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Der Blue-Bot und seine Miillprofis

Unterrichtsstunde fir eine 2. Klasse zur problemorientierten
Planung und Umsetzung eigener Programmierungen mit dem Blue-
Bot

Blue-Bot

Niveau 2 — basales Grundverstandnis fir die Bedienung des
Roboters notwendig, Erwerb von Kenntnissen grundsatzlicher
Steuerungsmoglichkeiten
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Klasse 2
Sachunterricht
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Diese Unterrichtsstunde fiir eine 2. Klasse zum Thema
Milltrennung legt den Fokus auf das Problemldsen mithilfe des
Blue-Bots. Die Schiiler*innen vertiefen ihr Wissen lber die richtige
Milltrennung und erweitern ihre Kompetenzen im Modellieren
und Programmieren, indem sie Algorithmen entwickeln und als
Millprofis den Blue-Bot so steuern, dass er den richtigen Mill in
die passende Miilltonne bringt.

Unterteilt wird die Doppelstunde in eine inhaltliche Einstiegsphase,
eine langere Erarbeitungsphase, eine Phase der Ergebnissicherung
und eine Reflexion. In der Einstiegsphase wird in einem
lehrkraftgelenkten Gesprach im Plenum das Vorwissen der
Schiiler*innen zur Miilltrennung sowie zu den Bestandteilen und
Funktionsweisen des Blue-Bots aus vorherigen Unterrichtsstunden
aktiviert. Dies geschieht durch das adaquate Sortieren von
mitgebrachtem Miill, das exemplarische Programmieren des Blue-
Bots und das Erstellen gemeinsamer Tafelbilder. In der
Erarbeitungsphase erproben die Schiiler*innen selbstreguliert in
Kleingruppen den Einsatz des Blue-Bots zur Problemlésung im
Kontext der Milltrennung, indem sie aktiv eigene
Programmierungen planen, umsetzen, reflektieren und
dokumentieren. Hierzu stehen ihnen Aufgaben auf
unterschiedlichen Schwierigkeitsniveaus und mit differenziertem
Materialangebot zur Verfligung. In der Phase der
Ergebnissicherung schafft die Lehrkraft einen Diskurs zwischen



jeweils zwei Kleingruppen, indem sie die Schiler*innen auffordert,
ihre Ergebnisse und Erfahrungen hinsichtlich der Vorgehensweise
beim Programmieren durch ein gegenseitiges angeleitetes
Feedback mithilfe eines strukturierten Reflexionsbogens
auszutauschen. Die abschliefende Reflexion im Plenum dient dem

konstruktiven Austausch, der Festigung des Gelernten, sowie der
Problemklarung.
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1. Einleitung und Themenbegriindung

Digitale Telefone, Uhren, Brillen, Haushalte und Autos. Digitale Stadtverwaltungen,
Wirtschaft, Wahlen, Gesundheits- und Pflegesysteme. Digitale Freundschaften,
Schonheitsideale, Partnersuche, Kommunikation und Freizeitgestaltung. Derzeit wird
alles digitalisiert, was nicht niet- und nagelfest ist — selbst Kiahlschranke,

Wohnzimmerleuchten und Kaffeemaschinen. (Irion, 2018, S. 3)

Die zunehmende Prasenz digitaler Medien bringt eine Verdnderung des gesellschaftlichen
Lebens mit sich. So kommt es durch die fortschreitende Digitalisierung und zahlreichen
Kommunikationsmedien zu einem Leitmedienwechsel vom Buch hin zum vernetzten
Computer, wodurch sich neue Potenziale, wie auch Herausforderungen in allen
Lebensbereichen ergeben (Débeli Honegger, 2017). Auch fir Kinder ist der Umgang mit
informations- und kommunikationstechnischen Geraten sowie die aktive Anwendung und
Nutzung eines breiten Spektrums digitaler Medien vollig selbstverstandlich geworden
(Romeike, 2017). So zeigte die KIM Studie von 2018, dass 98 % der 6-13 Jahre alten Kinder
einen Internetzugang im Haushalt haben. Des Weiteren stehen 81 % der Teilnehmenden ein
Computer oder Laptop, 89 % ein Smartphone und 38 % ein Tablet im privaten Umfeld zur
Verfigung (Medienpadagogischer Forschungsverbund Sidwest, 2019). Trotz dieser
vielfaltigen Nutzung digitaler Medien, werden die theoretisch-informatischen Prozesse, die
den Betrieb entsprechender Endgerdte ermdglichen, nur selten bewusst thematisiert und
reflektiert. Resultierend lasst sich die Notwendigkeit einer informatischen Grundbildung
ableiten, um neben der passiven Konsumierung der Inhalte auch eine aktive Mitgestaltung
und verantwortliche Nutzung der digitalen Welt zu ermdglichen (Gesellschaft fir Informatik,
2019). Die Digitalisierung ist schon langst in der Lebenswelt der Kinder angekommen und
sollte im Sinne digitaler Bildung Ausgangs- und Zielpunkt schulischen Lernens sein, um die

Kinder in der Gestaltung ihrer Lebenswelt angemessen unterstitzen und schiitzen zu kénnen.

Zieht man die bisherige rasante Entwicklung der Digitalisierung in Betracht, wird die
Bedeutsamkeit digitaler Kompetenz auch fiir die zuklnftige Lebenswelt deutlich. Sie ist
unabdingbar fir gesellschaftliche Partizipation sowie fiir den Zugang zu Wissen und Bildung
(EUP, 2006; EUC, 2018; KMK, 2019). Folglich sind digitale Kompetenzen in einer sich standig
weiterentwickelnden Welt noch viel bedeutender als informatisches Wissen, welches sich
standig andert. Um fir das 21. Jahrhundert und den ,unvermeidbaren weiteren Wandel”
(Fadel, Bialik & Trilling, 2015, S. 7) vorbereitet zu sein wird insbesondere den sogenannten 4K

Skills eine besondere Bedeutung zugeschrieben (Fadel et al., 2015). Die 4K Skills umfassen
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Kreativitat (neue Wege zu denken und zu lernen), kritisches Denken (selbststandig denken
und lernen kénnen), Kommunikation (eigenes Denken und Lernen mitteilen kénnen) und
Kollaboration (mit anderen zusammen Denken und Lernen kénnen), welche allesamt zu einer
kompetenten und selbstbestimmten Nutzung digitaler Medien verhelfen (Fadel et al., 2015).
Der Institution Schule kommt bei der Vermittlung dieser Kompetenzen sowie digitaler
Kompetenz im Allgemeinen eine zentrale Rolle zu, da sie hierdurch verhelfen kann
sozioOkonomische Ungerechtigkeiten (z. B. durch unterschiedliche Zugdnge zu digitalen
Medien) zu verringern (Irion, 2018). Auch immer relevanter werden in diesem Kontext
Problemlosekompetenzen, denn ,die Fahigkeit, Gber eine praktisch unendliche Menge von
Objekten rational zu argumentieren, wird [...] mit zunehmender Komplexitdt der technischen
Infrastruktur unserer Gesellschaft immer wichtiger, [...], um mit komplexen Systemen
verstandnisvoll umgehen [zu] kdnnen” (Nievergelt, 1999, S. 365). Wing (2006) greift diesen
Gedanken auf und formuliert unter dem Begriff ,,Computational Thinking” das informatisch,
problemorientierte Denken als ein Kernanliegen von Schule. Es umfasst ,eine Reihe von
Gedankenprozessen, die an der Formulierung und Losung von Problemen beteiligt sind”
(Bollin, 2016, S. 28) mit dem Ziel diese Reihe so darzustellen, dass ein Computer sie ausfiihren
konnte. Die Definition impliziert dabei einen dreistufigen Prozess, der sich aus der
Formulierung des Problems, der Formulierung der Losungsschritte und letztendlich aus der
Ausfiihrung und Auswertung der Losung zusammensetzt (Baumann, 2016; Wing, 2006).
Ausgebaut werden kann eine Problemlésekompetenz durch die Auseinandersetzung mit
didaktisch reduzierten algorithmischen Mustern und Strukturen, wie es beispielsweise beim
Coding von Lernrobotern der Fall ist (Wing, 2006). Ziel ist der Weg hin zu einer
problemldsungsorientierten und mitgestaltenden Anwendung digitaler Angebote auf Basis

des Verstehens einfacher algorithmischer Strukturen.

Neben der Relevanz digitaler Bildung fiir die Lebenswelt und Zukunft der Kinder spricht auch
das Lernargument fiir eine solche Bildung. So schafft die Einbindung digitaler Medien neue
Moglichkeiten fiir das Lehren und Lernen im Klassenzimmer. Mit dem Ziel bedarfsgerechten
und flexiblen Lernens kénnen digitale Medien, wie z. B. Lern-Apps oder auch Lernroboter,
Unterrichts- bzw. Bildungsprozesse unterstiitzen und sogar fruchtbarer machen (Irion, 2018).
Letztendlich kann die Integration digitaler Medien, wenn sie denn gewinnbringend eingesetzt
wird, im Sinne des Effizienzargumentes zu einer Arbeitserleichterung des padagogischen
Personals fiihren (Irion, 2018; Dobeli Honegger, 2017). Auch, wenn die Potenziale digitaler

Medien von den Lehrkraften bei Weitem noch nicht ausgeschopft werden, bieten sie die



Seite |3

Moglichkeit z. B. durch internetbasierte Informationsrecherche oder digitalen
Datenaustausch gewisse Ablaufe in der Schule effizienter zu gestalten und den Lern- und

Vorbereitungsaufwand zu reduzieren (Doebli Honegger, 2017).

Resultierend aus der Relevanz digitaler Bildung wird die Forderung nach einem
fachertbergreifenden Aufbau digitaler Kompetenz laut. Diese basiert auf der Grundidee des
»Computational Thinking” und umfasst Wissen, Fertigkeiten und Einstellungen, ,die
erforderlich sind, um mithilfe von Informations- und Kommunikationstechnologien sowie
mithilfe von digitalen Medien, Aufgaben zu bearbeiten, Probleme zu I6sen, zu
kommunizieren, Informationen zu verwalten, zusammenzuarbeiten und Inhalte zu erstellen
und zu teilen sowie Wissen (...) aufzubauen” (Ubersetzt aus: Ferrari, 2012, S. 3). Einen ersten
Ansatz, eine solche digitale Kompetenz in Schulen fest zu verankern, bietet der
Medienkompetenzrahmen NRW. Er stellt das zentrale Instrument fiir die systematische
Medienkompetenzvermittlung dar und ist bis 2021 verbindlich in den Unterrichtsalltag zu
integrieren. Einer der sechs dort formulierten Kompetenzbereiche ist der des “Problemlésens

und Modellierens”. Dieser

verankert eine informatische Grundbildung als elementaren Bestandteil im
Bildungssystem. Neben Strategien zur Problemldsung [sollen] Grundfertigkeiten im
Programmieren vermittelt sowie die Einfliisse von Algorithmen und die Auswirkung
der Automatisierung von Prozessen in der digitalen Welt reflektiert [werden].

(Medienberatung NRW, 2018, S. 7)

Im Folgenden soll ein Unterrichtsentwurf vorgestellt werden, der anhand des digitalen
Mediums ,Lernroboter” versucht eben diese formulierten Kompetenzen sowie digitale
Kompetenz im Allgemeinen, zu vermitteln. Der Schwerpunkt der Unterrichtsstunde liegt
hierbei auf dem Problemlésen mit dem Lernroboter ,Blue-Bot“, wodurch explizit die Fahigkeit
zum ,,Computational Thinking“ geférdert wird. Eingesetzt wird der ,Blue-Bot“ dabei im
Sachunterricht einer zweiten Klasse. Eingebettet in die Thematik der Milltrennung erweitern
die Schiler*innen ihre Kompetenzen im Bereich ,,Modellieren und Programmieren”, indem
sie in einer einfachen Programmierumgebung ein Problem beschreiben, Strategien zur
Problemlosung entwickeln, Algorithmen planen und programmieren sowie ihre
Losungsstrategie beurteilen. Durch die Programmierung und Nutzung des ,Blue-Bots”
erwerben die Schiiler*innen schlieRlich Einblicke und Erfahrungen in das systematische
Coding, wodurch Kenntnisse im Bereich technologischer Systeme spielerisch erweitert

werden.
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2. Sachanalyse

Um die fachwissenschaftlichen Grundlagen des hier dargestellten Unterrichts zu klaren, soll
im Folgenden die Sachanalyse vorgenommen werden. Dazu wird zunachst auf die technische
Apparatur des ,Roboters”, seine Funktionsweise sowie Robotertypen eingegangen. Im
Anschluss werden Lernroboter als Unterrichtsgegenstand und explizit der Blue-Bot mit seinen
didaktischen Potenzialen dargestellt. AbschlieSend folgt eine kurze Erlauterung des fachlich-

inhaltlichen Unterrichtgegenstandes.

