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Giving Directions

Eine Sightseeing-Tour durch London mit dem Ozobot in der
Hauptrolle

Ozobot Bit / Ozobot Evo

Niveau 2 — basales Grundverstandnis fiir die Bedienung des
Roboters notwendig, Erwerb von Kenntnissen grundsatzlicher
Steuerungsmoglichkeiten

Gymnasium, Gesamtschule
Klasse 6

Englisch

Wegbeschreibungen in Englisch
90 Minuten

Der Unterrichtsentwurf richtet sich an 6. Klassen eines
Gymnasiums oder einer Gesamtschule im Fach Englisch. Die
Schiler*innen planen eine Sightseeing-Tour durch London.
Dabei sollen gelernte Informationen liber Sehenswirdigkeiten
angewendet sowie der passende Wortschatz fiir eine
Wegbeschreibung genutzt werden. Um die Tour zu visualisieren
nutzen die Schiler*innen den Ozobot und wenden ihr
Vorwissen Uber diesen an.

Die Doppelstunde setzt sich aus einer Einfihrungsphase, zwei
Erarbeitungsphasen, einer Sicherungsphase sowie dem
Stundenabschluss zusammen. In der Einfihrungsphase wird das
Vorwissen der Schiler*innen aktiviert, indem durch visuelle
Impulse auf zuvor gelernte Inhalte zurlickgegriffen wird. Es folgt
die erste Erarbeitungsphase, in der in Kleingruppen ein
Stadtplan von London erstellt wird. Der Ubergang zu der
zweiten Erarbeitungsphase erfolgt durch das Austauschen der
erstellten Stadtplane. In der zweiten Erarbeitungsphase
konzipieren die Gruppen Lésungsansitze zum Uberwinden der
Strecke zwischen Start- und Zielpunkt, indem Codes
ausgeschnitten und auf den Stadtplan geklebt werden. Dabei
wird das Wissen Uber Londoner Sehenswiirdigkeiten, der
Wortschatz zu Wegbeschreibungen und Anwendungswissen
zum Lernroboter bzw. Algorithmen wiederholt, angewendet
und vermittelt. In der Sicherungsphase filmen die Schiler*innen




mit einem Tablet und beschreiben dabei den Weg, den der
Lernroboter abfahrt. Zum Ende der Unterrichtsstunde wird die
Hausaufgabe besprochen. Die Schiler*innen sollen Zuhause
Uberlegen, in welchem Zusammenhang Algorithmen in ihrem
Alltag eingesetzt werden. Sollte am Ende der Stunde noch Zeit
zur Verfligung stehen kann bereits mit der Hausaufgabe
begonnen werden.
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1. Einleitung und Themenbegriindung

Im Zeitalter der Information und Digitalisierung sind mittlerweile alle Lebensbereiche von
Digitalisierung betroffen und machen die Auseinandersetzung mit neuen Medien
unumganglich. So stellt die fortschreitende Digitalisierung der Gesellschaft besonders das
Bildungswesen vor die Herausforderung den Schiler*innen digitale Kompetenzen zu
vermitteln, die das Verstehen und den bewussten, miindigen Umgang mit Medien
ermoglichen. In diesem Kontext wurden fiir das Leben in heutigen Gesellschaften ,21st
Century Skills“ definiert, die Fahigkeiten bezeichnen, die von grundlegender Bedeutung
sind, um erfolgreich in der digitalisierten Welt leben und wirken zu kénnen (Steppuhn 2019,
S. 16). Die Fahigkeiten umfassen dabei die Bereiche Wissen, Skills, Charakter und Meta-
Lernen. Sie sollen die Menschen dazu befahigen in der sich schnell wandelnden und immer
starker digitalisierten Welt zurechtzufinden sowie den damit einhergehenden
Herausforderungen und Moglichkeiten begegnen zu kénnen. Es ist so nicht nur moglich,

sich auf neue Veranderungen einzustellen, sondern diese auch aktiv zu gestalten.

Von den ,,21st Century Skills“ werden die ,, 4K-Kompetenzen” als Bildungsdimensionen fiir
die heutige Informations- und Kommunikationswelt besonders hervorgehoben, die als
Kreativitdt, kritisches Denken, Kommunikation und Kollaboration benannt werden
(Steppuhn 2019, S. 16f.). Wahrend kritisches Denken dabei hilft Lésungen fiir Probleme zu
finden, ist Kreativitat sinnvoll, um nicht nur in vorgegebenen Strukturen zu denken,
sondern auch eigene Ideen und Perspektiven selbst zu entwickeln. Kommunikation und
Kollaboration sind fiir die Teamarbeit wichtig, um mit anderen zusammenzuarbeiten, sich
auszutauschen und sich mitzuteilen (Steppuhn 2019, S. 16f.). Die Kompetenzen befdhigen
Schiler*innen dazu, sich in ihrer digitalisierten Lebenswelt zurechtzufinden und diese zu
gestalten. In allen Lebensbereichen sind Menschen von vielfdltigen digitalen Medien und
Prozessen umgeben, die Kommunikation ermoglichen, im Alltag und Beruf assistieren,
Informationen enthalten oder unterhalten. Taglich interagieren Menschen mit diesen
Medien und viele nutzen sie regelmallig aktiv selbst. Algorithmen und Roboter sind
demnach weltweit im Alltag der Menschen etabliert und informations- als auch
kommunikationstechnische Gerate Bestandteil der Lebens- und Erfahrungswelt von

Schiler*innen geworden (Romeike 2017, S. 105).
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Die Anforderungen einer digitalisierten Welt und die dafiir bedeutenden Fahigkeiten
werden demnach auch im Bildungswesen in den Fokus gestellt. Digitale Kompetenz
bedeutet dabei jedoch nicht nur etwas Gber neue Medien zu lernen, sondern auch mit
neuen Medien zu lernen und in Auseinandersetzung mit diesen zu treten. Um den
Anspruch an Schulen zu unterstitzen, haben der Bund und die Landesregierungen seit 2019
einen Digitalpakt initiiert, der die Digitalisierung in den Schulen umfassend fortsetzen soll,
um eine digitale Infrastruktur zu schaffen, die modernen und zeitgemalRen Unterricht
ermoglicht sowie Schiler*innen am digitalen Wandel teilhaben lasst (BMBF 2019). Die
Inhalte und Bedarfe fiir die Einbindung digitaler Medien und Prozesse in Schule ist nicht auf
einen einzelnen fachlichen Bereich festgelegt, sondern erfordert universelle Kompetenzen,
die in alle schulischen Facher integriert werden mussen. Der im Jahr 2016 veréffentlichte
und 2018 erweiterte Medienkompetenzrahmen NRW erfasst in sechs Teilbereichen die
geforderten Kompetenzen fiir digitale Bildung. Die Schiiler*innen sollen demnach
fachliches Lernen mit informatischer Grundbildung verbinden und den Umgang mit Medien
erlernen (Medienberatung NRW 2020, S. 4). Schneider definiert Medienkompetenz als die
Fahigkeit ,,selbstbestimmt, kreativ und sozial verantwortlich mit Medien umzugehen und
sie zur Gestaltung der eigenen Lebenswelt, zur Teilhabe an der Informationsgesellschaft
und zu deren Mitgestaltung zu nutzen” (2011, S. 7). Die Definition impliziert das Wissen
Uber Medien, einen bewussten Medienkonsum sowie Anwendungswissen und kritische
Reflexion digitaler Medien. Die Teilbereiche des Medienkompetenzrahmens NRW gliedern
sich demnach in ,Bedienen und Anwenden®, ,Informieren und Recherchieren”,
,Kommunizieren und Kooperieren”, ,Produzieren und Pradsentieren”, , Analysieren und
Reflektieren” sowie ,Problemlésen und Modellieren” und umfassen insgesamt 24
Teilkompetenzen (Medienberatung NRW 2020, S. 10f.). Es wird damit das Vorhaben
unterstitzt Schiiler*innen ,zu einem sicheren, kreativen und verantwortungsvollen
Umgang mit Medien zu befahigen und neben einer umfassenden Medienkompetenz auch
eine informatische Grundbildung zu vermitteln (Medienberatung NRW 2020, S. 4).
Wahrend alle sechs Teilbereiche im Medienkompetenzrahmen wichtig sind, ist der Bereich
,Problemldsen und Modellieren” von besonderer Relevanz fiir Schiiler*innen. Der sechste
Kompetenzbereich beinhaltet eine informatische Grundbildung, die Strategien zur
Problemlosung und Grundfertigkeiten im Programmieren umfasst sowie ,,die Auswirkung

der Automatisierung von Prozessen in der digitalen Welt reflektiert” (Medienberatung
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NRW 2020, S. 11). Technische Entwicklungen schreiten rasant voran, sodass
Bildungsinstitutionen der Vorbereitung auf konkrete berufliche Anforderungen und
alltagliche Entwicklungen nicht gerecht werden kénnen. Das macht die Orientierung an
Kompetenzen besonders wichtig, denn viele berufliche Rahmenbedingungen und
Technologien kdnnen nicht vorhergesehen werden. Ebenso sind die damit verbundenen
Herausforderungen und Anspriiche nicht langfristig bestimmbar. Der Teilbereich
,Problemlésen und Modellieren” soll in diesem Sinne die Schiler*innen mit den
notwendigen Kompetenzen ausstatten, um den sich immer weiter verandernden
Prozessen begegnen zu kdnnen, Probleme zu l6sen und Algorithmen zu verstehen. Die
Lernenden werden dadurch zur reflektierten und mindigen Teilhabe in der Medien- und
Informationsgesellschaft befahigt. So erfasst Dorner Problemldsen als eine Lernhandlung
von neuen Denk- oder Verhaltensweisen, die als zielfihrende Strategie dient, um von
einem Anfangszustand zu einem Endzustand zu gelangen und die dabei durch bewusstes,

intentionales Handeln und gedankliche Reflexion gepragt ist (1979, S. 10f.).

