompetenzen Medien und Material
der Lehrkraft sowie der Schiiler*innen

Einstieg e BegriRung der Schiiler*innen in e Gesprachim e Reaktivierung des Vorwissens e Whiteboard

(20 Min) einem Sitzkreis und Prifung der Plenum (SA 3) o Stift
Anwesenheit e Schaffen Motivation e Magneten

e Die Lehrkraft gibt den Schiiler*innen e Erstellung einer Mind-Map am e Abbildung Blue-

einen Uberblick Gber die Whiteboard fir die Bot
Unterrichtseinheit: Wiederholung Grundfertigkeiten des Le e Abbildung von
der Grundfertigkeiten, Erwdrmung, Parkour und Funktionsweise Aktor, Sensor

Schnitzeljagd, Stundenabschluss des Blue-Bot (M 1)



Die Lehrkraft wiederholt mit den
Schiler*innen im Dialog die
Grundfertigkeiten von Le Parkour
und halt sie am Whiteboard fest
(Impulsfrage: ,,Welche
Grundfertigkeiten kennt ihr aus den
letzten Unterrichtseinheiten?”;
Antwort: ...)

Die Lehrkraft wiederholt mit den
Schiler*innen im Dialog die
Funktionsweise des Blue-Bot und
halt sie am Whiteboard fest
(Impulsfrage 1: ,Was sind die
Sensoren des Blue-Bots?;
Impulsfrage 2: ,,Was sind die
Aktoren des Blue-Bots?“;
Impulsfrage 3: ,,Was ist die
Steuereinheit des Blue-Bots?*;
Impulsfrage 4: ,,Welche Reaktion des
Roboters folgt auf die Betatigung
welcher Taste?” Impulsfrage 5: ,,Was
bedeutet es, wenn der Roboter
blinkende Augen zeigt?“
Antworten:...)
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und
Steuereinheit



Erwarmung

(10 Min)

Phasentrenner: Die Gruppen aus der e Kleingruppen- °
vorherigen Unterrichtseinheit arbeit

verlassen den Sitzkreis und bauen in °
ihrem Bereich (durch die jeweilige °

Farbkarte (Blau, Griin, Gelb, Rot)
gekennzeichnet) ihre Le Parkour-
Station auf. Sie bekommen dafir die
Zeitvorgabe von 5-10 Minuten. Die
aufgebauten Gerate werden von der
Lehrkraft auf Sicherheit geprift.

Die Lehrkraft baut den vorbereiteten
Parkour-Plan fiir den Roboter auf
jeweils einem Einzeltisch pro Gruppe
auf. Die Tische werden mit dem
Gruppenzeichen markiert.

Allgemeine Erwdarmung: Die e freiinder °
Schiler*innen erwarmen sich Halle

innerhalb des Spiels , Feuer, Wasser, °
Blitz“ (5 Minuten). Dabei bewegen

sich die Schiiler*innen zu Musik frei

in der Halle. Wird die Musik

gestoppt ruft die Lehrkraft ,Feuer,

,Wasser” oder ,,Blitz“. Bei ,Blitz”

mussen sich die Schiler*innen auf

den Boden legen. Bei ,,Feuer”

missen die Schiiler*innen sich in

Eigenverantwortlicher Aufbau
der Station (PS 4)
Zeitmanagement
Sicherheitsaspekte beachten
(PS 4)

Teamfahigkeit und
Kooperation (PS 2, PS 3, M 3)

Erwarmung des Herz-
Kreislauf-Systems
Einstimmung auf die Le
Parkour-Stationen
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Kasten
Sprossenwand
Seile
Parallelbarren
Matten
Trampolin
Banke

Tische

etc. ...

Musikanlage
Musik



Hauptteil

(30 Min)

eine der 4 Ecken bewegen. Bei
,Wasser” missen die Schiler*innen
auf die Stationen klettern.
Spezifische Erwarmung: die
Schiler*innen erwarmen und
mobilisieren sich in der ritualisierten
Methode im Stehkreis individuell
von oben nach unten. Dafiir haben
sie 5 Minuten Zeit.

Die Lehrkraft verteilt die Laufzettel
(siehe Anhang in GréRe AO/A1) mit
dem ersten Arbeitsauftrag:
,Navigiert den Roboter auf
kiirzestem Weg zu der ersten
Zielstation. (Siehe Arbeitsblatt:
,Findet die kiirzesten Wege!“)
Haltet den Weg fest. Um die nachste
Station herauszufinden musst ihr
jetzt den Weg umcodieren. Wenn
euer Code keine Station ergibt, habt
ihr nicht den kirzesten Weg
gefunden! Probiert es erneut. Tragt
an jeder Station die Zeit ein, an der
eure Gruppe eintrifft und die Station
wieder verldsst.”