2.1. Roboter

Buller, Gifford und Mills (2019) beschreiben einen Roboter als eine , bewegliche Maschine,
die von einem Computer so gesteuert wird, sodass sie Aufgaben ausfiihrt” (Buller et al., 2019,
S. 154), die sonst nur Menschen beherrschen, jedoch haufig zu gefahrlich, langweilig oder
schmutzig fiir sie sind (Buller et al., 2019). Greift man die Definition der Robotik Industrie
Association auf, wird ein Roboter definiert als ein ,programmierbares Mehrzweck
Handhabungsgerat fir das Bewegen von Materialien, Werkstiicken, Werkzeugen oder
Spezialgerdten” (Oubbati, 2007, S. 5). Dadurch, dass sich ein Roboter frei programmieren lasst
und unterschiedliche Komponenten besitzt, kann er fir verschiedenste Aufgaben vielfiltig
eingesetzt werden (Oubbati, 2007). Ferner ladsst sich zwischen einer Vielzahl von
Robotertypen unterscheiden (Buller et al., 2019).

Eine grobe Unterteilung wird von Wist (2018) und Oubbati (2007) vorgenommen. Sie
unterscheiden zwischen zwei Hauptgruppen: mobile und stationdre Roboter. Diese werden
von Wist (2004) durch Serviceroboter erganzt. Unter stationdren Robotern werden solche
verstanden, die an einen festen Standort gebunden sind und in der Regel einen festen
Bewegungsablauf ausfiihren. Sie werden somit hdufig im Industriebereich eingesetzt, wo sie
eindeutige und wiederholende Aufgaben erledigen (Oubbati, 2007; Wist, 2004). Mobile
Roboter kdnnen sich im Gegensatz dazu frei bewegen, verfiigen also liber Arten der mobilen
Fortbewegung. Zu diesem Zwecke bendtigen sie Sensoren und Aktoren. Serviceroboter sind
meist aulRerhalb des Industriebetriebs anzutreffen und bewaltigen Serviceleistungen fir den
Menschen (Wiist, 2004). Uber diese grundlegende Unterscheidung hinaus nennen Buller et al.
(2019) insgesamt zehn Robotertypen, die sich hauptsachlich in ihren Aufgaben unterscheiden.
Sie unterscheiden (1) soziale Roboter, die mit Menschen interagieren, (2) Weltraumroboter,
zur Erkundung des Weltalls, (3) Industrie- und Arbeitsroboter, die Aufgaben libernehmen, die
flir Menschen zu schwierig oder eintonig sind, (4) kollaborative Roboter, die ein mit- und

nebeneinander Arbeiten von Mensch und Maschine erméglichen, (5) humanoide Roboter, die
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dem Korperbau des Menschen adhneln und die héhere kiinstliche Intelligenz aufweisen, (6)
biomimetische Roboter, die natirliche Lebensformen imitieren, (7) Schwarmroboter,
bestehend aus hunderten von kleinen Robotern, die vernetzt sind und gemeinsam eine
Aufgabe bearbeiten (8) gesteuerte Roboter, die auf eine Fernsteuerung angewiesen sind, (9)
Serviceroboter, die im Haushalt helfen und letztendlich (10) Medizinroboter, die Menschen
beim Gehen und Heben helfen. Roboter begegnen uns somit nicht nur in Science Fiction
Filmen, sondern in unserem alltdglichen Leben, in nahezu allen Lebensbereichen (Buller et al.,
2019). So unterstltzen Haushaltsroboter beim Staubsaugen und Rasenméahen, Drohnen
dienen als Lieferservice, Roboterhunde begleiten Menschen mit Behinderung, smarte Autos
fahren uns autonom von A nach B und Exoskelette ahmen die Funktionen von Muskeln nach
und unterstitzen so die korperliche Leistung des Menschen (Buller et al., 2019).

Die meisten Roboter weisen trotz ihrer unterschiedlichen Aufgaben- und Einsatzbereiche, die
gleichen Grundbausteine auf. Ein herkdmmlicher Roboter bendtigt zunachst eine Stromquelle
und einen Korper, der die Komponenten wie eine Hille zusammenhalt. Dariiber hinaus
besitzt er Aktoren und Sensoren. Wahrend erstere Bewegungs- und Interaktionssysteme zur
Ausfiihrung von Aktionen bzw. Interaktion mit Objekten sind (z. B. Motor, Roboterarm),
dienen letztere dem Sammeln von Informationen aus der Umwelt (z. B. Kamera,
Drucksensor). Eine Steuereinheit, die als ,Robotergehirn” bezeichnet wird, verarbeitet die
Informationen der Sensoren und lbermittelt sie an die Aktoren (Buller et al., 2019; Oubbati,
2007). Sensoren, Steuereinheit und Aktoren des Roboters arbeiten also gemall dem EVA-
Prinzip eng zusammen: Die Sensoren nehmen die Informationen aus ihrer Umwelt als
physikalische Signale (z. B. Licht, Druck, Beriihrung, Téne) auf und geben diese als elektrisches
Signal an die Steuereinheit weiter. Die Steuereinheit verfiigt Gber ein Programm, bestehend
aus algorithmischen Anweisungen, mithilfe dessen sie die von den Sensoren empfangenen
Daten interpretieren und auswerten kann, um dariiber die Aktoren zu steuern. Die Aktoren
setzten dann die von der Steuereinheit empfangenen Daten in eine physikalische Aktion um

(Braun, 2017).

2.2.  Lernroboter als Unterrichtsgegenstand
Im schulischen Kontext werden Roboter zunehmend in Form von Lernrobotern, wie
beispielsweise dem Blue-Bot, Ozobot oder Thymio, eingesetzt. Sie sind thematisch vielfaltig in
fachspezifischen und Ubergreifenden Bereichen einsetzbar. So kénnen sie im Bereich der

Mathematik zur Schulung des raumlichen Denkens, im Deutschunterricht zur
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Sprachférderung und im facheriibergreifenden Lernen zur expliziten Schulung der
Kompetenzen im Probleml6sen genutzt werden.

Sie bieten einen didaktisch reduzierten Einstieg in die Thematik des Programmierens und
setzen keinerlei Vorkenntnisse voraus (Stiftung Haus der kleinen Forscher, 2017). Durch diese
geringen Einstiegshiirden konnen rasche Erfolgserlebnisse erzielt werden, welche die
Schiler*innen  wiederrum  motivieren sich  weitergehend mit der Thematik
auseinanderzusetzen und eine Freude an der informatischen Bildung zu entwickeln. Dartiber
hinaus liegt ein Vorteil der Lernroboter darin, dass die digitale Kompetenz der
Schiler*innen in kindgerechter, spielerischer Weise geférdert werden kann (Brandhofer,
2017a), da der Zugang zur Informatik Gber ein ,,programmierbares Spielzeug” erfolgt (Stiftung
Haus der kleinen Forscher, 2017). Durch diesen spielerischen Umgang mit dem
Programmieren er6ffnen sich eine Vielzahl von Lernumgebungen, die von ,einfache[n]
Einstiegsmoglichkeiten bis zu professionellen Programmiersprachen” (Nievergelt, 1999, S.
365) reichen. Verschiedene Bedienmoglichkeiten wie haptische Programmierungen, grafische
Codebausteine und eine skalierbare Programmlogik ermoglichen zudem zahlreiche Zugange
zu den Inhaltsbereichen der Programmierung sowie der Problemlésung. Auf verschiedenen
Wegen lernen die Schiler*innen Strategien des algorithmischen Problemlésens kennen und
erforschen, wie Entwicklungs- und Prozessschritte erfasst, geplant, festgelegt und tGberprift
werden koénnen. Auferdem wird die Fahigkeit zum Verbalisieren und Dokumentieren
logischer Abfolgen erlernt und selbststindig durchgefiihrt (Brandhofer, 2017b). Es findet
dabei eine direkte Interaktion mit dem Lernroboter statt, die den Kindern das Programmieren
erleichtert und somit schnelle Erfolgserlebnisse bietet (Stiftung Haus der kleinen Forscher,
2017).

Insgesamt existiert eine Fiille an Lernrobotern, die unterschiedliche Zugangsmaglichkeiten in
die Welt des Programmierens bieten und mit verschiedenen Sensoren und Aktoren des
Messens, Steuerns und Regelns arbeiten, sodass sie je nach Lerngruppe Anwendung finden
(Stiftung Haus der kleinen Forscher, 2017). Dabei erméglichen die Lernroboter als interaktive
Informatiksysteme eben durch ihre Vielfalt auch ,eingeschrankte Formen des
Programmierens in der einfachsten Gestalt” (Nievergelt, 1999, S. 368) unter anderem in Form
von visuellen Programmierbausteinen (sowohl als Tasten auf dem Tablet als auch als
haptische Klotzchen) oder Tastenbefehlen wie bei dem Blue-Bot. Dadurch werden die
abstrakten Algorithmen haptisch fassbar und sind direkt ausfiihr- und erlebbar (Brandhofer,
2017b). Unterstitzt wird dies dadurch, dass aufgrund der direkten Rickmeldung /

Ausfiihrung des Algorithmus (z. B. durch Fahren einer falschen Strecke) eine direkte



Seite |7

Problemerkennung und somit Korrektur ermoglicht wird (Romeike, 2017). Ziel des Einsatzes
von Lernrobotern ist dabei nicht das eigentliche Programmieren, sondern ein reflektierter
sowie auf Verstandnis basierender Umgang mit programmierbaren Geraten, also der Erwerb

der digitalen Kompetenz und digitaler Souveranitat bzw. Mindigkeit.

2.3. Der Blue-Bot
Flir den hier dargestellten Unterricht, hat der Blue-Bot Anwendung gefunden. Es handelt sich
dabei um einen vom Hersteller TTS entwickelten fahrenden Spielroboter, der sich
insbesondere fiir den Einsatz in der Grundschule eignet (Altersempfehlung: ab 4 Jahren). Der
Blue-Bot stellt ein Informatiksystem aus Hardware-, Software- und Netzwerkkomponenten
dar, welches den spielerischen sowie anwendungsbezogenen Zugang zu digitaler Technik
sowie zur aktiven Entwicklung von eigenen Programmierungen anregt. Er dhnelt vom Aufbau
her sehr seinem ,Schwesterroboter”, dem Bee-Bot. Im Gegensatz zu diesem kann er aber
Uber mehrere Arten gesteuert und programmiert werden, weshalb er auch fiir hohere
Klassenstufen interessant ist (Medienkindergarten Wien, o. J.a). Besonders am Blue-Bot ist
sein transparentes Gehaduse, das es den Kindern ermdglicht, die innere Technik des Blue-Bots
zu erkennen und seine Aktivitdten so nachzuvollziehen (Betzold, o. J.). Gesteuert wird dieser
Lernroboter kabellos Uber sieben Tasten, die sich auf dessen Riickseite befinden. Eine
zusatzliche Steuerung ist Gber Bluetooth in Kombination mit einer App (liber Tablet oder PC)
sowie Uber einen Tactile Reader moglich (Medienkindergarten Wien, o. J.a; Betzold, o. J.).
Diese beiden Funktionen stellen die Sensoren des Roboters dar und ermoglichen die Eingabe
der Befehle. Mithilfe der Pfeiltasten bzw. der App als Sensoren kann der/die
Programmierer*in den Blue-Bot in 15 cm Schritten vorwarts und riickwarts fahren sowie 90
Grad Drehungen nach links und rechts machen lassen (TTS Group, 2014). Ein Pausenknopf
lasst den Blue-Bot fiir eine Sekunde anhalten. Eine Erweiterungsmoglichkeit besteht in der
Programmierung von Schleifen, Wiederholungen und 45-Grad-Drehungen mit dem Tactile
Reader oder via App (Betzold, o. J.). Dabei kénnen bis zu 200 Schritte in Form von
Bewegungen, Drehungen und Pausen beliebig kombiniert und als Algorithmen programmiert
werden, indem die Tasten in der entsprechenden Reihenfolge gedriickt werden. Die GO-Taste
lasst den Roboter die eingegebenen Befehle ausfiihren, was durch einen Ton und ein Blinken
der Augen bestatigt wird. Die X-Taste loscht alle zuvor eingegebenen Befehle. Die
eingegebenen Befehle werden an den Tasten als Sensoren erfasst und von einem Motor mit
Reifen und Fahrwerk umgesetzt. Dieser stellt somit einen der Aktoren des Roboters dar. Die

Lampen und Lautsprecher zur Eingabebestatigung dienen ebenfalls als Aktoren (TTS Group,
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2014). GemaR dem EVA-Prinzip werden also an den Tasten bzw. an dem Bluetooth-
Empfanger Informationen empfangen, diese mithilfe der eingegebenen Algorithmen
verarbeitet und an den Aktoren in Bewegungen umgesetzt. Betrieben wird der Roboter mit
einem Akku (Stiftung Haus der kleinen Forscher, 2010). Aufladeanschluss sowie Schalter zum
Ein- und Ausschalten des Bluetooths der Lautsprecher und der Power befinden sich an der

Unterseite des Blue-Bots.