Durch die Beschaftigung mit Lernrobotern kénnen ebenfalls Computational Thinking
Prozesse initiiert werden, die das Erkennen eines Problems und die Entwicklung einer
Problemlésung umfassen sowie die Lésung evaluieren (Steiner & Himpsl-Gutermann 2020,
S. 3). Computational Thinking unterstitzt Schiler*innen dabei Algorithmen und
Programme nachzuvollziehen und ihre Handlungskompetenz zu erweitern. Indem
Denkprozesse mit dem Computer stattfinden, werden digitale Kompetenzen der
Lernenden gestarkt und eine Verbindung von Computer und Mensch geschaffen. Die
Auseinandersetzung mit Computern und Algorithmen kénnen Schiiler*innen auf vielfaltige
Weise in schulischen Settings vornehmen, um digitale Kompetenzen zu starken und
Computational Thinking zu entwickeln. Ein Beispiel hierfiir ist der Gebrauch von
Lernrobotern, durch die die Erarbeitung eines fachlichen Themas umgesetzt werden kann.
Lernroboter sind so konzipiert, dass sie flir den Einsatz und die Bewaltigung von Aufgaben
in Bildungsinstitutionen wirksam werden und die Lernenden bei der Auseinandersetzung
mit digitalen Medien und Algorithmen unterstiitzen sowie eine praktische, spielerische
Begegnung darstellen. Unterschiedliche Lernroboter mit spezifischen Fahigkeiten und
Moglichkeiten konnen fiir den Unterricht in allen Fachern und unterschiedlichen
Jahrgangsstufen genutzt werden. Beispielsweise gibt es den Ozobot, den Thymio oder den

Blue-Bot.
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Der vorliegende Unterrichtsentwurf strebt an, die geforderten Kompetenzen durch den
Einsatz von Lernrobotern in den Englischunterricht zu integrieren. Der Unterrichtsentwurf
ist auf den Ozobot ausgerichtet und ist aufgrund seiner Fahigkeiten fir die
Unterrichtseinheit passend. Die Schiler*innen der 6. Jahrgangsstufe sollen durch die
Nutzung des Ozobot das Thema StraBenverkehr und Wegbeschreibungen in Englisch
vertiefen und den Lernroboter so programmieren, dass er bestimmte Wege zwischen
verschiedenen Londoner Sehenswirdigkeiten abfahrt. Der Weg des Ozobots soll von den
Schiler*innen gefilmt werden und wahrenddessen der Weg von den Lernenden in Englisch
beschrieben werden. Verschiedene Schwierigkeitsgrade der Aufgabe ermdglichen es, den
unterschiedlichen Lernniveaus der Schiler*innen gerecht zu werden. Die Lernenden sollen
durch die Unterrichtseinheit wichtige digitale Kompetenzen starken und ihre

Problemlosekompetenz erweitern.

2. Sachanalyse

Zu Beginn muss festgehalten werden, dass es keine allgemein giiltige Definition eines
Roboters gibt.
Im allgemeinen Sprachgebrauch wird unter ,Roboter” meist eine Maschine
verstanden, die dem Aussehen des Menschen nachgebildet ist und/oder
Funktionen Gbernehmen kann, die sonst von Menschen ausgefiihrt werden. Bei

einem menschendhnlichen Aussehen des Roboters spricht man auch von
Androiden (Technische Universitat Chemnitz 2004/5, S.41).

Diese Vorstellung eines Roboters ist somit auch stark von der Science-Fiktion gepragt, wo
Roboter erstmals einem gréBeren Teil der Gesellschaft "prasentiert" wurden. In Science-
Fiktion-Filmen haben Roboter nicht selten ein menschenahnliches Aussehen und waren in
der Lage Aufgaben der Menschen zu (ibernehmen. Auch die Definition des Dudens greift
dies auf und definiert den Roboter unter anderem als "(der menschlichen Gestalt
nachgebildete) Apparatur, die bestimmte Funktionen eines Menschen auffiihren kann;
Maschinenmensch" (Duden 2020). Als alternative Definition bietet der Duden auch die
Moglichkeit, einen Roboter als "(mit Greifarmen ausgeristeter) Automat, der
ferngesteuert oder nach Sensorsignalen bzw. einprogrammierten Befehlsfolgen anstelle

eines Menschen bestimmte mechanische Tatigkeiten verrichtet" (vgl. ebd.) zu verstehen.
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Die Definition des Dudens beschreibt somit vor allem die Roboter, die wir aus der heutigen
Industrie kennen. Doch die Robotik ist wesentlich vielfaltiger und breiter aufgestellt und
umfasst mehr als Industrieroboter. Das zeigt sich auch bei der Japanese Industriel Robot
Association (JIRA), die Roboter in sechs Kategorien aufteilen und definieren (Technische
Universitat Chemnitz, 2004/5, S. 41). Wenn man daher versuchen will den Begriff Roboter
zu definieren, muss man versuchen den Begriff etwas weiter zu fassen. Laura Buller, Clive
Gifford und Andrea Mills versuchen den Begriff Roboter ebenso zu definieren und
beschreiben Roboter als "bewegliche Computer mit gewissen Wahrnehmungs- und

Denkfahigkeiten" (Buller, Clifford & Mills 2018, S. 12).

Damit liefern Buller und Co. eine wesentlich bessere Definition als die zuvor aufgezeigten
Definitionen, bei denen der Fokus entweder darauf lag, dass der Roboter einem Menschen
gleicht und/oder der Roboter Aufgaben des Menschen lGbernimmt. Ein Blick auf heutige
Roboter und ihre Hauptfunktionen zeigt jedoch, dass dies nicht immer (direkt) der Fall ist.
So haben wir neben den industriellen Robotern (bspw. Greifarme in der Autoproduktion)
beispielsweise soziale Roboter. Soziale Roboter sind darauf ausgelegt mit dem Menschen
zu kommunizieren. Dabei kdnnen diese Roboter - je nach Situation - als Hilfsmittel im Alltag
und in Schulen dienen, oder lediglich als "redseliger Kamerad" fungieren. Unter diese
Roboter fallen somit auch "fortgeschrittene Spracherkennungs- und Antwortsoftware" die
wir im Alltag verwenden. Am bekanntesten und im Alltag am haufigsten vertreten sind

Amazons "Alexa", Googles "Google Home" und Apples "HomePod".

Ahnlich konzipiert sind Serviceroboter. Sie verfiigen jedoch im Gegensatz zu sozialen
Robotern noch Uber die Moglichkeit sich zu bewegen. Damit kann er verschiedene
Aufgaben lGbernehmen. Neben den Méglichkeiten, die er mit dem sozialen Roboter teilt,
ist der Serviceroboter beispielsweise in der Lage beim Tragen der Einkdufe zu helfen. Der
Roboter "Zenbo" ist in der Lage Erwachsenen zu helfen, mit Kindern zu spielen und das

Zuhause zu sichern, wenn niemand da ist (Buller, Clifford & Mills 2018, S. 27).

Auch in der heutigen Forschung werden Roboter eingesetzt. Gerade in der
Weltraumforschung sind Roboter teilweise unabdingbar geworden. Die vielleicht
bekanntesten Roboter in der Wissenschaft sind womaoglich die Mars Rover. Der erste
erfolgreich eingesetzte Mars Rover landete im Jahr 1997 auf dem Mars. Mit Hilfe dieser

Rover ist man in der Lage den Mars zu erkunden, ohne einen Menschen ins All zu schicken
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(was wesentlich gefahrlicher und teurer ist). Auch in anderen Bereichen der Wissenschaft
sind Roboter sehr beliebt. Unter anderem werden in der Biologie Tiere als Roboter
rekonstruiert. Diese sogenannten "biomimetischen Roboter" konnen dabei helfen die Tiere

und ihre Techniken besser zu verstehen.