Stehkreis

Plenum

Selbstandiges Arbeiten (PS 4)
Erwarmung der relevanten
korperlichen Strukturen
Mentale Einstimmung auf die
einwirkenden Krafte in der

Stationsarbeit

Aufmerksamkeit
Aufnahmefahigkeit
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Kasten
Sprossenwand
Seile
Parallelbarren
Matten
Trampolin
Banke

Tische
Stoppuhren
Roboterkarten
Roboter (Blue-
Bot)

Laufzettel
Arbeitsblatt:
,Findet die



AulRerdem liegen Zettel mit
Hilfestellungen (Pfeilkarten, fur
Schiler*innen mit Problemen beim
raumlichen Denken) an den Tischen
aus. Ein Roboter steht bereits auf
dem Startfeld jeder Gruppe. Zudem
wird eine Armband-Stoppuhr
ausgehandigt.

Anschlieend erfolgt eine konkrete Gruppenarbeit
Erlduterung der Stationsarbeit: Auf
ein Signal der Lehrkraft wird die Zeit
selbststandig gestartet. Die Gruppen
beginnen mit dem ersten Feld an
ihrem Tisch und versuchen den
Roboter auf kiirzestem Weg zu Feld
1 zu navigieren. Mit dem korrekten
Weg erhalten sie durch die
Umcodierung die Information,
welche Station als nachstes zu
absolvieren ist. Die Umcodierungen
sind so erstellt, dass jede Gruppe
eine andere Stationsabfolge erhilt.
Wenn Stau an einer Station entsteht
hat die wartende Gruppe die
Moglichkeit ihre Zeit anzuhalten, bis
sie an der Reihe ist.
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kiirzesten
Wege!“

Teamwork ( PS 1, PS 2, M3)
Grundfertigkeiten des , Le
Parkour” ( SA 3)

Kommunikation (PS 3)

Algorithmisches Verstandnis
(SA 1)

Motorische Fahigkeiten (PS 1)
Koordinative Fahigkeiten (PS
1)

Kognitive Fahigkeiten (SA 3)
Zeitmanagement (PS 4)

Konditionelle Fahigkeiten (SA
3)
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Das Ziel der Schnitzeljagd ist es, die
kiirzesten Wege moglichst schnell zu
finden, diese umzucodieren und die
Stationen zu durchlaufen. Die
Schiler*innen wissen nicht, dass die
Stationen jeweils genau 1-mal
durchlaufen wird.

e Die Stationen werden von jedem
Gruppenmitglied durchlaufen. Dabei
darf der/die 2. Schiiler*innen erst
beginnen, sobald der/die 1.
Schiler*innen die Ziellinie der
Station Gberquert hat usw.

e Die Schiiler*innen tragen an jeder
Station beim Eintreffen und
Verlassen die Zeiten auf den
Laufzetteln ein.

Phasentrenner: die Schiiler*innen sammeln e Plenum
sich am Sammelpunkt (siehe Anhang) und e Gruppenarbeit
flillen den Laufzettel aus



Abschluss/
Reflexion

(20 Min +
didaktische
Reserve)

Jeweils 1 Schiiler*innen der
Gruppen tragt die Zeit der Gruppe
am Whiteboard in die vorbereitete
Tabelle ein (Impulsaussage: ,,Der
oder die Zeitwachter*in tragt bitte
die Zeit von eurem Laufzettel in die
Tabelle ein.”)

Die Lehrkraft sammelt die Zettel ein
und macht die Zeiten bzw.
Platzierungen durch eine
Siegerehrung transparent.

Reflexion der Stunde mittels eines
Zahlenstrahls zu jeder Impulsfrage
am Whiteboard (Impulsfragen 1:
Welche Station hat euch am besten
gefallen? Impulsfragen 2: Welche
Stationen haben auch warum nicht
gefallen? Impulsfragen 3: Welche
Grundfertigkeiten von ,,Le Parkour”
habt ihr an der Station
wiedererkannt? Impulsfragen 4: Wie
hat die Bedienung des Roboters
geklappt? Impulsfragen 5: ,Was hat
euch besonders an der Roboter-
Arbeit gefallen?” Impulsfrage 6:
,Habt ihr immer sofort den

Plenum

Reflexives Denken (SA 2, M 2)
Kommunikation (PS 3)

Respektvoller Umgang (PS 2,
M 4)

Fairness

Theorie-Praxis-Verknipfung
(SA1-SA3,PS1,M2)
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Whiteboard
Laufzettel

Whiteboard

Whiteboardmar
ker



kiirzesten Weg gefunden?”
Impulsfrage 7: ,,Habt ihr die
Differenzierungskarten genutzt? Und
wenn ja, wann?“ Impulsfrage 8: , wie
seid ihr mit der Umcodierung klar
gekommen?“)

Jede Gruppe baut ihre Station ab

Didaktische Reserve: Reflexion der
Arbeit in der eigenen Gruppe und
einen Aspekt schriftlich sichern
(Impulsfrage 1: was waren
Herausforderungen bei eurer
Gruppenarbeit? Impulsfrage 2:
Woran muss ich/wir noch arbeiten?
Impulsfrage 3: was hat besonders
gut funktioniert?)

Gruppenarbeit

Gruppenarbeit

Eigenverantwortliches
Arbeiten (PS 4)

Selbstreflektion
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Gruppen-
Reflexions-
Zettel