Der Blue-Bot eignet sich in besonderer Weise fir den Einsatz in der Grundschule, um den
Kindern ein intuitives Verstandnis fur verschiedene Felder der Informatik sowie das
Programmieren nahezubringen, da er im Sinne des Kompetenzmodells von Resnick und
Robinson (2017) alle Ebenen abdeckt. Auf der Ebene “low floor” bietet er einen leichten
Einstieg. Demnach kénnen auch jiingere Schiler*innen ohne besondere Vorkenntnisse mit
dem Programmieren des Blue-Bots beginnen, indem zunachst mithilfe der selbsterklarenden
Pfeiltasten nur einen Befehl eingetippt und dieser dann ausgefiihrt wird. AnschlieRend
kénnen mehrere Befehle aneinandergereiht werden. Hier muss bei der Arbeit mit jlingeren
Kindern lediglich die Funktion der Bedienknopfe erarbeitet werden. Problematisch konnte
hier allein die Tatsache sein, dass die Eingaben ohne Hilfsmittel nicht mehr nachvollzogen
werden kénnen (Medienkindergarten Wien, o. J.a; Stiftung Haus der kleinen Forscher, 2017).
Um dieser Problematik entgegenzuwirken, ist es sinnvoll den Kindern Karten mit den
moglichen Befehlen (z. B. Pfeil geradeaus, Drehung nach links, Pausenknopf) zur Verfliigung zu
stellen, sodass mit diesen die Wege geplant und festgehalten werden kénnen. Somit erleben
die Kinder schneller Erfolgserlebnisse und die Motivation zur weiteren Auseinandersetzung

wird gesteigert (Stiftung Haus der kleinen Forscher, 2017).

Im Sinne der Ebene “wide walls” bietet der Blue-Bot zahlreiche Zugangsweisen an. Er kann fiir
die Erarbeitung verschiedenster Themenbereiche sowie unterschiedlicher Frage- und
Problemstellungen eingesetzt werden. Bereits jetzt stehen fir die unterrichtspraktische
Verwendung zahlreiche Konzepte und Unterrichtsmaterialien zur Verfligung (vgl. z. B.
Medienkindergarten Wien, o. J.b). Durch eine Bodenmatte als Zusatzmaterial oder 15 cm
Quadrate, die beliebig zusammengestellt werden konnen, kann nahezu jedes Thema mit dem
Roboter erarbeitet werden, indem z. B. bestimmte Objekte durch Abfahren in eine
Reihenfolge gebracht werden missen, Worter geformt werden sollen oder einfach ein
passender bzw. kiirzester Weg hin zu einem Objekt gefunden werden muss. Darlber
hinausgehend lasst sich der Blue-Bot auf vielfaltige Arten Programmieren. Ausgehend von der

Programmierung (iber die Pfeiltasten kann irgendwann der Tactile Reader und anschlieRend



Seite |9

die Steuerung via App hinzugezogen werden. Letztere zwei ermoglichen auch komplexere
Programmierungen (Schleifen, 45-Grad-Drehungen). Dabei konnen fachliche Aspekt mit dem
Programmieren und Problemlésen kombiniert und somit die Kompetenz des ,,Computational
Thinking” geférdert werden. Bei jeglicher Art der Problemlésung mit dem Blue-Bot miissen
die Schiler*innen Probleme erkennen, diese beschreiben, Lésungsschritte formulieren
(Befehle mit den Pfeiltasten), dokumentieren sowie ausfiihren und auswerten (Wing, 2006;
Baumann, 2016). Durch dieses simple algorithmisch-schemtische Handeln entwickeln die
Kinder ihre Kompetenzen im informatischen problemorientierten Denken (,Computational
Thinking”) weiter. Sie lernen durch diese Handlungen zur Problemldsung zudem spielerisch
und kontextgebunden Algorithmen als ein eindeutiges, endlich beschreibbares Verfahren aus
prazisen Anweisungen zur Losung eines Problems oder einer Aufgabe kennen sowie die sechs
Eigenschaften: Eindeutigkeit, Finitheit, Ausfiihrbarkeit, Terminierung, Determiniertheit und
Determinismus (Meyer & Neppert, 2012). Anschaulich kénnen diese an dem Blue-Bot
verdeutlicht werden, sodass die Kinder sie intuitiv erschlieBen koénnen. So darf der
Algorithmus nur eine begrenzte Zahl an Befehlen (Pfeiltasten) umfassen, jeder Befehl muss
ausfiihrbar sein und der Blue-Bot muss bei gleichen Voraussetzungen (z. B. gleicher
Startpunkt) immer das gleiche Ergebnis liefern (z. B. gleicher Zielpunkt). Gerade durch die
Reihung der Befehle am Tactile Reader kann verdeutlicht werden, dass zu jedem Zeitpunkt
des Algorithmus nur ein Folgeschritt moglich ist und das Verfahren nach endlich vielen
Schritten abbricht. Die Struktur und Darstellung entsprechend zu konstruierender und
programmierender Algorithmen wird bei der Verwendung des Blue-Bots wenig abstrakt
mithilfe einfacher Pfeiltasten abgebildet. So ist das spielerische und explorative Coding durch
Verwendung vordefinierter Pfeiltasten als algorithmische Grundelemente méglich. Zur
Erzeugung algorithmischer Strukturen missen die Pfeiltasten nur aneinandergereiht gedriickt
werden. So ist es sogar moglich mit den Kindern auf simplem Wege komplexere Algorithmen
wie den Dijkstra-Algorithmus in Aufgabe 3 zu thematisieren. Dieser berechnet die Kosten der
glinstigsten Wege von einem Startknoten aus zu allen anderen Knoten in einem Graph und
ermittelt so den kiirzesten Weg von A nach B (Velden, 2014). Die Kinder programmieren in
Aufgabe 3 einen solchen Algorithmus spielerisch selbst und erfahren darauf aufbauend die
Nitzlichkeit von Algorithmen im Alltag. Im Sinne des Medienkompetenzrahmens (2018) deckt
die Arbeit mit dem Blue-Bot somit alle Aspekte des Kompetenzbereichs ,,Problemlésen und
Modellieren” ab. Die Schiler*innen kdnnen basierend auf den sichtbaren Sensoren und
Aktoren das EVA-Prinzip als grundlegendes Prinzip der digitalen Welt nachvollziehen und

nutzen, algorithmische Strukturen bei der Programmierung des Blue-Bots erkennen und auf
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den Alltag libertragen (z. B. Dijkstra-Algorithmus), den Blue-Bot zur Problemlésung einsetzen
sowie die Einflisse von Algorithmen in der digitalen Welt beschreiben und reflektieren
(Medienberatung NRW, 2018). Dementsprechend werden gemalR der Definition der digitalen
Kompetenz nach Ferrari (2013) Wissen, Fertigkeiten und Einstellungen erlernt, die auf einen

Einsatz von digitalen Medien zur Aufgabenbearbeitung und Problemlosung abzielen.

Aufgrund des differenzierten Einsatzes des Blue-Bots kdnnen die Anspriiche, die der Roboter
stellt, der Lerngruppe angepasst werden und sowohl ein niedriges als auch ein hohes Niveau
aufweisen. So kénnen zum einen durch die unterschiedlichen Programmieroberflachen in
Form von Tasten, Tactile Reader und App die Anforderungen variiert werden. Eine weitere
Differenzierungsmoglichkeit bietet die Gestaltung der Abldufe (z. B. Anzahl der Schritte,
Hinzufligen von Pausen) oder die Gestaltung des Weges (z. B. Legen vorgefertigter Felder).
Auch die Notation (z. B. Legen der Algorithmen mit Karten, Blue-Bot bei der Eingabe hdndisch
mitbewegen) sowie die Hinzunahme von Unterstiitzungsmaterialien wie Pfeilkarten oder
Notationsbogen kénnen das Niveau einer Aufgabe verdndern. Sicherlich hat der Blue-Bot
nach oben hin auch Grenzen, da er beispielsweise nicht durch eine symbolische
Programmiersprache, sondern nur durch eine grafische Programmieroberflache
programmiert werden kann. Fir den Einsatz in der Grundschule bietet er jedoch genug
Differenzierungsmoglichkeiten, um ihn in jeder Klassenstufe dort einsetzen zu kénnen.
Dadurch ist auch die Ebene “high cielling” fiir die anvisierte Lerngruppe abgedeckt. Unter
Berlicksichtigung didaktischer Rekonstruktion liegt der Schwerpunkt der dargelegten Stunde
auf der Vertiefung des Verstdndnisses der Funktionsweise der Sensoren und Aktoren des

Lernroboter sowie der Erprobung problemldseorientierter Programmierungen.

2.4.  Fachlich-inhaltlicher Unterrichtskontext
Fachlich-inhaltlich wird in der dargelegten Unterrichtsstunde und der damit verbundenen
Unterrichtseinheit das Thema Miilltrennung bzw. das richtige Sortieren und Vermeiden von
Abfall thematisiert. Als Abfall werden hierbei Gegenstinde bezeichnet, die ihren Nutzen
verloren oder denen sich der Eigentimer entledigen will (Ministerium fir Umwelt,
Landwirtschaft, Natur- und Verbraucherschutz des Landes Nordrhein-Westfalen, 2018). ,,In
den privaten Haushalten in Nordrhein-Westfalen fallen pro Jahr rund 8 Millionen Tonnen
Abfall an.” (Ministerium fiir Umwelt, Landwirtschaft, Natur- und Verbraucherschutz des
Landes Nordrhein-Westfalen, 2018), so auch in den Haushalten der Schiiler*innen der
Grundschule. Die Kinder kommen mit verschiedenen Arten des Miills in Berlihrung und

missen diesen entsorgen. Daher sollte sich bereits friih damit auseinandergesetzt werden,
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wie Mill richtig getrennt wird, denn etwa die Halfte des Abfalls privater Haushalte kann
getrennt gesammelt und erneut als Wertstoff verwertet bzw. recycelt werden (Ministerium
fur Umwelt, Landwirtschaft, Natur- und Verbraucherschutz des Landes Nordrhein-Westfalen,
2018). Um ein addquates Recycling zu erreichen und moglichst viele Ressourcen
wiederzuverwenden, ist es essenziell, dass die privaten Haushalte den Miill sorgfiltig trennen
(NABU — Naturschutzbund Deutschland e.V., 2018). Dazu gibt es fiinf Kategorien, in die der
anfallende Abfall eingeteilt werden kann: Leichtverpackungen (LVP) aus Kunststoff,
WeilRblech, Alu oder Verbundmaterialien; Behélterglas (also keine Trinkglaser, kein Flachglas);
Papier, Pappe, Karton; Restmiill sowie Bioabfall (DSD, 2018). Fiir jede Abfallart gibt es eigene
Sammelbehalter bzw. Milltonnen. Ausschlaggebend fiir eine sachgerechte Trennung ist die
Sortierung in den Haushalten nach den entsprechenden Materialien. In festgelegten Anlagen
konnen die Abfille ,umweltvertraglich verwertet oder beseitigt werden” (Ministerium fir
Umwelt, Landwirtschaft, Natur- und Verbraucherschutz des Landes Nordrhein-Westfalen,
2018). Die Rohstoffe kdnnen richtig sortiert, wiederverwertet oder als Energiequelle genutzt
werden (Ministerium fiir Umwelt, Landwirtschaft, Natur- und Verbraucherschutz des Landes

Nordrhein-Westfalen, 2018).

3. Didaktische Analyse

An die Sachanalyse anknlipfend sollen in den folgenden Kapiteln zunachst die inhaltlichen,
methodischen und raumlichen Voraussetzungen der Stunde dargelegt, dann die Relevanz des
Lerngegenstandes aufgezeigt, ein Lehrplanbezug hergestellt und abschlieRend konkrete Ziele

und Kompetenzen fiir die Unterrichtsstunde formuliert werden.