Zwar gibt es in unzahligen weiteren Bereichen Roboter, doch im Kern haben sie einiges
gemeinsam. Wie Buller et al. schon definierten, besteht ein Roboter immer aus einem
Computer mit gewissen Wahrnehmungs- und Denkfahigkeiten. Natirlich kann ein Roboter
nicht so denken und frei handeln wie ein Mensch. Um diese Wahrnehmungs- und
Denkfahigkeit somit dullerst gut zu simulieren, benétigt es daher einen Programmcode,
Sensoren und Apparaturen/Aktoren (wie bspw. Reifen, Gelenkarme, Bildschirm, Lichter
etc.). Sensoren kénnen ebenso verschieden wie die Apparaturen sein. Mit Sensoren lasst
sich bspw. Lichtstarke und Infrarot messen, einen (farblichen) Strich erkennen, vor
aufkommenden Gegenstanden und Hindernisse warnen, die Zimmertemperatur ermitteln
oder die Flllmenge eines Tanks anzeigen lassen. Natlirlich ist diese Aufzahlung bei weitem
nicht vollstandig und jeder Roboter verfligt Glber andere Sensoren. Des Weiteren bendtigt
der Roboter je nach Anwendung verschiedenste Apparaturen/Aktoren wie Reifen zur
Fortbewegung, einen Display und Lautsprecher zum Anzeigen der Zimmertemperatur
und/oder Hebel und Knépfe, um ihn zu verstellen. Auch hier kénnte die Aufzahlung noch
wesentlich fortgesetzt werden. Der Kern eines Roboters ist jedoch der Programmcode. Ein
Programmcode wird dem Computer des Roboters libergeben. Mit Hilfe der eingebauten
CPU, dem Prozessor des Computers und somit fiir die Rechenleistung und "Verarbeitung"
von Befehlen und Eingaben zustandig, wird der Code gelesen und ausgefiihrt. Der Code
greift dabei auf die Sensoren und Apparaturen des Roboters zu (Beispiel: "Wenn vor dem
Roboter kein Gegenstand, dann fahre vorwarts"). Ein Programmcode muss jedoch stets
einer gewissen Sprache unterliegen. So wie ein deutschsprachiger Mensch in der Regel kein
Mandarin versteht, so versteht der Computer auch keine menschliche Sprache. Es gibt

folglich eigene Programmiersprachen. Java, C++ und Python sind die bekanntesten.

Auch Menschen ohne Vorerfahrungen in der Programmierung ist es moglich zu
programmieren. Unter anderem wurden dafir "virtuelle Block-Sprachen" erfunden. Diese
Sprachen sind wesentlich einfacher zu verstehen und oftmals in Blocken vorgegeben,

sodass diese nur noch in die richtige Reihenfolge gelegt werden missen, damit ein fertiges
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Programm entsteht. Solche "Block-Sprachen" sind sehr verbreitet bei "Lernrobotern".
Lernroboter sind fiir den Schulunterricht konzipiert und kénnen, je nach Roboter, schon im
Primarbereich verwendet werden. Vorkenntnisse in der Informatik oder in der
Programmierung sind aufgrund der intuitiven Programmiermoglichkeit des Roboters nicht
notwendig. Wie in der Robotik an sich gibt es auch bei den Lernrobotern viele verschieden
Roboter, die sich in ihren Eigenschaften zum Teil stark voneinander unterscheiden. Auch
nicht jeder Lernroboter ist flir den Einsatz im Primarbereich konzipiert. Gerade nach oben

(mit Blick auf die Sek | und Sek 1l) bieten einige Roboter viele Einsatzmoglichkeiten.

Die Lernroboter konnen nicht nur im Informatikunterricht, sondern auch in allen weiteren
Schulfachern Verwendung finden. Damit stellt sich die Frage, warum Lehrkrafte auf
Lernroboter zugreifen sollten. Tatsache ist, dass unser Leben zunehmend von der
Digitalisierung gepragt ist. Digitale Medien riicken immer mehr in den Vordergrund und
beinahe alle Schiiler*innen verfliigen {iber verschiedenste Informations- und
Kommunikationstechnologien (bspw. Handy, Whatsapp, Facebook, Online-Zeitschriften
etc.). Zugleich bergen solche Technologien groRe Potenziale (bspw. einfache Recherche
von Wissen), aber auch Risiken (bspw. Datenschutz). Unsere Welt ist von Algorithmen, also
dem Code und der "Arbeitsweise" solcher Technologien, gepragt. Fiir die Schiiler*innen ist
daher "ein informatisches Grundverstandnis fiir technisch-algorithmische Funktions- und
Wirkungsweise notwendig" (Fehrmann & Zeinz 2020). Man kann hier in der Folge auch vom
Erwerb digitaler Kompetenzen sprechen. Das Land NRW verabschiedete im Dezember 2016
aulRerdem den Medienkompetenzrahm NRW. Dieser hat zum Ziel Schiiler*innen "zu einem
sicheren, kreativen und verantwortungsvollen Umgang mit Medien zu befdhigen und
neben einer umfassenden Medienkompetenz auch eine informatische Grundbildung zu
vermitteln" (Medienberatung NRW 2020, S. 4). Mit dem Lernroboter konnen viele der
(Unter-)Bereiche des Kompetenzrasters gefordert und behandelt werden. Der Fokus liegt

hierbei insbesondere auf dem Punkt "Probleml6sen und Modellieren".

In diesem Unterrichtsvorhaben wird der Ozobot eingesetzt, der einer kleinen Kugel gleicht.
Der Ozobot kann "lediglich fahren" und dabei bestimmte "Bewegungen" (bspw. sich im
Kreis drehen) ausfiihren. Dazu verfiligt der Ozobot Gber zwei Rader. Darliber hinaus besitzt
der Ozobot LED's, die in der Lage sind verschiedene Farben anzuzeigen. Diese werden unter

anderem auch dafiir verwendet, um zu erkennen, ob der Ozobot geladen werden muss
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oder falsch kalibriert wurde. Aber auch in der Programmierung kénnen die LED's
"angewahlt" und programmiert werden. Ebenso steht den Schiler*innen ein
programmierbarer Lautsprecher am Roboter zur Verfiigung. Des Weiteren verfligt der
Ozobot Uber mehrere Sensoren. Ein Sensor Uberpriift, ob der Ozobot auf einer
(gezeichneten) Linie fahrt, und kann dieser somit folgen. AuBerdem ist der Sensor in der
Lage verschiedene Farben zu erkennen. Bei bestimmten farblichen Reihenfolgen fiihrt der
Roboter einen bestimmten Befehl aus (bspw. sich drehen oder nach links abbiegen). Zu

guter Letzt verfligt der Ozobot liber Naherungssensoren an der Vorder- und Rickseite.

Es gibt zwei Moglichkeiten, um mit den Ozobot zu arbeiten. Dabei folgt der Ozobot dem
Prinzip des "low floor — wide walls — high ceiling". Dies bedeutet einen leichten Einstieg
ohne informatische Kenntnisse und bestenfalls ohne Software und Treiber (low floor),
einen moglichst breiten Zugang (Verwendung fir viele Facher) (wide walls) und die
Moglichkeit den Schwierigkeitsgrad zu erweitern und somit auch spater noch anspruchsvoll
zu sein (high ceiling) (iLearnIT.ch 2020). Die erste Moglichkeit, die wir auch in unserem
Vorhaben verwenden, ist die Moglichkeit mit "Farb-Reihenfolgen zu arbeiten". Wenn der
Ozobot Uber eine gezeichnete Linie fahrt und die Farbreihenfolge "blau, rot, griin" erkennt,
biegt er rechts ab. Schiiler*innen sind somit in der Lage durch Zeichnen den Roboter zu
steuern (low floor). Sie kénnten somit beispielsweise Stationen und Ereignisse einer
Geschichte abfahren. Alternativ kdonnte der Ozobot auch einen sehr naiven Navi-
Algorithmus simulieren. Nur, wenn die Schiiler*innen die Farbcodes passend aufkleben,
erreicht der Ozobot sein Ziel. Dies schult nicht nur das Verstandnis von Algorithmen,
sondern férdert zugleich die Problemlésekompetenz und ist somit elementarer Bestandteil
des Medienkompetenzrahmen des Landes NRW (Problemlésen und Modellieren). Eine
andere Méglichkeit, um mit dem Ozobot zu arbeiten, wire beispielsweise das Uben des
Verhaltens im StraBenverkehr. So konnten die Schiler*innen den Ozobot an jeder
Kreuzung dazu bringen drei Sekunden zu warten, ehe er iber die Kreuzung fahrt. Der Fokus
des Ozobot liegt klar darauf, dass er fahrt. In dem Sinne ist der Ozobot stark eingeschrankt.
Jedoch lassen sich mit Fantasie und Vorstellungskraft in vielen Fachern Optionen finden, an
welcher Stelle der Ozobot eingesetzt werden kdonnte (wide walls). Der Vorteil des Ozobots
gegenlber anderen Robotern ist vor allem, dass er eine zweite Moglichkeit der
Programmierung bietet. Diese Programmierung findet liberwiegend am Computer statt.

Dort kann der Roboter mit Hilfe eines "Block Editors" (dhnlich wie bei Scratch)
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programmiert werden. Hier kann man dann auf die verschiedensten Sensoren und LED's
(manuell) zugreifen. Farbcodes und gezeichnete Linien sind dann nicht mehr notwendig.
Diese Option der Programmierung bietet sich vor allem dann an, wenn die Schiiler*innen
schon mit der farblichen Programmierung gearbeitet haben und nun mit der farblichen
Programmierung an die Grenzen des Moglichen stoRen. Die Programmierung per Block-
Editor ist komplizierter und schwieriger. Allerdings bietet es dafilir auch wesentlich mehr
Moglichkeiten mit dem Ozobot zu arbeiten. Insgesamt gibt es im Block-Editor fiinf Stufen,
aus denen man wahlen kann. Je hoher die Stufe desto mehr Blocks gibt es und desto

komplexer werden die Blocks. Damit erfillt der Ozobot auch das "high ceiling".

Der Ozobot findet in dieser Ausarbeitung Anwendung im Fach Englisch. Die genaue
Thematik ist die Wegbeschreibung. Der Ozobot bietet sich fiir das Erlernen von
Wegbeschreibung sehr gut an. Beispielsweise konnten Schiiler*innen den Ozobot einen
vorgegebenen Weg fahren lassen. Dies konnte der Weg von ihrem Zuhause zur Schule sein
oder eine Sightseeing-Tour. Auch kdnnten die Schiiler*innen den Weg beschreiben, den
der Ozobot fahrt (die Lehrkraft wirden den Ozobot folglich im Voraus der Stunde
programmieren). Es besteht dariiber hinaus die Moglichkeit, dass die Schiler*innen sich
einen eigenen Weg (iberlegen und diesen anschliefend beschreiben. Die Optionen sind
hier mannigfaltig und hdngen mit dem Niveau und Vorwissen der Schiiller*innen zusammen

(sowohl bezogen auf den Ozobot, als auch auf das Fach Englisch).

3. Didaktische Analyse

Wie bereits erlautert ist dieser Unterrichtsentwurf flir eine sechste Klassenstufe eines
Gymnasiums oder einer Gesamtschule im Fach Englisch konzipiert worden. Das Thema der
Stunde ist das Planen einer Sightseeing-Tour mit dem Ozobot durch die Stadt London.
Bezliglich des Kernlehrplans Englisch fur die Sekundarstufe | werden in dem folgenden
Unterrichtsentwurf  Fahigkeiten innerhalb der Kompetenzbereiche ,funktionale
kommunikative Kompetenz“, ,Text- und Medienkompetenz” sowie  der
»Sprachlernkompetenz” vorausgesetzt sowie gefordert. Es wird bei der geplanten
Unterrichtsstunde davon ausgegangen, dass die Schiler*innen in der Lage sind einfache,
klar strukturierte, langsam gesprochene HOr- bzw. Horsehtexte zu verstehen (Ho6r-/

Horsehverstehen). ,Text” meint in diesem Kontext auch miindlich und medial Produziertes
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(Kernlehrplan Englisch 2019, S. 12). Des Weiteren verstehen sie kurze Arbeitsanweisungen
und Gebrauchstexte, aus denen sie relevante Angaben entnehmen koénnen
(Leseverstehen). Arbeitsergebnisse konnen, wenn auch in einfacher Form, prdsentiert
werden (zusammenhangendes Sprechen) (Kernlehrplan Englisch 2019, S. 15f.). AuRerdem
konnen die Schiiler*innen Geschehnisse beschreiben sowie Aufforderungen
grammatikalisch richtig formulieren (fachliche Konkretisierungen: word order, direct
speech). Sie nutzen und verstehen dabei einen einfachen allgemeinen und/oder
thematisch passenden Wortschatz (siehe Hilfsblatter) und beachten einfache Aussprache-
und Intonationsmuster (Verfligen Uber sprachliche Mittel) (Kernlehrplan Englisch 2019, S.
17-19). Die vorausgesetzten Kompetenzen innerhalb der Text- und Medienkompetenzen
betreffen das Verstandnis von Texten und die Verwendung derer Inhalte fiir die Produktion
eigener Texte (Kernlehrplan Englisch 2019, S. 13). Des Weiteren verfiigen die Schiiler*innen
Uber Sprachlernkompetenzen, durch die sie befihigt sind, Hilfsmittel zu nutzen, um digitale
Texte und Arbeitsprodukte nachvollziehen und anfertigen zu kénnen (Kernlehrplan
Englisch 2019, S. 22). Es wird aullerdem vorausgesetzt, dass die Londoner

Sehenswiirdigkeiten vorher ausfiihrlich besprochen wurden.

Auch im Bereich der digitalen Bildung bedarf es zu der folgenden Unterrichtsstunde
Vorwissen. Die Schiler*innen sollten fahig sein, elementare Funktionen der digitalen Welt
zu nutzen, hierzu zahlt der selbststandige Gebrauch von QR-Codes! (Medienberatung NRW
2020, S. 11). Des Weiteren kennen sie die Bedeutung des Wortes , Algorithmus”, knnen
einen solchen erkennen und algorithmische Muster nachvollziehen und reflektieren. Die
Schiler*innen wissen wie ein Lernroboter aufgebaut ist (Sensoren, Aktoren) und kennen
die Bedeutung als auch die richtige Verwendung der Codes (siehe Ozobot-
Hilfsanweisungen) (in Anl. an Medienberatung NRW 2020, S. 11). Zudem kennen die
Schiiler*innen die zu benutzende Medienausstattung (Ozobot, Tablet) und kénnen diese
verantwortungsvoll bedienen und anwenden. Diese Unterrichtsstunde spricht somit
verschiedene der in dem Medienkompetenzrahmen aufgefiihrten, Kompetenzen an.
Besonders auf der Forderung des Bereiches ,Modellieren und Programmieren” soll in

dieser  Unterrichtsstunde der Fokus liegen. Die Schiler*innen planen

! Die QR-Codes miissen im Vorhinein von der Lehrperson erstellt werden. Es bietet sich an, in den
vorherigen Stunden kurze Infotexte zu den Sehenswirdigkeiten (Beispiel Infotext siehe Anlage) mit den
Schiiler*innen zu verfassen, die dann mit dem QR-Code aufgerufen werden kénnen (Beispiel siehe Anlage).
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Problemldsestrategien, entwickeln eine algorithmische Sequenz und realisieren diese mit
dem Ozobot. Auch die Hausaufgabe bezieht sich auf das Kompetenzraster. In dieser sollen
die Schiler*innen die Einfllisse von Algorithmen und deren Auswirkungen in ihrem Alltag
beobachten und recherchieren. Ein weiterer angesprochener Bereich des
Kompetenzrasters ist das adressatengerechte Produzieren von Medien (im weiteren
Verlauf der Unterrichtssreihe auch das Prasentieren derer) (Medienberatung NRW 2020, S.
11).

Die Auseinandersetzung von Lernenden mit digitalen Medien ist ein zentraler Aspekt fir
die Entwicklung von digitalen Kompetenzen, die im 21. Jahrhundert unabdingbar sind.
Lernroboter eréffnen die Moglichkeit fiir Schiiler*innen sich aktiv an den Robotern zu
probieren sowie ein allgemeines algorithmisches Verstandnis zu entwickeln. Lernende
sollen Problemstellungen erkennen und darauf bezogen Problemlésungen entwickeln, die
anschlieend mit dem Roboter durchgefiihrt werden kénnen. Die Arbeit mit Lernrobotern
fordert kein lang erarbeitetes Vorwissen zum Programmieren. Der richtige Umgang,
Verwendung und Programmierung der Roboter kann zligig angeeignet werden, sodass
schnelle Erfolgserlebnisse folgen (Stiftung Haus der kleinen Forscher 2018, S. 301).
AulRerdem wird in Zusammenhang mit den Lernrobotern das in vielen Berufen notwendige
»,Computational Thinking®, also informatisches Denken, geférdert. Dieses meint die
Wahrnehmung eines Problems und die anschlieBende Formulierung einer Lésung, die dann
von einem Computer ausgefiihrt werden kann (Baumann 2016, S. 13). Die Schiiler*innen
lernen Probleme zu identifizieren, eine Losung zu finden und diese zu erproben. Sie werden
aufgefordert im Vorhinein Gelerntes zu reaktivieren und zu organisieren. Die Kompetenz
der Problemlosung fordert das ,Eigenstandig-Denken-Lernen” (Kipman 2020, S. 12) und
bereitet auf Situationen vor, in denen kein Losungsversuch ersichtlich ist. Die Kompetenz
duBert sich durch strategisches Arbeiten, anhand dessen Losungen gefunden werden
kénnen (Kipman 2020, S. 12). Des Weiteren férdert das Verstehen von Algorithmen und
technischen Konzepten die digitale Kompetenz der Lernenden, die ein wichtiges Ziel der
schulischen Bildung ist. Die digitale Kompetenz und der Umgang mit informations- und
kommunikationstechnischen Geraten ist dabei nicht nur aktuell fiir die Schiller*innen von
Bedeutung, sondern wird besonders im weiteren Verlauf ihres Lebens einen hohen

Stellenwert einnehmen (mpfs 2018, S.15, 81).
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Dadurch, dass Roboter und Algorithmen in das alltdgliche Leben der Schiler*innen fest
eingebunden sind, ermdglicht die Arbeit mit den Lernrobotern die eigene Lebenswelt
besser zu verstehen. Darliber hinaus sind die gelernten Kompetenzen nicht auf den
spezifischen Fachinhalt beschrankt, sondern helfen den Schiiler*innen langfristig Probleme
zu l6sen und mit Computern zu arbeiten. Das ist sowohl im privaten Bereich von

Bedeutung, aber auch fir die berufliche Bildung der Lernenden grundlegend wichtig.