3.1. Bedingungsanalyse
Die hier dargelegte Unterrichtsstunde ist thematisch wie didaktisch-methodisch auf die
Durchfiihrung im Sachunterricht einer zweiten Klasse ausgerichtet und Bestandteil einer
Unterrichtsreihe zum Thema ,,Milltrennung und Millvermeidung”. Hierbei sind seitens der
Lehrkraft sowohl die Vorerfahrungen zum Unterrichtsgegenstand als auch die individuellen
Bedingungen der Schiller*innen wie kognitive, entwicklungspsychologische und
psychomotorische Lernvoraussetzungen zu beriicksichtigen. Grundsatzlich ist die Stunde
jedoch  so aufgebaut, dass sie durch sprachsensible = MalRnahmen und

Differenzierungsmoglichkeiten versucht einer heterogenen Klasse gerecht zu werden.

Konkret wird vorausgesetzt, dass die Schiler*innen bereits liber Vorkenntnisse zum Thema

Mull und Mdlltrennung verfiigen. In den vorherigen Unterrichtsstunden der Reihe sollen die
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Grundschulkinder bereits thematisiert haben, was eigentlich Abfall ist und wie Abfall
entsteht. Sie wissen von der Existenz unterschiedlicher Abfdlle und kennen die Grinde fir
eine saubere Milltrennung. Letzteres soll in Bezug zum bewussten Umgang mit der Umwelt
und einem nachhaltigen Leben gesetzt worden sein. Die Kinder sollen sowohl die flnf
Abfallarten Biomdll, Restmdll, Papiermill, Kunststoffmill und Glasmdill als auch die
Bedeutung des Sondermdiills besprochen haben. In diesem Zusammenhang sollten Regeln
sowie Unterschiede der Miilltrennung vermittelt worden sein. Auch die zugehorigen
Milltonnen werden als thematisiert vorausgesetzt, wobei regionale Unterschiede von
Milltonnendesigns und die Abfallbehalter ihrer eigenen Klasse untersucht wurden. Darliber
hinaus soll in der vorherigen Unterrichtsstunde bereits gemeinsam Miill sortiert worden sein,
damit die Schiler*innen Beispiele fur die Milleimer kennen. Dies wird zu Beginn der hier
dargelegten Unterrichtsstunde noch einmal aufgegriffen, an das Vorwissen angeknipft und
das Abfallsortieren durch den Blue-Bot vertieft. In den an die Unterrichtsstunde
anschlieRenden Stunden soll noch das Recycling von Miill thematisiert und Erinnerungskarten

fur die eigenen Milleimer der Klasse gebastelt werden.

Im Bereich der digitalen Bildung wird vorausgesetzt, dass die Schiler*innen im
Zusammenhang mit einer anderen Unterrichtsreihe schon erste Erfahrungen sammeln
konnten. Im Sinne des ,Computational Thinking” haben sie bereits einmalig
Problemldsestrategien entwickeln und anwenden miissen und diesbezliglich mithilfe des
Blue-Bots Programmierungen vorgenommen. Eine explizite Thematisierung und Diskussion
der einzelnen Schritte der Problemlésung mit dem Blue-Bot soll aber noch nicht erfolgt sein.
Da bereits eine Einfiihrung zum Arbeiten mit dem Lernroboter ,,Blue-Bot” in einer vorherigen
Unterrichtsreihe erfolgt sein soll, werden grundlegende Kenntnisse beziiglich der Bedienung
und der Steuerungsmoglichkeiten des Blue-Bots vorausgesetzt. Insbesondere die
Programmierung des Blue-Bots mittels der auf dem Riicken des Roboters liegenden sieben
Tasten soll bereits thematisiert und erprobt worden sein. Eine mogliche Programmierung mit
der App oder dem Tactile Reader kann aufgrund der Klassenstufe aulRer Betracht gelassen
werden. Notwendig ist jedoch, dass die einzelnen Bestandteile des Roboters mit ihren
jeweiligen Funktionen bereits untersucht und die Begriffe Aktor und Sensor gemeinsam
erarbeitet wurden. Des Weiteren, sollen die Schiiler*innen bereits mit dem sorgsamen
Umgang eines Lernroboters vertraut sein, sodass die im Anhang dargestellten
Verhaltensregeln bereits intensiv besprochen wurden. Es wird erwartet, dass die

Schiller*innen mit der gemeinsamen Arbeit in Kleingruppen ebenso vertraut sind wie mit der
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Didaktik des selbstgesteuerten Lernens. Methodisch wird die Kenntnis tber die Funktion und
Verwendung eines Reflexionsbogens als aus dem Sachunterricht bekannt und ritualisiert

vorausgesetzt.

Flr die bei der Durchfiihrung der Unterrichtsstunde zu betrachtenden Rahmenbedingungen
wie bspw. die rdumlichen Bedingungen sowie die materielle Ausstattung des Klassenraums
einschliellich der Verfigbarkeit von Medien lasst sich anmerken, dass die Klasse mit
mehreren Blue-Bots ausgestattet sein muss (pro Kleingruppe ein Blue-Bot). Ferner muss ein
geraumiger Klassenraum zur Verfiigung stehen, welcher die Bildung eines Theaterkreises und

einiger Gruppentische ermdoglicht.

3.2. Relevanz des Lerngegenstandes
Der Einsatz des Blue-Bots als Millexperte ist sowohl in Bezug auf das fachliche Thema
»Milltrennung” als auch beziiglich des Themas , digitale Kompetenz” relevant. Wie schon in
der Sachanalyse geschildert, bietet der Einsatz des Blue-Bots einen leichten Einstieg und ist
dementsprechend leicht zuganglich. In Kombination mit dem Thema ,,Miilltrennung” wird der
Einsatz das Lernroboters in einen Kontext eingebunden und gewinnt somit fir die

Schiiler*innen zusatzlich an Bedeutung.

Der Lerngegenstand greift die aktuelle Diskussion Uber die Notwendigkeit eines bewussten
Umgangs mit der Umwelt und Ressourcen auf. Insbesondere in den letzten Jahren berichten
die Medien zunehmend Uber den Klimawandel und dessen Auswirkungen auf unsere
Lebenswelt, aber auch tber die besondere Bedeutung der Nachhaltigkeit in der Verwendung
von begrenzt verfligbaren Ressourcen. Dabei riickt auch die Verantwortung jedes Einzelnen in
den Fokus. Der Unterrichtsentwurf zum Thema , Miilltrennung” soll das Bewusstsein der
Schiiler*innen beziglich des eigenen Einflusses auf die Umwelt starken. Die Entstehung von
Abfall ist unausweichlich. Dennoch kann die Umweltbelastung durch eine Reduzierung des
Miills und insbesondere durch eine regelkonforme Abfallsortierung vermindert werden (DSD,
2018). Mit der Durchfiihrung der Unterrichtsstunde wird ein Beitrag zur Allgemeinbildung
geleistet, wobei Schiler*innen die fundamentale Einstellung vermittelt wird, dass sie als
wichtiger Teil der Gesellschaft eine gewisse Verantwortung fir den Schutz unserer Umwelt
und die nachhaltige Nutzung von Ressourcen tragen. Auch ist die Milltrennung ein Thema
mit welchem sich die Schiiler*innen, teilweise auch unbewusst, bereits auseinandergesetzt
haben. Sicherlich mussten Schiiler*innen in der Schule oder zu Hause den eigenen Miill
sortieren und in die entsprechende Miilltonne entsorgen. Vielleicht haben sie ihre Eltern

auch schon zu einem Recyclinghof begleitet.
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Doch nicht nur das Thema ,Miilltrennung” ist firr die Schiler*innen in vielerlei Hinsicht
relevant. Auch die Forderung der digitalen Kompetenz, beispielsweise durch den Einsatz des
Blue-Bots, hat in der heutigen digitalisierten Welt héchste Relevanz. In Folge der digitalen
Revolution kommt es zu einem stetigen Fortschritt neuer Technologien. Die fortschreitende
Digitalisierung 16st einen Umbruch aus, der ,Art und Weise, wie Menschen leben,
interagieren, lernen und arbeiten” (EUC, 2018, S.2) verandert. Es gilt nun, diesen Wandel als
eine Chance zu begreifen und sich den damit verbundenen Herausforderungen zu stellen
(ECU, 2018). Daher ist die friihe Entwicklung einer digitalen Kompetenz notwendig, um eine
Teilhabe an der heutigen digitalen Gesellschaft zu ermdoglichen (ECU, 2018). Insbesondere
Roboter spielen eine zunehmend bedeutendere Rolle in der Arbeitswelt. Daher ist dem
Einsatz von Lernrobotern im Unterricht eine grofRe Zukunfts- und Gegenwartsbedeutung
beizumessen. Kinder konnen mit Hilfe der kleinen Roboter spielerisch grundlegende
Strukturen und Prozesse der digitalen Welt selbst erforschen und verstehen (vgl. Kapitel 2.2.
und 2.3.). Denn um der Forderung nach digitaler Kompetenz entsprechen zu kdnnen, muss
Uber die reine Anwendung und Bedienung von digitalen Technologien hinausgehend,
insbesondere ,ein (...) Verstiandnis fir die Art und Weise, wie (..) [ein] Computer
funktioniert” (Do6beli Honneger & MuR-Merholz, 2014, S. 106), entwickelt werden.
Entsprechend muss ,eine informatische Grundbildung” (Medienberatung NRW, 2018, S. 4)
vermittelt werden. Erst dies ermoglicht, dass aktuelle und zukiinftige Technologien genutzt,
verstanden und mitgestaltet werden kdnnen (Dobeli Honneger et al., 2014). Durch die
Durchfihrung des vorliegenden Unterrichtsentwurf soll in altersgerechten Zusammenhangen
eine vertiefende Auseinandersetzung mit der digitalen Welt ermdglicht werden und an das
bereits vorhandene Interesse der Schiiler*innen im Bereich der digitalen Medien angeknipft

werden.

Darliber hinaus dient der Einsatz von Lernrobotern in der Schule als eine Vorbereitung auf
die zuklinftige Arbeitswelt. Es kann davon ausgegangen werden, dass der stetige
technologische Wandel und Fortschritt weiterhin andauern wird (Irion, 2018). Entsprechend
ist zu vermuten, ,dass wahrscheinlich immer mehr heute bekannte Berufe durch die
Digitalisierung verandert werden” (Landolt, 2018). Ergdnzend wird die Problemldsefidhigkeit
als eine der entschiedensten Kompetenzen fiir den zukiinftigen Arbeitsmarkt gehandhabt
(Landolt, 2018). Einher geht eine zunehmende Bedeutung des ,Computational Thinking“. In

der geplanten Unterrichtsstunde wird besonders das ,Computational Thinking” bei
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Schiiler*innen geschult. So sollen die Schiller*innen zundchst tGber Impuls-Fragestellungen an

das ,,Computational Thinking“ herangefihrt, z. B.:

. Was muss ich machen, um den Blue-Bot die richtige Strecke fahren zu lassen?
. Wie kann ich meinen Weg planen?
o Wie kann ich den Blue-Bot auf dem richtigen Mdllbild zum Halten bringen?

Um die Aufgaben zu I6sen sind nun algorithmische Strukturen zu erarbeiten, d.h. der Blue-Bot
muss so programmiert werden, dass er eine gewisse Strecke geradeaus fahrt, sich nach rechts
oder links dreht oder wieder geradeaus fahrt usw. bis das Ziel — die Miilltonne - erreicht ist.
Mogliche Folgeprobleme, wie z. B., dass der Blue-Bot nicht auf dem Miillbild halt, missen von

Schiller*innen erkannt, analysiert und gel6st werden.