Uber die Beschaftigung mit Algorithmen durch die Lernroboter werden den Schiiler*innen
weiterhin die fachlichen Inhalte ndhergebracht und das Wissen (iber Wegbeschreibungen
vertieft. Neben dem Einliben des Vokabulars wird zudem die Kommunikation in der
englischen Sprache geférdert und ein kulturelles Verstandnis von London gebildet. Die
Schiler*innen werden zunachst durch das Erlernen von notwendigem Vokabular sowie
dem Kennenlernen des Ozobots und seinen Funktionen in die Unterrichtseinheit
eingefiihrt. Schrittweise werden die Schiler*innen dabei angeleitet den Lernroboter
selbststandig zu nutzen. Durch differenzierte Schwierigkeitsgrade in den
Aufgabenstellungen kénnen die Lernenden sich in der Bewaltigung der Aufgaben steigern.
Sofern die Schiler*innen zuvor keine oder nur wenig Moglichkeit hatten sich mit
Algorithmen und Robotern auseinanderzusetzen, kann das erste Verstehen der Funktionen
und Nutzungen schwierig sein. Darliber hinaus kénnen das Filmen, Programmieren und
zeitgleiche Aufsagen des Weges die Lernenden vor Herausforderungen stellen. Um
sprachliche Hirden zu verringern wurden Hilfsmaterialen mit Vokabeln erstellt, die die
Schiler*innen nach Bedarf nutzen kénnen. Die Lernenden, die die Gruppenaufgabe
vorzeitig fertigstellen, kdnnen neue Sehenswiirdigkeiten ziehen und eine weitere Fahrt
programmieren. In der Hausaufgabe sollen Rickschlisse von dem Ozobot und den
Wegbeschreibungen in das alltdgliche Leben der Schiiller*innen gezogen werden. Hierdurch
wird die reprasentative Bedeutung der Unterrichtseinheit deutlich und ein
Lebensweltbezug wird hergestellt. Algorithmen sowie Roboter, die den Weg navigieren,
begegnen Schiler*innen auch in ihrem Alltag, wie beispielsweise durch
Navigationssysteme in Fahrzeugen oder Apps wie Google Maps und MapsMe auf mobilen
Endgerdten. Navigationsgerate erleichtern Menschen ihren Alltag und vereinfachen die
Orientierung. Dabei beschranken sich die Apps und Systeme nicht nur auf die Angaben zum
richtigen oder kiirzesten Weg zu einem Ziel sowie die Distanz und Dauer, sondern kénnen

haufig auch dariiber Auskunft geben welche Sehenswiirdigkeiten, Restaurants oder
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Geschafte in der Ndhe sind. Besonders auf Reisen in fremde Orte sind Navigationssysteme
hilfreich. AulRerdem ist es in fremdsprachigen Landern sehr wertvoll englische
Wegbeschreibungen zu verstehen und auch geben zu kénnen. In ihrem Alltag oder auf
Reisen werden viele Schiler*innen mit Navigationssystemen in Kontakt gekommen sein
und kénnen durch die Unterrichtseinheit ein umfassenderes Verstandnis von dieser
Funktionsweise erhalten. Die Fahigkeit zur Problemlosung und ein grundlegendes
Verstandnis von Algorithmen bringen den Lernenden wichtige Kompetenzen, die fiir ihre
berufliche Bildung wertvoll sind. Neben der pragmatisch-beruflichen Bildung wird auch die
allgemein-kulturelle Bildung gefordert. Die Auseinandersetzung mit Sehenswiirdigkeiten in
London erweitert das kulturelle und historische Verstandnis von der Gesellschaft und dem
Leben in GroRbritannien. So behalt auch der im weiteren Verlauf vorgestellte
Unterrichtsentwurf das Ziel des Schulfaches Englisch, welches das Erwerben einer

»interkulturellen Handlungsfahigkeit” ist, im Auge (Kernlehrplan Englisch 2019, S. 12).

Die geplante Unterrichtsstunde setzt ein grofles Vorwissen in den verschiedensten
Kompetenzbereichen voraus. Die Lehrperson kann den Lernerfolg der Schiler*innen
besonders an einer sinnvollen Programmierung des Ozobots, als auch der richtigen
Verwendung der englischen Begriffe und schlieflich der Wiedergabe von Informationen zu

Londoner Sehenswiirdigkeiten erkennen.
Fiir die Unterrichtsstunde werden die folgenden Lernziele formuliert:
Grobziel:

Die Schiler*innen planen eine Sightseeing-Tour durch London. Dabei sollen gelernte
Informationen Uber die Sehenswiirdigkeiten angewendet sowie der passende Wortschatz
flir eine Wegbeschreibung genutzt werden. Um ihre Tour zu visualisieren nutzen die
Schiiler*innen den Ozobot. Dabei wenden Sie ihr im Vorhinein erarbeitetes Wissen zum
Aufbau, der Steuerung und den Bedienungshinweisen des Roboters an und erweitern ihr
Verstandnis in Bezug auf die Funktion und Wirkungsweise von Algorithmen sowie ihre

Problemlésekompetenz.
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Feinziele:

Sachkompetenz

Mindliche Wegbeschreibung: Die Schiler*innen lGben das zusammenhdngende
Sprechen (funktionale kommunikative Kompetenz), indem sie den Weg, den der
Ozobot abfahrt, laut beschreiben. Dabei achten sie auf das passende Sprechtempo.

(SK'1)

Einilben von Vokabeln: Die Schiler*innen haben in den vorherigen
Unterrichtsstunden Vokabeln erlernt, um einen Weg in der englischen Sprache zu
erklaren. Nun Uben sie die Anwendung der gelernten Worter (funktionale
kommunikative Kompetenz), indem sie die Route des fahrenden Ozobots sprachlich

begleiten. (SK 2)

Funktionsweisen digitaler Gerate: Die Schiler*innen verstehen und nutzen die
Funktionsweisen des Lernroboters und des Tablets, indem sie beide Medien bei
korrekter Handhabung fiir die Videoproduktion (mit dem Ozobot in der Hauptrolle)

bedienen und anwenden . (SK3)

Personale und soziale Kompetenz

Verantwortungsvoller Umgang mit Medienausstattung: Die Schiiler*innen gehen
verantwortungsvoll mit der zu nutzenden Medienausstattung, also sowohl dem
Lernroboter als auch dem Tablet um, indem sie die gelernten Regeln zur richtigen

Verwendung umsetzten. (PS 1)

Kooperatives Erarbeiten: Die Schiler*innen liben das gemeinschaftliche Arbeiten
und Problemldsen, indem sie zusammen mit Ihrer Gruppe in einem ersten Schritt
einen Stadtplan von London (inklusive Sehenswiirdigkeiten und Verkehrsregeln)
erstellen. Daraufhin erhilt jede Gruppe einen Plan einer anderen Gruppe und
Uberlegt gemeinsam, welche Codes verwendet werden miissen, damit der Ozobot
auf dem kiirzesten Weg vom Start an das Ziel gelangt. So lernen die Schiiler*Innen

die algorithmische Struktur problemldseorientiert nachzuvollziehen. (PS 2)
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Methodische Kompetenz

e Algorithmen nachvollziehen: Indem die Schiiler*innen unter Beachtung des
Sprachtempos bzw. der ausreichenden Beschreibung der Sehenswirdigkeiten
sowie der Verkehrsregeln den Ozobot von Start- bis Endziel fahren lassen, lernen
sie Algorithmen nachzuvollziehen, zu reflektieren und schlielich anzupassen. (MK

1)

e Probleml6sestrategien entwickeln: Die Schiler*innen entwickeln eine
strukturierte, algorithmische Sequenz, indem sie lberlegen, wie der Ozobot auf
dem kiirzesten Weg vom Start zum Endziel gelangt. Dabei beachten sie stets die
Regeln der Verkehrszeichen. Die geplante Sequenz setzen die Schiiler*innen dann

durch Aufkleben der Codes um (Modellieren und Programmieren). (MK 2)

e Medienproduktion: Die Schiiler*innen gestalten und planen die Sightseeing-Tour

durch London und sichern diese, indem sie eigene Videos produzieren. (MK 3)

4. Methodische Analyse

Die Unterrichtssequenz zum Thema Wegbeschreibung mit dem Ozobot im
Englischunterricht einer 6. Klasse gliedert sich in finf Phasen. Die Doppelstunde setzt sich
aus einer Einfiihrungsphase, zwei Erarbeitungsphasen, einer Sicherungsphase sowie dem

Stundenabschluss zusammen.

Fir die Einflihrungsphase sind etwa 15 Minuten angesetzt. In dieser Phase wird das
Vorwissen der Schiler*innen zu den Londoner Sehenswiirdigkeiten und dem Lernroboter
Ozobot aktiviert, indem durch visuelle Impulse (Bilder von Londoner Sehenswiirdigkeiten
und den grafischen Codebausteinen) auf zuvor gelernte Inhalte zurilickgegriffen wird. Diese
werden in der Unterrichtsstunde praktisch und selbstandig angewendet, weshalb das
Vorwissen die Grundlage bildet. Die Inhalte knlpfen dabei thematisch an die
vorangegangenen Unterrichtsstunden an und dienen so neben der Wiederholung und
Aktivierung des Vorwissens auch der inhaltlichen Klarheit (Meyer 2011, S. 122). Zudem wird
in der Einfihrungsphase das Thema der Unterrichtsstunde von der Lehrkraft vorgestellt:

Wegbeschreibung mit dem Ozobot. Entsprechend der transparenten Unterrichtsgestaltung
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und inhaltlichen Klarheit werden der Aufbau der Stunde und das Ziel deutlich (Meyer 2014,
S. 25 ff.).

Der Einstieg erfillt somit sowohl eine rlickblickende, als auch vorausschauende Funktion
und bietet kommunikative Anldsse (Anders 2016, S. 4). Die Sozialform des Plenums
ermoglicht es der Lehrkraft, den Unterricht zu strukturieren und die Schiiler*innen zu
motivieren. Gleichzeitig kann die Lehrperson anhand der Antworten Rickschliisse zum

Lernstand und Vorwissen der Klasse ziehen (Meyer 2011, S. 282 ff.).

Es folgt die erste Erarbeitungsphase, die mit etwa 20 Minuten angesetzt ist. Mit dem
Ubergang von der Einfiihrungsphase zur Erarbeitungsphase | geht ein Wechsel der
Sozialform einher. Diese Unterrichtsphase wird daher durch das Einteilen in Gruppen
eingeleitet. Die Gruppen bestehen aus drei bis vier Schiler*innen und werden von der
Lehrkraft bestimmt und durchnummeriert, um in der Erarbeitungsphase Il schneller die
erstellten Materialien auszutauschen. Die Sozialform der Kleingruppe ermdoglicht eine
selbstandige und kooperative Auseinandersetzung mit dem Thema (Meyer 2011, S. 245).
Fiir den Fremdsprachenunterricht eignet sich die Arbeit in Kleingruppen vor allem deshalb,
weil die Anteile der Sprechzeit erhoht werden, wodurch eine intensivere
Auseinandersetzung mit der Sprache erfolgt und sowohl die Sprachproduktion als auch die
Sprachrezeption geférdert werden (Wurffel 2007, S. 3). Aus diesem Grund erfolgt die
Erarbeitung der Unterrichtsinhalt, abgesehen von der Einstiegs- und Abschlussphase,

primar in der Sozialform der Kleingruppe.

Entsprechend der vorbereiteten Lernumgebung stehen die Gruppentische sowie alle
bendtigten Materialien zur Verfliigung (Meyer 2014, S. 121). Die Aufgabenstellungen sind
verdeckt an der Tafel fixiert und missen nur noch aufgedeckt werden. Durch die Fixierung
an der Tafel kdnnen die Schiler*innen bei Bedarf die Anforderungen nachlesen, was zur
inhaltlichen Klarheit beitragt (Meyer 2014, S. 55ff.). Die Aufgabenstellungen werden

mindlich und schriftlich kommuniziert, die Tafel dient hier als Préasentationsmedium.

In dieser Erarbeitungsphase zieht sich die Lehrkraft im Sinne des Scaffoldings (Gibbons
2009, S. 15) zurick. Sie teilt die Materialien aus, behalt die Zeit im Blick und steht fir
Nachfragen zur Verfligung. Wahrenddessen erstellen die Gruppen einen Stadtplan von
London, der spater vom Ozobot befahren wird. Dazu werden die zuvor besprochenen

Sehenswiirdigkeiten auf das Plakat geklebt, durch StraRen verbunden und diese mit
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Verkehrszeichen versehen. In dieser Unterrichtssequenz arbeiten die Schiler*innen mit
zuvor gelernten Inhalten und wenden diese an. Die Lehrkraft unterstiitzt zu Beginn durch
die Aktivierung und Anknlpfung an das Vorwissen und lasst den Gruppen bei der
Erarbeitung Freirdume. Je nach individuellem Kenntnisstand kdnnen die Schiiler*innen auf
Hilfekartchen zurickgreifen, wodurch unterschiedliche Schwierigkeitsgrade entstehen.
Den Schiiler*innen bietet sich so die Moglichkeit, selbstandig und kreativ die Aufgaben zu
|6sen. Die Schiler*innen lernen sprachlich und fachlich selbstandig. Aus zeitdkonomischen

Grinden bietet sich hier die Alternative einen Stadtplan vorzugeben (siehe Anhang).

Der Ubergang zu der zweiten Erarbeitungsphase erfolgt durch das Austauschen der
erstellten Stadtplane. Durch die zuvor vorgenommene Nummerierung der Gruppen wird
festgelegt, wie die Plane weitergereicht werden (Gruppe 1 an Gruppe 2; Gruppe 2 an
Gruppe 3;...), um ein schnelles Austauschen zu erméglichen. Die Arbeit in den Kleingruppen
wird in der Erarbeitungsphase Il fortgesetzt, die Gruppeneinteilung bleibt bestehen. In der
Gruppe werden Losungsansidtze zum Uberwinden der Strecke erarbeitet, indem Codes
ausgeschnitten und auf den Stadtplan geklebt werden. Das Ziel der Aufgabe ist es, mit dem
Ozobot von einem Start- zu einem Zielpunkt zu gelangen und dabei unterschiedliche
Anweisungen zu befolgen. Dabei wird das Wissen lGber Londoner Sehenswiirdigkeiten, der
Wortschatz zu Wegbeschreibungen und Anwendungswissen zum Lernroboter bzw.

Algorithmen wiederholt, angewendet und vermittelt.

Die Erarbeitungsphase Il beginnt mit der Vorstellung und Besprechung der
Aufgabenstellung. Diese ist zwecks inhaltlicher Klarheit und Nachvollziehbarkeit ebenfalls
an der Tafel fixiert. Die Lehrkraft verteilt wahrenddessen die Materialien. Die Phase ist fur
35 Minuten angelegt, sodass je nach Gruppe ggf. mehrere Durchldaufe moglich sind,
wodurch die Ablaufe wiederholt und vertieft werden. Durch das Ziehen von Kartchen
werden der Start und das Ziel vorgegeben. Mit dem Ziehen der Karten wird gleichzeitig ein
Problem bzw. eine Strecke vorgegeben, die es mithilfe der grafischen Codebausteine zu

Uberwinden gilt.

Der Einsatz des Lernroboters bietet die Moglichkeit, das Erlernen von Medienkompetenzen
mit dem von fachlichen Inhalten zu verknipfen. So werden die gelernten Inhalte zu
Wegbeschreibungen praktisch angewendet und durch den Einsatz der grafischen

Codebausteine erste grundlegende Fertigkeiten im Programmieren und ein Verstandnis fir
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Algorithmen vermittelt (Nievergelt 1999, S. 368). Zudem verspricht der Einsatz des Ozobots
durch spielerisches Lernen Motivation bei den Schiler*innen und bietet vielseitige

Einsatzmoglichkeiten.

Wie in der Erarbeitungsphase | kénnen die Gruppen auch in Erarbeitungsphase Il ihren
Freiraum nutzen, um kreative Gestaltungsmoglichkeiten und LOsungsansatze zu
erarbeiten. Die Lehrkraft halt sich auch in dieser Phase im Hintergrund und unterstitzt
punktuell. Die individuelle Foérderung (Meyer 2014, S. 86ff.) wird durch gezielte
Hilfestellungen der Lehrkraft sowie die zur Verfliigung gestellten Arbeitsblatter mit
sprachlichen Hilfestellungen und Anwendungshilfen zum Ozobot gewahrleistet. Die
Hilfsblatter ermoglichen das Berlicksichtigen verschiedener Leistungsniveaus in der Klasse.
Die Schiler*innen konnen je nach Bedarf auf die Fordermoglichkeiten zugreifen.
Differenzierung entsteht dariber hinaus dadurch, dass die Gruppen ihr Lerntempo
mitgestalten kénnen und verschiedene Lernkandle angesprochen werden (Kress 2013, S.