Die Losung einer fehlerhaften, aber auch die richtige Programmierung an sich, stellen fir die
Schiler*innen eine groRe Herausforderung dar, weil unter anderem bereits eingegebene
Befehle nicht nachvollzogen werden konnen. Darliber hinaus werden die Schiler*innen durch
weiterfliihrende und zunehmend fordernde Aufgabenstellungen wie beispielsweise das
Finden des kiirzesten Wegs oder die Nicht-Verwendung einer bestimmten Robotertaste mit
neuen  Problemen  konfrontiert. Eine  weitere  Herausforderung stellt die
Perspektiviibernahme dar. Um den Roboter richtig zu programmieren, muss die Perspektive
des sich fortbewegenden Roboters eingenommen werden. Betrachtet man den Roboter
lediglich aus einer Perspektive, so konnte dies zu einer falschen Programmierung fiihren.
Wenn letztlich der Miill richtig und vollstindig eingesammelt wurde und die Milltonne
erreicht ist, ist davon auszugehen, dass die Schiler*innen erste Fahigkeiten des
»Computational Thinking“ erworben haben. Je nachdem, welche
Unterstitzungsmoglichkeiten genutzt wurden, wird ein anderes Kompetenzniveau erreicht.
Hat eine Gruppe den Weg zum Beispiel ohne Zuhilfenahme eines Planungsrasters (vgl.
Anhang) programmieren koénnen, spricht dies fiir eine hohere Kompetenz, als wenn
Planungsraster zur Hilfe genommen werden. Auch die Bearbeitung der weiterfiihrenden
Aufgaben gibt Aufschluss darliber, wie ausgepragt die Fahigkeit des ,,Computational Thinking“

ist.

Schiler*innen lernen an dem Beispiel der Milltrennung exemplarisch, wie sie ein gegebenes
Problem mithilfe digitaler Medien |6sen kdnnen. So missen zundchst das Problem als solches
erkannt, dann LOsungsstrategien entwickelt und abschlieBend der Losungsplan ausgefiihrt
und ggf. Uberarbeitet werden. Dieser Losungsprozess kann auf andere komplexere Probleme,

auch unabhidngig vom schulischen Kontext, Ubertragen werden. Eine komplexe
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Problemstellung wird so Uber die schrittweise Erarbeitung von algorithmischen Strukturen auf
ein begreifbares Niveau reduziert. Vor allem der Einbezug einer alltagsnahen
Problemstellung - Wie sortiere ich den Mill richtig? - unterstitzt hier den Zugang fir
Schiller*innen. Dies ist notwendig, da Grundschulschiler*innen noch nicht Gber ein

ausgepragtes , abstraktes Denkvermogen” (Dobeli Honneger et al., 2014, S. 107) verfigen.

Erganzend werden in der geplanten Unterrichtsstunde die sozial-personalen Kompetenzen
der Schiiler*innen gestarkt. Beispielsweise missen in der Gruppenarbeitsphase gemeinsam
Ziele bestimmt, Absprachen getroffen und auch Kompromisse geschlossen werden. So wird
die Teamfahigkeit der Schiiler*innen trainiert, welche vor allem fiir die zukiinftige Arbeitswelt

von Bedeutung ist.

3.3.  Lehrplanbezug
Durch die wiederholte Diskussion, welcher Mill in welche Milltonne gehort und das
eigenstandige Zuordnen des Miills in der Erarbeitungsphase erwerben die Schiler*innen
Einblicke und Erfahrungen in die addaquate Miilltrennung, wodurch Kenntnisse im Bereich
nachhaltiger Entwicklung und der Kommunikation Gber diese im lebensweltlichen Kontext
spielerisch erweitert werden. Mithilfe des Blue-Bots erhalten die Schiler*innen die
Moglichkeit, zu alltagsnahen Problemstellungen selbststandig Losungen zu entwickeln, ihr

Wissen anzuwenden und mit Gruppenmitgliedern zu diskutieren.

Die Schiler*innen erweitern somit auf fachlicher Ebene ihre Kompetenzen sowohl auf
inhaltlicher als auch auf prozessbezogener Ebene, sodass der Kompetenzerwerb mit den
curricularen Vorgaben des Lehrplans NRW sowie dem Perspektivrahmen Sachunterricht
einhergeht. In Bezug auf Bildung fir nachhaltige Entwicklung, ist es wichtig, Kindern
nahezubringen, welchen Zweck Milltrennung und Millvermeidung hat. So koénnen die
Schiiler*innen zu einem verantwortungsvollen Umgang mit der Lebenswelt und ihren
Ressourcen angehalten werden. Diese Erziehung zur Verantwortungsiibernahme ist eine
besondere Aufgabe des Sachunterrichts in Grundschulen (Ministerium fiir Schule und
Weiterbildung, 2008). Aus diesem Grund ist auch im Perspektiviahmen Sachunterricht (2013)
der Bereich nachhaltige Entwicklung enthalten. Dieser Themenbereich kann anhand
inhaltlicher Aspekte wie , Abfall und Wiederverwertung” oder ,Konsum, Konsumverhalten
und -entscheidungen” im Unterricht umgesetzt werden. Die beschriebene Unterrichtsstunde
bzw. -reihe enthélt viele Facetten dieser Aspekte. So werden die Kinder durch die
Auseinandersetzung mit dem Zweck der Milltrennung und der Moglichkeiten der

Abfallvermeidung befdhigt, Informationen hierzu zu verarbeiten ,sowie daraus begriindet
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Stellung [zu] beziehen und ggf. Folgerungen fiir das eigene Handeln [zu] ziehen” (Gesellschaft
fiir Didaktik des Sachunterrichts, 2013, S. 79). Ein weiterer Fokus der Unterrichtsreihe liegt
auf dem Schaffen eines Bewusstseins fiir die Moglichkeiten der eigenen Mitwirkung an einer
nachhaltigen Entwicklung. Anhand des exemplarischen Millsortierens in der eigenen Klasse
bzw. Schule entwickeln die Kinder mittels eines Beispiels aus ihrer Alltagswelt Einblicke in
Entscheidungsprozesse, die Auswirkungen auf die Umwelt haben, erkennen, wer diese
Prozesse wie beeinflusst und steuert und nutzen Moglichkeiten fiir die eigene Mitgestaltung

(Gesellschaft fur Didaktik des Sachunterrichts, 2013).

Im Lehrplan fiir den Sachunterricht (2008) werden im Bereich ,Raum, Umwelt und Mobilitat”
unter dem Schwerpunkt ,Umweltschutz und Nachhaltigkeit” fir das Ende der

Schuleingangsphase die folgenden Kompetenzen formuliert:

Die Schiilerinnen und Schiiler sortieren die Abfélle in der Klasse und erstellen dazu
eine Ubersicht. & Die Schiilerinnen und Schiiler ermitteln Mdoglichkeiten der

Abfallvermeidung [...] (Ministerium fur Schule und Weiterbildung, 2008, S. 47).

Indem die Kinder in der dargelegten Stunde explizit eine Ubersicht erstellen und im Verlauf
der Reihe immer wieder Moglichkeiten der eigenen Abfallvermeidung thematisieren, werden
diese Kompetenzanforderungen erfillt. Dariliberhinausgehend kénnen
perspektiviibergreifende Denk-, Arbeits- und Handlungsweisen aufgebaut werden. Diese sind
im Besonderen das eigenstindige Erarbeiten, Reflektieren und mit anderen
Zusammenzuarbeiten (Gesellschaft fir Didaktik des Sachunterrichts, 2013). Die Schiler*innen
erarbeiten dabei insbesondere wahrend der Erarbeitungsphase und der Zuordnung des Miills
im Theaterkreis selbststandig die richtige Milltrennung, reflektieren und lGberdenken diese.
Dabei werden sie dazu angehalten ihre Ideen miteinander zu diskutieren und ihre Meinung
argumentierend, begriindet darzustellen (Gesellschaft fur Didaktik des Sachunterrichts,

2013).

3.4. Ziele und angestrebte Kompetenzen

Fir die Unterrichtsstunde werden die folgenden Lernziele formuliert:

Grobziel:

Die Schiler*innen lernen den Blue-Bot zur Probleml6sung einzusetzen, indem sie die
richtige Abfallsortierung als Problemstellung erkennen und beschreiben sowie diesbezliglich
eigene Problemldsestrategien entwickeln, diese begriindet reflektieren und

dokumentieren. AuBerdem entwickeln sie ein grundlegendes Verstdndnis des Codings durch



Seite | 18

Algorithmen, indem sie aktiv strukturierte algorithmische Sequenzen planen und

programmieren.

Feinziele:

Sachkompetenz

Die Schiler*innen vertiefen ihr Wissen hinsichtlich der Méoglichkeiten der
Miilltrennung und wenden dieses an, indem sie eine Ubersicht der Abfallkategorien
bzw. -milleimer erstellen, vorgegebene Abfille sortieren und ihr Vorgehen
begriinden. (SA 1)

Die Schiler*innen lernen den Blue-Bot und seine Funktionsweise vertieft
kennen, indem sie die Bestandteile, Funktionen und das Zusammenspiel von
Sensoren und Aktoren mit eigenen Worten beschreiben, an Beispielen
verdeutlichen und ihr diesbeziigliches Wissen zur Programmierung des Blue-Bots
einsetzen. (SA 2)

Die Schiler*innen programmieren den Blue-Bot problemldseorientiert, indem
sie eine algorithmische Sequenz mithilfe einer tabellarischen Vorlage planen, den
Blue-Bot entsprechend programmieren, den Weg abfahren lassen und abschlieRend
ihren programmierten Weg schriftlich festhalten. (SA 3)

Die Schiiler*innen entwickeln ein Programmierverstandnis bzw. erfassen
grundlegende Prinzipien der Informationsverarbeitung gemaf EVA-Prinzip, indem
sie spielerisch Pfeiltasten bzw. -karten zur algorithmischen Programmierung

verwenden und Sensoren und Aktoren am Blue-Bot identifizieren. (SA 4)

Personale und soziale Kompetenz

Die Schiler*innen fordern ihre sprachlichen Kompetenzen, indem sie wahrend der
Gruppenarbeit oder im Kinokreis kommunizieren, gemeinsam Inhalte erarbeiten, von
eigenen Erfahrungen und Schwierigkeiten beim Programmieren berichten, Ideen
austauschen und Schlussfolgerungen diskutieren. (PS 1)

Die Schiiler*innen geben sich gegenseitig ein angeleitetes Feedback, indem sie
detailliert und wertschatzend wiedergeben, was wahrend der Abfallbestimmung und
Programmierung gelungen ist, was gegebenenfalls korrigiert werden muss und

weiterfiihrend zu beachten gilt. (PS 2)
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e Die Schiler*innen erweitern ihre Kooperations- und Hilfsbereitschaft, indem sie sich
gegenseitig bei der Programmierung und Problemldsung unterstiitzen und
gemeinsam eine Losung finden kdnnen. (PS 3)

e Beiden Schiler*innen wird eine Freude an der informatischen Bildung entfaltet,
indem sie spielerisch algorithmische Sequenzen in dem Blue-Bot verankern und so

informatische Prozesse als gestaltbar erleben. (PS 4)

Methodische Kompetenz

e Die Schiler*innen bauen ihre Kompetenzen im selbstregulierten Arbeiten aus, indem
sie eigenstandig Arbeitsauftrage bearbeiten, sich die ihnen zur Verfliigung stehende
Zeit einteilen und nach Bedarf geeignete Unterstitzungshilfen nutzen. (M 1)

e Die Schiiler*innen arbeiten zielorientiert in Kleingruppen oder im Plenum
zusammen, indem sie zur effektiven Zusammenarbeit elementare Gesprachs- und
Kooperationstechniken einsetzten. (M 2)

e Die Schiiler*innen erkennen die Methode des strukturierten
Reflexionsgespraches aus vorherigen Unterrichtseinheiten wieder und wenden diese
an, indem sie in einem abschlieBenden Gruppenaustausch mithilfe eines
strukturierten Reflexionsbogens ihre Losungen und Programmiervorgehensweisen
zusammentragen und reflektieren. (M 3)

e Die Schiiler*innen erwerben Kompetenzen im Problemlésen, indem sie der
Problemstellung die fir die Losung relevanten Informationen entnehmen,
zielorientiert Problemldsestrategien entwickeln, dazu eine algorithmische
Sequenz planen, diese durch Programmieren umsetzen sowie Uberprifen und ihre
Losungsstrategie hinsichtlich ihrer Angemessenheit und moglicher Fehler inhaltlich

und prozessbezogen reflektieren und transferieren. (M 4)

Mit den oben geschilderten Zielen wird insbesondere der Kompetenzbereich ,Problemlésen
und Modellieren” (Medienberatung NRW, 2018, S. 22) des Medienkompetenzrahms NRW
aufgegriffen. Gema der Teilkompetenz ,Modellieren und Programmieren”
(Medienberatung NRW, 2018, S. 22) wird mit der Unterrichtsstunde explizit die Kompetenz
zum Beschreiben von Problemen, Entwickeln von Problemlosestrategien, Planen von
algorithmischen Sequenzen sowie das Programmieren und Beurteilen von Losungsstrategien
angeregt. Indem die Schiler*innen immer wieder die Funktionsweise von Sensoren und
Aktoren erldutern, identifizieren, kennen und verstehen sie zudem das EVA-Prinzip als eines

der grundlegenden Prinzipien der digitalen Welt. Sie nutzen es, um den Blue-Bot zur
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Problemldsung zu programmieren und erwerben somit auch Kompetenzen im Teilbereich
,Prinzipien der digitalen Welt“ (Medienberatung NRW, 2018, S. 22). Diese hier
angesprochenen Kompetenzen wurden ausgewahlt, da sie insbesondere zu der Ausbildung
einer digitalen Kompetenz beitragen, die laut Kulturministerkonferenz (2019) eine
Voraussetzung fir die lebenslange Teilhabe an Bildung, Wissen und Partizipation darstellt. Die
Schiler*innen erwerben durch den Einsatz des Blue-Bots zur kontextgebundenen
Problemldsung im Sinne der digitalen Kompetenz ,Wissen, Fertigkeiten, Einstellungen [...],
die erforderlich sind, um mithilfe von digitalen Medien Aufgaben zu bearbeiten, Probleme zu

I6sen (...) [und] zusammenzuarbeiten” (Ubersetzt aus Ferrari, 2012, S. 3f.).