71).

In der Sicherungsphase, fir die etwa 15 Minuten vorgesehen sind, filmen die Schiiler*innen
den Weg des Ozobots mit einem Tablet und beschreiben dabei den Weg, den der
Lernroboter fahrt.2 Durch das Filmen der Ergebnisse werden diese gesichert und kénnen in
zuklnftigen Stunden bereitgestellt oder prasentiert werden. Wie zuvor werden die
Aufgabenstellungen schriftlich und miindlich kommuniziert und tragen somit zur Klarheit
der Arbeitsanforderungen bei (Meyer 2014, S. 55ff.). Flr die Schiler*innen bietet sich die
Moglichkeit, die Aufnahmen beliebig oft zu wiederholen und anhand der Aufzeichnungen
Uber ihr Sprechen zu reflektieren. Zudem werden die Ergebnisse mithilfe des Tablets visuell
und auditiv festgehalten. Entsprechend der Schiilerorientierung und Differenzierung
werden Uber die Videoaufzeichnung verschiedene Lernkandle angesprochen (Meyer 2011,
S. 212). Dariiber hinaus wird das Tablet zum Scannen der QR Codes eingesetzt. Diese

enthalten kurze Infotexte® und Impulse zu den einzelnen Sehenswiirdigkeiten, die die

2 Apps, die mit geringem technischen Aufwand das Besprechen von aufgenommenen Videodateien
ermoglichen sind z. B. Adobe Video oder fiir iOS iMovie. Beide Tools sind fiir den Einstieg geeignet,
kostenfrei und bieten je nach Anforderungsniveau weitere Funktionen.

3 In der Anlage ist ein beispielhafter Infotext zum ,,Buckingham Palace” zu finden.
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Schiler*innen in den vorherigen Stunden erstellt haben. Die Lehrperson kann mit den

verfassten Texten und geringem Zeitaufwand eigene QR-Codes erstellen.*

Das Tablet wird als Werkzeug, Prasentations- und Speichermedium eingesetzt und knipft
an die Lebenswelt der Schiler*innen an. Fir die Lehrperson bietet sich die Moglichkeit,
anhand der Ergebnisvideos die Leistungen der Gruppe zu bewerten und den Kenntnisstand
sowie den Wissenszuwachs zu beurteilen. Gleichzeitig dient die Aufzeichnung als
Sicherung, sodass in der anschlieBenden Unterrichtsstunde die erstellten Videos als

Riickbezug oder Reflexionsgegenstand eingesetzt werden kénnen.

Nach Ablauf der vereinbarten Zeit raumen die Gruppen selbstandig auf. Dies ist in den
Klassenregeln festgelegt. Der Umbruch von der Sicherungsphase zum Stundenabschluss
wird durch den Wechsel der Sozialform von der Gruppenarbeit zum Plenum markiert. Die
letzte Phase der Unterrichtsstunde ist der Stundenabschluss, der etwa 5 Minuten umfasst.
In diesem Teil der Unterrichtsstunde wird die Hausaufgabe formuliert und aus den zuvor
genannten Grinden an der Tafel festgehalten. Zuhause sollen die Schiler*innen die
gelernten Inhalte auf Gbergeordnete Zusammenhange transferieren und Gberlegen, wo im
Alltag Algorithmen eingesetzt werden. Naheliegend sind hier die Verwendung von
Algorithmen z. B. im Navigationssystem oder der Ampelschaltung. Die Inhalte werden

erneut wiederholt, reflektiert und auf die Lebenswelt bezogen.

Sollte am Ende der Stunde noch Zeit zur Verfligung stehen, beginnen die Schiler*innen mit

der Hausaufgabe.

5. Zusammenfassung

Digitale Bildung umfasst grundlegende Kompetenzen, die die Voraussetzung fiir eine
miindige und kompetente Teilhabe an einer digitalisierten Lebenswelt bilden. Die
Kompetenzen befahigen die Schiiler*innen durch und mit digitalen Medien teilzuhaben,
sich aktiv einzubringen und kreativ zu sein. Die Berufs- und Lebenschancen der Lernenden
werden durch digitale Bildung verstarkt mitbestimmt, sodass digitalen Kompetenzen eine
hohe Bedeutung zukommt. Sie unterstiitzen die Schiler*innen dabei sich in einer Welt, die

sich fortlaufend und schnell entwickelt, zurechtzufinden und diese mitzugestalten.

4 Ein Beispiel fiir die QR-Codes kann im Ordner “Sonstige Materialien” gefunden werden.
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Die vorliegenden Unterrichtsplanung greift die Notwendigkeit fiir digitale Bildung auf,
indem die Schiiler*innen die Moglichkeit bekommen, sich mit dem Lernroboter Ozobot
auseinanderzusetzen und ihre digitalen Kompetenzen zu erproben und zu starken. Die
Unterrichtssequenz fokussiert Wegbeschreibungen in Englisch, wobei durch die Arbeit mit
dem Lernroboter und die Entwicklung von Wegen von einem Ausgangspunkt zu einem Ziel
insbesondere die Forderung von Problemlésekompetenz, Computational Thinking und das
Nachvollziehen von algorithmischen Prozessen ermoglicht wird. Das eigenstandige
Auseinandersetzung mit Aufgabenstellungen und Problemen wird veranlasst, sodass die
Lernenden Losungen finden und erproben missen. Diese Fahigkeit ist nicht nur fir die
Arbeit mit dem Lernroboter zentral, sondern als Teil der 21st Century Skills, im Allgemeinen
von Relevanz fiir die Bildung der Schiiler*innen. Die Auseinandersetzung mit dem Ozobot
initiiert so digitale Bildung, die die Schiler*innen in ihrem digitalen Verstandnis starkt,
sowie digitale Kompetenzen férdert und damit fiir die Anforderungen ihrer Lebenswelt

ausbildet.

Zugleich werden neben den digitalen Kompetenzen auch die fachlichen Kompetenzen
erweitert, indem das zu der Unterrichteinheit gehoérende Vokabular vertieft und die
kommunikative Kompetenz gefordert wird. Die Zusammenarbeit in kleinen Gruppen
fordert darlber hinaus die Fahigkeit sich konstruktiv in einem Team zu verstandigen und
Strategien zu entwickeln. Die Interaktion mit Gesprachspartner*innen wird eingeibt,
indem die Schiler*innen aufgefordert sind die Wegbeschreibungen nicht nur zu
entwickeln, sondern auch zu vertonen. Die Kombination aus fachlichem Inhalt und dem
Einbezug des Lernroboters Ozobot bildet demnach digitale Fahigkeiten und fachliches

Kénnen zugleich aus.
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der Lizenz Pixabay-Lizenz (https://pixabay.com/de/service/license/).


https://pixabay.com/de/vectors/fahrzeuge-lkw-auto-bus-anh%C3%A4nger-146444/
https://pixabay.com/de/vectors/fahrzeuge-lkw-auto-bus-anh%C3%A4nger-146444/
https://pixabay.com/de/vectors/ballett-tanz-herbst-fu%C3%9Fg%C3%A4nger-2022462/
https://pixabay.com/de/vectors/ballett-tanz-herbst-fu%C3%9Fg%C3%A4nger-2022462/
https://pixabay.com/de/illustrations/london-england-taxi-mut-zur-l%C3%BCcke-4756963/
https://pixabay.com/de/illustrations/london-england-taxi-mut-zur-l%C3%BCcke-4756963/
https://pixabay.com/de/vectors/zug-pendler-silhouette-frontal-309520/

Anhang

o0 w®p

Verlaufsplanung - Visuelle Modellierung des Unterrichtsverlaufs
Materialien flr die Lehrkraft (vgl. digitale Ablage)
Materialien flr die Schiler*innen (vgl. digitale Ablage)

Sonstige Materialien (vgl. digitale Ablage)
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A. Verlaufsplanung - Visuelle Modellierung des Unterrichtsverlaufs

Thema des Unterrichtsentwurfs: Beschreibt mit Hilfe des Ozobot Wege zu verschiedenen Sehenswiirdigkeiten in London

Thema der Unterrichtseinheit: Wegbeschreibungen zu den Sehenswiirdigkeiten in London

Phase

Handlungsschritte / Lehr-Lern-Aktivititen
der Lehrkraft sowie der Schiiler*innen

Sozialform

Kompetenzen

Medien und Material

Einfiihrung

(15 Min.)