4. Methodische Analyse

Die bereits zuvor erlauterte didaktische Reduktion des Sachinhaltes sowie die Sicherstellung
der unterrichtlichen Zugénglichkeit fir die Schiler*innen werden durch eine angemessen
strukturierte und kognitiv aktivierende Unterrichtsverlaufsgestaltung moglich. Unterteilt wird
die Doppelstunde zwecks Sequenzierung und Artikulation (Meyer, 2011) in eine inhaltliche
Einstiegsphase (inkl. Aktivierung des Vorwissens aus der vorherigen Stunde; 20 Minuten),
eine langere Erarbeitungsphase (30 Minuten), in welcher die Schiiler*innen in Kleingruppen
aktiv eigene Programmierungen planen, umsetzen, reflektieren und dokumentieren und eine
Phase der Ergebnissicherung (40 Minuten), in welcher ein Austausch zwischen zwei Gruppen
zu den gemachten Erfahrungen angeregt wird. Die abschlieRende Reflexion im Plenum (10
Minuten) dient dem konstruktiven Austausch, der Festigung des Gelernten sowie der

Problemklarung.

Um die Lernsituation zum Thema Milltrennung von einer ggfs. vorangegangenen
Unterrichtssituation abzugrenzen und eine angenehme Lernatmosphare zu schaffen, fordert
die Lehrkraft die Schiiler*innen zunachst auf einen Theaterkreis zu bilden. Die Einstiegsphase
wird mittels verbalem Impuls durch die Lehrkraft er6ffnet, wodurch die Schiler*innen
aufgefordert werden, ihre Erkenntnisse zu den Abfallsorten und Millbehéltern aus der
vorherigen Stunde zu verbalisieren (PS 1), sodass die Lehrkraft das an dieser Stelle durch die
Schiller*innen herausgestellte Vorwissen als Grundlage flir den weiteren Unterrichtsverlauf
sicherstellen kann (Sicherung des Vorwissens durch Zuordnung der Miilltonnenbilder zu
Karten der Namen der Milltonnen und der Abfallkategorien, die dort hinein gehdren). Im
Anschluss erfolgt eine kognitive Aktivierung durch einen visuellen Impuls, bei dem die

Lehrkraft mitgebrachten Mull im Theaterkreis ausschiittet und die Kinder auffordert diesen
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den Milltonnen zuzuordnen. Hierdurch werden die Schiler*innen dazu angehalten, das
Gelernte anzuwenden, ihr Vorgehen zu begriinden und die Nitzlichkeit des neu erworbenen
Wissens zu erfahren (SA 1) (Kleickmann, 2012). Indem die Lehrkraft wichtige AuRerungen
hervorhebt und richtige Anteile in Erklarungen der Kinder identifiziert, strukturiert sie die
Diskussion inhaltlich gerade so sehr, dass die Schiller*innen weitestgehend selbststandig eine
Zuordnung des Miills vornehmen kénnen (Kleickmann, 2012). Zudem ermoglicht der Einstieg
an eine Situation aus der Lebenswelt der Kinder anzukniipfen und auf diesem Wege die
Schiiler*innen kognitiv zu aktivieren und eine Partizipation aller an der Diskussion zu
gewdhrleisten (PS 1) (Kleickmann, 2012). Abgeschlossen wird die inhaltliche Wiederholung
mit einem Tafelbild, welches durch die Zuordnung des Miills zu den entsprechenden
Milltonnen entstanden ist und das bis hierhin erarbeitete Wissen im Sinne der inhaltlichen
Strukturierung zusammenfasst (Kleickmann, 2012). Im weiteren Verlauf der Stunde dient
dieses Tafelbild als eine Art Wortspeicher, welcher die Kinder in der Arbeitsphase
unterstitzen soll und durch seine enaktive Erarbeitung sowie ikonische und symbolisch-
schriftliche Reprasentation insbesondere als sprachsensible MaRnahme dient (Grewe,
Bohrmann & Moller, 2017). Nach der inhaltlichen Wiederholung zum Thema Miilltrennung
erfolgt eine gemeinsame Betrachtung des Blue-Bots. Eine Problematisierung zur kognitiven
Aktivierung (Kleickmann, 2012) wird durch einen stummen Impuls mit anschlieRender
Murmelphase erreicht, bei dem die Lehrkraft den Blue-Bot fir alle Schiler*innen sichtbar
vorzeigt und beispielhaft programmiert. Hierdurch sollen die Schiller*innen dazu angehalten
werden, systematisch und detailliert ihre Erfahrungen im Umgang sowie ihr Wissen beziiglich
der Bestandteile und Funktionsweise des Blues-Bots aus vorherigen Stunden darzulegen (SA
2). Dies hat den Vorteil, dass die Lehrkraft das Vorwissen in das weitere Unterrichtsgeschehen
einflieBen lassen kann. Durch die Murmelphase kann zudem trotz Unterrichtsgesprach im
Plenum ein hoher Beschéftigungsradius erreicht werden, da moglichst viele Schiiler*innen
sich zeitgleich aktiv mit der Lernaufgabe beschéaftigen und ihr individuelles Vorwissen
aktivieren kénnen (Kounin, 2006). Der Murmelphase schlieft sich mit der Gestaltung eines
Tafelbildes zum Blue-Bot eine gemeinsame Austauschphase an. Durch verbale Impulse regt
die Lehrkraft eine Diskussion zwischen den Kindern an (PS 1) und verweist ,[a]uf
Widerspriiche im Denken und offene Fragen” (Kleickmann, 2012, S. 13), was zu einer
intensiven kognitiven Auseinandersetzung mit dem Thema anregt und den Schiler*innen
verhilft gemafd den Teilzielen SA 2 und M 4 die Bedeutung und Funktionsweise von Sensoren
und Aktoren sowie die relevanten Schritte der Problemlésung mit dem Blue-Bot

nachzuvollziehen und zu verbalisieren. Kommen die Kinder nicht voran, kann die Lehrkraft
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durch das modellhafte Vormachen eines Problems (Kleickmann, 2012) (z. B. Vergessen die
Losch-Taste zu driicken) einen weiteren Austausch iber Probleme beim Programmieren und
die Losung dieser anbahnen und so den Ausgangspunkt fiir ,,Computational Thinking” und das
Problemldsen mithilfe des Blue-Bots schaffen (PS 1). Neben den Teilzielen SA 2 und M 4, wird
an dieser Stelle auch die Entwicklung eines Programmierverstandnisses der Schiler*innen
gefordert, da sie aufgefordert werden das Zusammenspiel von Sensoren und Aktoren anhand
der beispielhaften Programmierung zu erkldren sowie diese am Blue-Bot zu identifizieren (SA
4). Durch die Visualisierung an der Tafel werden die Begriffe und die Funktionsweise
anschaulich definiert und klar sichtbar an der der Tafel dargestellt und das Gelernte nochmals
gefestigt (Grewe, Bohrmann & Modller, 2017). Durch eine anschlieRende gemeinsame
Betrachtung eines einfachen Spielplans im Theaterkreis wird eine vorsichtige Hinfihrung zu
der Erarbeitungsphase geboten. Eine kurze Einflihrungsgeschichte soll die Schiiler*innen
motivieren und eine problemhaltige Situation schaffen, die die Diskussion unter den
Schiler*innen sowie die Formulierung von Fragestellungen evoziert (Kleickmann, 2012). Die
anschlieRende Formulierung zweier Leitfragen fir den weiteren Unterrichtsverlauf erméglicht
eine in der Interaktion von Lehrkraft und Schiler*innen entstehende, gemeinsame
Zielsetzung, welche durch die Lehrkraft zur Strukturierung des Unterrichts an der Tafel
visualisiert wird (Kleickmann, 2012). Um nicht nur die Zielsetzung, sondern auch das
Vorgehen dieser Unterrichtsstunde den Schiiller*innen transparent zu machen, werden neben
den Leitfragen auch weitere Stundenverlaufskarten an die Tafel gehangen und zwecks
inhaltlicher und prozessbezogener Klarheit von der Lehrkraft kurz vorgestellt (Moller, 2016).
Im Anschluss daran wird mit den Schiler*innen exemplarisch der einfache Spielplan mit dem
Blue-Bot abgefahren. Dies ermdglicht bereits vor Beginn der Erarbeitungsphase auf Fragen
und Verstandnisschwierigkeiten der Schiiler*innen einzugehen, damit eine effektive und
selbststiandige Bearbeitung der Aufgaben erfolgen kann. Zwecks inhaltlicher Strukturierung
(Kleickmann, 2012) organisiert die Lehrkraft die anschlieBende Erarbeitungsphase
(Gruppeneinteilung, Hinweis auf das Differenzierungsmaterial und weiterfiihrende Aufgaben)
und gibt nochmal den Hinweis auf das in der Klasse eingefiihrte Helfersystem, welches auf die
gegenseitige Unterstiitzung der Schiller*innen und kooperatives Lernen abzielt (PS 3). Dazu
hangen Kinder bzw. Gruppen, die bereits fertig mit der Aufgabe 1 sind, ihren Namen an die
Tafel. Daraufhin kdnnen Schiiler*innen, die in ihrer Gruppe nicht vorankommen, sich eine*n
Partner*in suchen, dessen / dessen Namensschild von der Tafel nehmen und sich auf diesem

Wege Hilfe holen.
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In der folgenden Erarbeitungsphase erproben die Schiiler*innen Maoglichkeiten der
problemlésenden Programmierung mit dem Blue-Bot anhand der in den Arbeitsauftragen
(Aufgabe 1-3) geforderten Planung, Durchfihrung, Kontrolle und Dokumentation der
Programmierungen des Blue-Bots zur addquaten Milleinsammlung (SA 3, M4). Die
Arbeitsauftrage sind so kleinschrittig, ,[...] einfach und prazise [formuliert], dass die
Lernenden sie eigenverantwortlich ohne Anleitung durch die Lehrkraft befolgen kénnen”
(Beuren & Dahm, 2000, S. 6). Das Stellen einer Stoppuhr zur Zeitorientierung seitens der
Schiller*innen ist eine etablierte Routine der Klasse und erleichtert den reibungslosen
Ubergang zwischen den Unterrichtsaktivititen sowie das selbstregulierte Arbeiten (M 1)
(Hellermann, Gold & Holodynski, 2015; Kounin, 2016). Die Sozialform der Kleingruppenarbeit
wurde bewusst fir diese Phase ausgewdhlt, da der soziale Austausch anregt sich
wechselseitig durch differentes Denken anzuspornen Probleme zu l6sen, einen anderen
Blickwinkel auf die Thematik einzunehmen und eigene Denk- und Handlungsmuster zu
reflektieren und ggf. zu modifizieren (PS 1, PS 3). Der Verweis durch die Lehrkraft, in der
Reflexionsphase zufillig diejenigen Schiler*innen auszuwahlen die ihren Losungsweg
vorstellen, soll als zusatzliche MaBnahme die Bewahrung des Gruppenfokus (Kounin, 2016)
gewadhrleisten. Die Aufmerksamkeit moglichst aller Lernenden wird gebindelt und
sichergestellt, dass sie sich an der Gruppenarbeit beteiligen. Die konzipierte
Erarbeitungsphase ist im Allgemeinen so aufbereitet, dass die Lernenden sich nach dem
Prinzip der natiirlichen Differenzierung gemaR ihren individuellen Lernvoraussetzungen und
Lerntempi mit der Programmierung des Blue-Bots auseinandersetzen kénnen (Lilienthal,
2014). Hierzu werden Aufgaben auf unterschiedlichen Schwierigkeitsniveaus und mit
differenziertem Materialangebot dargeboten, um einer Demotivation und Uber- bzw.
Unterforderung vorzubeugen (Lilienthal, 2014) und einen schwungvollen Unterrichtsverlauf
zu gewahrleisten (Kounin, 2016). Wahrend es fir leistungsschwéchere Gruppen bereits ein
Erfolg sein kann, eine einfache Programmierung in Aufgabe 1 vorzunehmen, haben schnellere
Gruppen die Moglichkeit sich in Aufgabe 2 (mittelschwer) und 3 (schwer) mit komplexeren
Programmierungen zur Problemlésung auseinanderzusetzen. Zusatzlich zur Verfligung
stehende Materialien zur Planung der Programmier-Codes (Befehlskarten, laminierte
Spielplane mit Folienstift, leeres Papier) unterstiitzen die Arbeit entsprechend den eigenen
Kompetenzen und Lerntempi und stellen dariber hinaus sicher, dass jedes Kind die Lernziele
erreichen kann. Zur Ergebniskontrolle testen die Schiiler*innen ihre Programmierungen am
Blue-Bot auf dem Spielfeldplan hinsichtlich ihrer Zielerreichung und erhalten so eine schnelle

Rickmeldung. Eine derartige ,,[...] schnelle Selbstkontrolle kann Erfolgserlebnisse verschaffen,
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die sich wiederum positiv auf die Lernmotivation auswirken“ (Beuren & Dahm, 2000, S. 6).
Zudem ermoglicht diese Form der Ergebniskontrolle der Lehrkraft ihre Zeit denjenigen
Schiler*innen zu widmen, die trotz der zur Verfliigung stehenden UnterstitzungsmaRnahmen
individuelle Hilfestellungen bendtigen. Erkennt sie besonders gute und erfolgreiche Gruppen,
kann sie diesen optional den Tactile Reader zur Verfligung stellen, anhand dessen diese
Schiler*innen komplexere Programmierungen (Nutzung von Schleifen, Variablen oder 45°-

Drehungen) zur Losung des Problems vornehmen bzw. erproben kénnen.

Der Ubergang in die Phase des Gruppenaustausches erfolgt erneut {ber eine etablierte
Routine (Klingeln der Stoppuhr und das Geben eines Ruhesignals), die einen reibungslosen
Ubergang gewihrleistet und so eine Maximierung der Lernzeit ermdglicht (Slavin, 2006). In
der Phase der Ergebnissicherung schafft die Lehrkraft einen Diskurs zwischen jeweils zwei
Gruppen, indem sie die Schiler*innen auffordert ihre Ergebnisse und Erfahrungen
hinsichtlich der Vorgehensweise beim Programmieren zur Problemlosung durch ein
gegenseitiges angeleitetes Feedback mithilfe eines strukturierten Reflexionsbogens
auszutauschen (PS 2, M 3). Einerseits aktiviert sie die Schiler*innen hierdurch kognitiv, indem
sie sie zum Nachdenken Uber ihre Vorgehensweise bei der Problemlésung anregt (Mdller,
2016) und gewahrleistet andererseits durch eine inhaltlich strukturierte Abfolge der
Diskussionsaspekte (siehe Reflexionsbogen) eine Reduktion der Komplexitdt der Diskussion,
sodass es den Kindern moglich ist ,[...] die gemachten Erfahrungen zu ordnen, neues Wissen
zu vorhandenen Vorstellungen in Beziehung zu setzen und ggf. [Problemldsestrategien] zu
revidieren oder zu verandern” (Kleickmann, 2012, S. 9). Dadurch, dass die Schiler*innen sich
erst untereinander austauschen dirfen, erzeugt die Lehrkraft einen authentischen
Sprachanlass (Grewe, Bohrmann & Moller, 2017) und lasst auch schwacheren Kindern

ausreichend Zeit ihre Losungswege zu verbalisieren.

Das Abspielen eines festgelegten Liedes ist eine den Schiiler*innen bekannte Routine und
signalisiert ihnen bis Ende des Liedes in den Theaterkreis zu kommen. Im abschliefenden
Plenumgesprach der Reflexionsphase schafft die Lehrkraft einen Diskurs, indem sie die
Schiller*innen durch gezielte verbale Impulse dazu auffordert ihre Erfahrungen hinsichtlich
des Einsatzes des Blue-Bots zur Problemldsung zu artikulieren (PS 1, M 4). Ein Vorteil hierbei
ist, dass eventuell aufgetretene Probleme sowie deren Losungen nochmal mit der ganzen
Klasse besprochen werden kénnen und die Lehrkraft gemaR dem Rechenschaftsprinzip
(Kounin, 2016) Riickmeldungen der Schiiler*innen zum Lernprozess einfordern und ihnen

hierzu qualifizierte Rickmeldungen geben kann. Durch diesen Austausch werden
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verschiedene Schiler*innenlésungen gegeniibergestellt und somit die divergenten
Ergebnisse und Erfahrungen der Schiiler*innen in einen Zusammenhang gebracht,
systematisiert und durch die Integration in bereits vorhandene Wissensstrukturen gesichert
(Rieck, 2005). Die Schiiler*innen sollen wahrend dieser Phase die zuvor erarbeiteten Begriffe
und Funktionsweisen nochmal anhand der prasentierten Programmierungen mittels eigenen
Formulierungen und unter Verwendung der Fachbegriffe erklaren (SA 2). Durch diese
Anwendung der Begriffe ,Sensor” und ,Aktor” auf eigene Programmierungen wird der
gelernte Inhalt noch einmal gefestigt und transferfahig gemacht. Der an der Tafel hangende
Wortspeicher und die enaktive Veranschaulichung (programmierte Blue-Bots im
Theaterkreis) stellen dabei sprachliche Hilfsmittel zur Realisierung der Sprachprodukte der
Schiler*innen dar (Grewe, Bohrmann & Modller, 2017). In dieser Phase wird das
Klassengesprach als Sozialform gewahlt, da es zum einen den Vorteil bietet, dass die Lehrkraft
unklare Schritte der Problemlésung noch einmal erlautern kann und zum anderen die
Moglichkeit schafft, die Leitfragen abschliefend zu beantworten. Somit dient diese Phase
sowohl der Kontrolle des Verstindnisses der Lernenden, als auch der Sicherung der
Erreichung des Stundenziels durch alle Schiiler*innen. Die Sequenz wird durch einen Ausblick

auf den weiteren Unterrichtsverlauf beschlossen.

5. Zusammenfassung

Betrachtet man die in der Sachanalyse formulierten Potenziale und Herausforderungen
informatischer Bildung, die in der didaktischen Analyse dargelegten engen Beziige digitaler
Medien zur Alltags- und Zukunftswelt der Kinder und die Moglichkeiten der Vermittlung
digitaler Kompetenz in der methodischen Analyse, wird abschlieRend nochmal die Relevanz
digitaler Bildung deutlich. Sie ist unabdingbar in einer Welt in der das Spektrum digitaler
Medien und Moglichkeiten immer weiter anwachst. Um neben der passiven Konsumierung
der Produkte auch eine aktiv-reflektierte Mitgestaltung und verantwortliche Nutzung der
digitalen Welt zu ermdglichen ist eine digitale Bildung als Teil der Grundbildung notwendig.
Da hierdurch sowohl die Miindigkeit eines Individuums durch informatische Kompetenzen
entscheidend mitgepragt wird als auch Wissen liber einhergehende Veranderungen auf dem
Arbeitsmarkt (aufgrund der Digitalisierung) sowie neue berufliche Perspektiven erworben
werden konnen, sollte die Vermittlung digitaler Kompetenz in allen Jahrgangsstufen und
Schulformen die unabdingbaren fachlichen Voraussetzungen fiir digitale Bildung liefern
(Fachgruppe Informatische Bildung Nordrhein-Westfalen in der Gesellschaft fir Informatik,

2016).
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Zusammenfassend ist festzuhalten, dass die dargelegte Unterrichtsverlaufsgestaltung eine
geeignete Methode darstellt, die formulierten Ziele und Kompetenzen zu erreichen. Durch
die selbstregulierte und handlungsorientierte Bearbeitung der Arbeitsauftrage entdecken die
Schiller*innen vielfdltige Moglichkeiten der Programmierung des Blue-Bots zur
Problemlosung im Kontext der Milltrennung. Diese werden zunachst in einem Austausch
zweier Gruppen untereinander und dann in einem lehrergelenkten Diskurs gesammelt,
diskutiert und hinterfragt. Anschliefend wird durch die Reflexionsphase das erworbene
Wissen gefestigt und transferfahig gemacht, sodass die Schiler*innen am Ende der
Doppelstunde den Blue-Bot zur Problemlésung einsetzen, Probleml6sestrategien begriindet
reflektieren kdnnen sowie ein grundlegendes Verstandnis des Codings durch Algorithmen
entwickelt haben. Die Schiiler*innen kénnen ihre erworbenen Problemlésekompetenzen also
als Fertigkeiten nutzen, um ,mithilfe von [...] digitalen Medien [auch kiinftig] Aufgaben zu
bearbeiten, Probleme zu lI6sen, zu kommunizieren und zusammenzuarbeiten” (libersetzt aus:
Ferrari, 2012, S. 3). Somit wurde das Stundenziel erreicht und die Vermittlung digitaler
Kompetenz spielerisch in den Grundschulunterricht eingebaut. Wahrend der Durchfiihrung
der Unterrichtsstunde stellen die Schiiler*innen Kompetenzen in unterschiedlichen Bereichen
unter Beweis und so findet im Sinne der 21st Century Skills eine Verknipfung von Wissen,
Charakter, Meta-Lernen und Skills statt. Letzteres wird dadurch geférdert, dass die Kinder vor
dem Problem “Miilltrennung” stehen und dieses durch kreatives Problemlésen beheben.
Zeitgleich agieren sie in einer Kleingruppen, treten dabei in einen kommunikativen Austausch
und Uberdenken ihre Entscheidungen kritisch (Fadel et al.,, 2015). Somit gelingt dieser
Unterrichtsstunde, die Herstellung einer Verbindung zwischen dem bereits fest intrigierten

Lerninhalt “Milltrennung und -vermeidung” und dem Erwerb der 4K Skills.

Die durch die Stunde erworbenen Kompetenzen sind sowohl als Zielpunkt als auch als
Ausgangslage zu verstehen, an die jeder Zeit angekniipft werden kann. Des Weiteren bietet
die dargelegte Unterrichtsstunde nur eine erste Moglichkeit Lernroboter in den Unterricht
einzubinden. Sind diese erst einmal etabliert, werden ganz bestimmt zahlreiche weitere
Einsatzmoglichkeiten ersichtlich und konnen facheribergreifend genutzt werden, um

Schiiler*innen den Erwerb digitaler Kompetenz zu ermdoglichen.
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4.0 (https://creativecommons.org/licenses/by/4.0/deed.de), Abruf Uber:

www.wwu.de/Lernroboter/

»,Blue-Bot von vorne“, Urheber: Raphael Fehrmann | Projekt ,Lernroboter im
Unterricht” an der wwu Mdnster, CC-BY-4.0
(https://creativecommons.org/licenses/by/4.0/deed.de), Abruf Uber:

www.wwu.de/Lernroboter/

,Box/ Transparent/ Container/ Karton/ Lieferung/ Paket“, Urheber: Msaeedsalem,
Pixabay License: freie kommerzielle Nutzung
(https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf Uber:
https://pixabay.com/de/photos/box-transparent-container-karton-2484376/

»,Braune Papiertiiten/ Mittagspause/ Schulessen/ Sacke”, Urheber: Clker-Free-Vector-
Images, Pixabay License: freie kommerzielle Nutzung
(https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf Uber
https://pixabay.com/de/vectors/braune-papiert%C3%BCten-mittagspause-309963/

,Brot/ Brotscheiben/ Brotleib/ Backwaren/ Backwerk”, Urheber: Capri23auto, Pixabay
License: freie kommerzielle Nutzung (https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf
Uber: https://pixabay.com/de/photos/brot-brotscheiben-brotleib-2657465/

»Buntstifte/ Filzstifte/ Farbig/ Zeichenstifte/ Farbe”, Urheber: stux, Pixabay License:
freie kommerzielle Nutzung (https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf Uber:
https://pixabay.com/de/photos/buntstifte-filzstifte-farbig-402546/