Lehrperson zeigt Bilder von Londoner
Sehenswirdigkeiten:
e  Was ist auf den Bildern zu sehen?
e Wisst ihr noch wie die
Sehenswiirdigkeiten heifsen?
e  Warum sind diese so bekannt?
(Ndhere Informationen)

Lehrperson erldutert den Schiler*innen das
Thema und den Aufbau der Stunde
(Wegbeschreibung mit dem Ozobot):

e  Wir wollen heute mit dem Ozobot
London erkunden. Wisst ihr noch, wie
der Ozobot aufgebaut ist (Sensoren,
Aktoren)? Wisst ihr, wie man ihn
steuern kann?Was muss man beim
Malen der Codes beachten?

Klassengesprach
/Plenum

Reaktivierung und
Reproduktion des
Vorwissens, Schaffen
von Motivation

Bilder Londoner
Sehenswiirdigkeiten
/ Sehens-
wirdigkeiten zum
Aufstellen (siehe
Material)

Bilder der Codes

Ozobot-
Hilfsanweisungen
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Erarbeitung | Lehrer*in stellt den Arbeitsauftrag vor und
fixiert die Aufgabenstellung an der Tafel:
Erstellt eine Karte von London. [Create a map
of London]

[
(20 Min.)

Verteilt die Sehenswiirdigkeiten auf
dem Plakat und klebt sie auf [Arrange
the sights on the poster and stick
them on]

Verbindet sie, indem ihr StrafSen,
Kreuzungen, Kreisel malt [Connect
them by drawing streets, crossings,
roundabouts...]

Stellt Verkehrsregeln auf, indem ihr
Schilder, Ampeln oder Zebrastreifen
einfiigt [Put up signs, ad traffic lights
or crosswalks]

Achtet dabei auf die euch bekannten
Regeln zum Umgang mit dem Ozobot
(z.B. Abstand der Linien) [Pay
attention to the rules you are familiar
with for handling the Ozobot (e.g.
Distance between the lines)]

Einteilung der Gruppen durch die Lehrkraft.
Drei bis vier Schiler*innen bilden eine
Gruppe. Die Gruppen werden
durchnummeriert.

Leseverstehen
(Verstehen der
Arbeitsanweisung)

Gruppenarbeit

Anwendung gelernter
Inhalte fur die
Produktion eigener
Videos (Problem-
I6sung) (MK 2, MK 3)

Kooperatives
Erarbeiten (PS 2)

Tafel
Beispielplan/
Beispielplan Hyde
Park-Buckingham
Palace

AB
Sehenswiirdigkeiten
zum Aufstellen

Schere und Kleber
Plakat (mind. DIN
A3)

Marker/Filzstift

AB Verkehrszeichen

Ozobot-
Hilfsanweisungen
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Lehrer*in verteilt pro Gruppe folgende
Materialien

Plakat

Marker/ Filzstift

AB Verkehrszeichen

AB Sehenswiirdigkeiten

AB Hilfestellungen zum Ozobot

Schiiler*innen erstellen einen Stadtplan von
London in der Gruppe

Lehrer*in beobachtet, gibt Hilfestellung und
informiert Giber die verbleibende Zeit

Die erstellten Stadtplane werden an die
nachste Gruppe weitergereicht (Gruppe 1 an
Gruppe 2, Gruppe 2 an Gruppe 3, ...)

*Alternativ kénnen auch Teile eines Spielplans
vorgegeben werden.

*Siehe Beispielplan
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Erarbeitung | Lehrer*in stellt den zweiten Arbeitsauftrag
| vor und fixiert die Aufgabenstellung an der

(35 Min.) Tafel:

Ziehe zwei Kértchen mit
Sehenswiirdigkeiten. Die zuerst
gezogene Karte ist der Startpunkt, die
zweite Karte ist das Ziel. [Pick two
cards with sights. The first card is the
start point, the second card is the
destination]

Schneidet die Codes aus dem AB aus
und klebt sie auf die gemalte Linie, um
mit dem Ozobot auf dem kiirzesten
Weg vom Start an das Ziel zu
gelangen [Cut out the codes from the
AB and stick them on the painted line
to get to your destination by the
fastest way]

Beachtet dabei die Verkehrsregeln
(z.B. halte am Stoppschild) [Follow the
traffic rules (e.g. stop at a stop sign)]
Fahrt mit dem Ozobot den Weg ab
[Drive the way with the Ozobot]
Beschreibt den Weg von eurem
Startpunkt bis zum Ziel [Describe the
way from your starting point to the
destination ]

Lasst dabei Informationen zu deinem
Start und Zielpunkt einfliefSen sowie

Gruppenarbeit

Verfligen lber
sprachliche Mittel

Verwendung der
gelernten Inhalte fir
die Produktion eigener
Videos

Algorithmen erkennen
(MK 1)

Modellieren und
Programmieren (MK 2)

Kooperatives
Erarbeiten (PS 2)

Prinzipien der
digitalen Welt (SK 3)

Tafel

Kartchen
Sehenswiirdigkeiten

AB Codes zum
Ausschneiden

Schere/Kleber

Ozobot
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Sicherung
(15 Min.)

liber die Sehenswiirdigkeiten an denen
der Ozobot vorbeifihrt [Include
information about your starting point
and destination as well as the sights
the Ozobot passes].

Lehrer*in verteilt pro Gruppe folgende
Materialien

Kartchen Sehenswirdigkeiten
AB Codes zum Ausschneiden
Ozobot

AB Hilfestellungen (Hilfsblatt
Verkehrsschilder, Hilfsblatt
Wegbeschreibungen, Ozobot-
Hilfsanweisungen, QR-Codes)

Die AB Hilfsblatter ermoglichen
Binnendifferenzierung.

Lehrer*in beobachtet, gibt Hilfestellung und
informiert iber die verbleibende Zeit.

Lehrer*in stellt den dritten Arbeitsauftrag vor
und fixiert die Aufgabenstellung an der Tafel:

Sprecht die Wegeschreibung laut mit,
wdhrend der Ozobot den Weg abfdhrt
und filmt dies. Achtet dabei auf das
passende Sprechtempo [speak the
directions loudly as the Ozobot drives

Sprachlernkompetenz:

Richtiger Einsatz von
Hilfsmitteln

Leseverstehen
(Verstehen der
Arbeitsanweisung)

Zusammenhangendes
Sprechen (SK 1)

AB Hilfestellungen
(Hilfsblatt
Verkehrsschilder,
Hilfsblatt
Wegbeschreibungen,
Ozobot-
Hilfsanweisunge, QR-
Codes)

Tablet
Ozobot
Spielplane
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Stundenab
schluss
(5 Min.)

Reserve:
Hausaufga
be

along the path and film it. Pay
attention to the right speaking speed]

Die Schiiler*innen fixieren das Ergebnis durch
das Filmen der Sequenz.

Lehrer*in beobachtet, gibt Hilfestellung und
informiert Giber die verbleibende Zeit.

Aufrdumen der Klasse und Besprechung der Plenum
Hausaufgaben.

Hausaufgabe (Transfer) - Einordnen in
ibergeordnete Zusammenhinge: Uberlegt
und recherchiert, wo im Alltag Algorithmen
verwendet werden.

(Naheliegend: z.B. Navigationssystem,
Ampelschaltung, ...)

Falls noch Zeit Ubrig ist, kann bereits mit der Plenum
Hausaufgabe begonnen werden. In einem
Klassengesprach kénnen die Schiler*innen

erste Ideen zu Algorithmen im Alltag nennen.

Verfligen lber
sprachliche Mittel (SK
2)

Verantwortungsvoller
Umgang mit
Medienausstattung
(PS1)

Videos produzieren
(MK 3)

Algotithmen
erkennen (MK 1)

Bedeutungs von
Algorithmen

Algotithmen
erkennen (MK 1)

Bedeutungs von
Algorithmen
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Einfliihrung = Die Prisentation der Filme sollte als Einstieg

nachste in die nachste Unterrichtsstunde genutzt
Unterrichts = werden.
stunde

Hor-/
Horsehverstehen

Verstandnis von
Texten (erweiterer
Textbegriff)

Prasentieren

Beamer
Filme
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B. Materialien fiir die Lehrkraft (vgl. digitale Ablage)

e Beispielplan

e Beispielplan vom Hyde Park zum Buckingham Palace
e Beispieltext Informative Material Buckingham Palace
e Kartchen mit Sehenswiirdigkeiten

C. Materialien fiir die Schiiler*innen (vgl. digitale Ablage)

e Bedienungshinweis Ozobot

e Hilfsblatt Verkehrsschilder Englisch

e Hilfsblatt Wegbeschreibungen Englisch

e Ozobot - Codes zum Ausschneiden

e Ozobot - Operating Instructions

e (Ozobot - Codes zum Aufkleben (als Alternative zum Ausschneiden)
e Sehenswiirdigkeiten zum Aufstellen

e Verkehrsschilder zum Aufstellen

D. Sonstige Materialien (vgl. digitale Ablage)

e QR Codes zu Londoner Sehenswiirdigkeiten