,Chips/ Lebensmittel/ Lecker/ Schmackhaft/ Junk Food“, Urheber: OpenClipart-

Vectors, Pixabay License: freie kommerzielle Nutzung
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(https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf tber:
https://pixabay.com/de/vectors/chips-lebensmittel-lecker-160417/

,Eierkarton/ Recycling/ Verpackung/ Discounter/ Einweg“, Urheber: fotoblend,
Pixabay License: freie kommerzielle Nutzung
(https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf Uber:
https://pixabay.com/de/photos/eierkarton-recycling-verpackung-4046693/

»Geschirrspilmittelflasche”, Urheber: Ralph Aichinger, CC-BY-2.0
(https://creativecommons.org/licenses/by/2.0/), Abruf Uber:
https://www.flickr.com/photos/88249458 @N00/4443667939

,Glas/ Glaser/ Flaschen/ Glascontainer/ Container”, Urheber: geralt, Pixabay License:
freie kommerzielle Nutzung (https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf Uber:

https://pixabay.com/de/photos/glas-gl%C3%A4ser-flaschen-glascontainer-255281/

,Herbst/ Hintergrund/ Farbe/ Laub/ Gold/ Blatt/ Ahorn“, Urheber:
PublicDomainPictures, Pixabay License: freie kommerzielle Nutzung
(https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf tber:
https://pixabay.com/de/photos/herbst-hintergrund-farbe-laub-gold-83761/

»ldee/ Antwort/ Erleuchtung/ Klugheit/ Denken”, Urheber: Peggy Marco, Pixabay
License: freie kommerzielle Nutzung (https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf
Uber: https://pixabay.com/de/illustrations/idee-antwort-erleuchtung-klugheit-
1020343/

,Kartoffelschalen/ Abfall/ Schalen/ Kartoffelschale”, Urheber: ariesa66, Pixabay
License: freie kommerzielle Nutzung (https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf
Uber: https://pixabay.com/de/photos/kartoffelschalen-abfall-schalen-344185/

,Karton/ Milch/ Molkerei/ Saft/ Trinken”, Urheber: Clker-Free-Vector-Images,
Pixabay License: freie kommerzielle Nutzung
(https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf Uber
https://pixabay.com/de/vectors/karton-milch-molkerei-saft-trinken-37804/

,Kerzen/ Weihnachten/ Weihnacht/ Advent/ Weihnachtsdeko”, Urheber:
FelixMittermeier, Pixabay License: freie kommerzielle Nutzung
(https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf tber:
https://pixabay.com/de/photos/kerzen-weihnachten-weihnacht-advent-2993936/

»,Konservendose vor weillem Hintergrund”, Urheber: marcoverch, Creative CC BY 2.0
(https://creativecommons.org/licenses/by/2.0/?ref=ccsearch&atype=rich), Abruf
Uber: https://ccsearch.creativecommons.org/photos/23cc8281-c1d0-45ed-9bf3-
a8bbe7c3a6c3


https://creativecommons.org/licenses/by/2.0/
https://www.flickr.com/photos/88249458@N00/4443667939
https://ccsearch.creativecommons.org/photos/23cc8281-c1d0-45ed-9bf3-a8bbe7c3a6c3
https://ccsearch.creativecommons.org/photos/23cc8281-c1d0-45ed-9bf3-a8bbe7c3a6c3
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»Lupe/ Suchen/ Finden/ Anschauen/ VergroRern”, Urheber: Peggy Marco, Pixabay
License: freie kommerzielle Nutzung (https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf

Uber: https://pixabay.com/de/illustrations/lupe-suchen-finden-anschauen-1020142/

»Mull/ Miallauto/ Lkw/ Mullpresse/ Transport/ Recycling”, Urheber: Conmongt,
Pixabay License: freie kommerzielle Nutzung
(https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf Uber:
https://pixabay.com/de/illustrations/m%C3%BCll-m%C3%BCllauto-lkw-
m%C3%BCllpresse-1591761/

»Milltonne/ Miilltrennung/ Abfall/ Mull/ Millentsorgung”, Urheber: tim22, Pixabay
License: freie kommerzielle Nutzung (https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf
Uber:  https://pixabay.com/de/illustrations/m%C3%BClltonne-m%C3%BClltrennung-
abfall-m%C3%BClI-3415658/

,Niederlandischen Zeitung/ Corona/ News Zu Virus”, Urheber: fotografiekb, Pixabay
License: freie kommerzielle Nutzung (https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf
Uber: https://pixabay.com/de/photos/niederl%C3%A4ndischen-zeitung-corona-
4968519/

»Papier/ Zerrissen/ Zerrissenes Papier/ Riss”, Urheber: ki-kieh, Pixabay License: freie
kommerzielle Nutzung (https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf Uber:

https://pixabay.com/de/photos/papier-zerrissen-zerrissenes-papier-1816679/

,Rollen/ Sanitdr/ Gewebe/ Toilettenartikel/ Leer”, Urheber: Shutterbug75, Pixabay
License: freie kommerzielle Nutzung

(https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf Uber:

https://pixabay.com/de/photos/rollen-sanitir-gewebe-1239214/

»Rosen/ Blumen/ Getrocknet/ Bluten/ Natur/ Pflanzen“, Urheber: Alexas_Fotos,
Pixabay License: freie kommerzielle Nutzung
(https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf Uber:
https://pixabay.com/de/photos/rosen-blumen-getrocknet-bl%C3%BCten-3057398/

»Satzzeichen/ Wort/ Sprache/ Lernen/ Bildung/ Buchstaben®, Urheber: Peggy Marco,
Pixabay License: freie kommerzielle Nutzung
(https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf Uber:
https://pixabay.com/de/illustrations/satzzeichen-wort-sprache-lernen-2999583/

,Servietten/ Frihstick/ Mitagessen/ Abendessen”, Urheber: OpenClipart-Vectors,
Pixabay License: freie kommerzielle Nutzung

(https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf Uber


https://pixabay.com/de/photos/papier-zerrissen-zerrissenes-papier-1816679/
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https://pixabay.com/de/vectors/servietten-fr‘%sC3%BChst%C3%BCck-mittagessen-
161639/

,Tee/ Teebeutel/ Getrdnke/ Krauter/ Bezeichnung/ Brauen”, Urheber: naive_eye,
Pixabay License: freie kommerzielle Nutzung
(https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf Uber:
https://pixabay.com/de/photos/tee-teebeutel-getr%C3%A4nke-krsC3%A4uter-
4073519/

,Tintenpatronen/ Tinte/ Schreiben/ Flller/ Blau”, Urheber: Hans, Pixabay License:
freie kommerzielle Nutzung (https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf (ber:

https://pixabay.com/de/photos/tintenpatronen-tinte-schreiben-6436/

,Trinkpackchen”, Urheber: Like_the_Grand_Canyon, CC BY-NC 2.0
(https://creativecommons.org/licenses/by-nc/2.0/), Abruf Uber:
https://ccsearch.creativecommons.org/photos/b9c528ff-8cc4-43ab-83ee-
f9e5dacaalab

,Tube/ Zahnpasta/ Aluminium/ Rot/ Leer/ Aufgebraucht”, Urheber: EME,
Pixabay License: freie kommerzielle Nutzung
(https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf tber:
https://pixabay.com/de/photos/tube-zahnpasta-aluminium-rot-leer-547403/

,Verband/  Erste-Hilfe/  Medizinische/  Verletzt/  Schmerz®, Urheber:
ElasticComputeFarm, Pixabay License: freie kommerzielle Nutzung
(https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf Uber:
https://pixabay.com/de/photos/verband-erste-hilfe-medizinische-1235337/

yJVerpackung/ Kunststoff/ Vakuum/ Sandwich/ Abfall”, Urheber: sofisorgin, Pixabay
License: freie kommerzielle Nutzung (https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf

Uber: https://pixabay.com/de/photos/verpackung-kunststoff-vakuum-1412907/

,Verpackung/ Schale/ Einwegverpackung/ Obstschale”, Urheber: anaterate, Pixabay
License: freie kommerzielle Nutzung (https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf
Uber: https://pixabay.com/de/photos/verpackung-schale-einwegverpackung-
2529800/

,Warnschild/ Ausrufezeichen Im Roten Dreieck/Alarm®, Urheber: Clker-Free-Vector-
Images, Pixabay License: freie kommerzielle Nutzung
(https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf Uber:
https://pixabay.com/de/vectors/warnschild-30915/

+Wecker/ Klingeln/ Analoge/ Zeit/ Uhr/ Stunden/ Minuten”, Urheber:

jamesmarkosborne, Pixabay License: freie kommerzielle Nutzung


https://ccsearch.creativecommons.org/photos/b9c528ff-8cc4-43ab-83ee-f9e5dacaa0ab
https://ccsearch.creativecommons.org/photos/b9c528ff-8cc4-43ab-83ee-f9e5dacaa0ab
https://pixabay.com/de/photos/verpackung-kunststoff-vakuum-1412907/
https://pixabay.com/de/photos/verpackung-schale-einwegverpackung-2529800/
https://pixabay.com/de/photos/verpackung-schale-einwegverpackung-2529800/
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(https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf tber:
https://pixabay.com/de/vectors/wecker-klingeln-analoge-zeit-uhr-4522015/

Grafik: ,Zahnblrste/ Zahnpflege/ Hygiene/ Zahnmedizin“, Urheber: succo, Pixabay License:
freie kommerzielle Nutzung (https://pixabay.com/de/service/license/), Abruf Uber:

https://pixabay.com/de/photos/zahnb%C3%BCrste-zahnpflege-hygiene-674653/


https://pixabay.com/de/vectors/wecker-klingeln-analoge-zeit-uhr-4522015/
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Anhang

A. Verlaufsplanung - Visuelle Modellierung des Unterrichtsverlaufs
B. Materialien flr die Lehrkraft (vgl. digitale Ablage)

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

D. Sonstige Materialien (vgl. digitale Ablage)



A. Verlaufsplanung - Visuelle Modellierung des Unterrichtsverlaufs
Thema des Unterrichtsentwurfs: Problemlésendes Programmieren des Blue-Bots im Kontext der Miilltrennung

Thema der Unterrichtseinheit: Milltrennung (Umweltschutz und Nachhaltigkeit); Verstandnis des Codings durch Algorithmen
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Phase Handlungsschritte / Lehr-Lern-Aktivititen Sozialform Kompetenzen Medien und Material
der Lehrkraft sowie der Schiiler*innen
Einstieg BegriiBung der Schiiler*innen Lehrkraftgelenktes e  Aktivierung des
(20 Min.) e Die Lehrkraft begruRt die Schiiler*innen und fordert sie aufin = Gesprach im Vorwissens hinsichtlich der
den Theaterkreis zu kommen Plenum Moglichkeiten der

e Die Lehrkraft stellt das Thema der Stunde “Miilltrennung” vor
und ordnet es in die vorherigen Stunden der Unterrichtsreihe

ein

(Theaterkreis)

Milltrennung (SA 1)

Inhaltliche Wiederholung der letzten Stunde

e Die Lehrkraft fordert die Schiler*innen auf, von den
Miillbehaltern zu berichten, die sie in der letzten Stunde
kennengelernt haben (Farbe, Name, welcher Miill darein
gehort)

e Nach Nennung einer Milltonne durch eine/n Schiler*in legt
die Lehrkraft das entsprechende Bild der Miilltonne sowie
eine Karte mit dem Namen der Miilltonne in die Mitte des

Theaterkreises

Lehrkraftgelenktes e
Gesprach im

Plenum

(Theaterkreis)

Vertiefung des Wissens
hinsichtlich der
Milltrennung (SA 1) sowie
Verbalisierung dieser in
einem gemeinsamen
Austausch (PS 1)
Erweiterung der
Kooperations- und
Hilfsbereitschaft (PS 3),

durch gegenseitige

ausgedrucktes Material
(Mulltonnenbilder,
Namen der
Miilltonnen, Bilder des
Miills)

echter Mill (Zettel,
Milchtite, benutzte
Serviette,
Anspitzerreste,
Papiertiten,
Obstschale,
Plastikschale,
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Die Lehrkraft kippt verschiedenen Miill in der Kreismitte aus

mit dem Ziel, dass die Schiler*innen diesen den Mulltonnen

zuordnen:

O

»Ich habe bei mir Zuhause noch etwas Miill gefunden.

Kannst du mir helfen ihn den Miilltonnen
zuzuordnen?”

»In welche Miilltonne gehort dieser Gegenstand?”
»2Warum gehort [...] in diese Milltonne?”

,Glaubt ihr das auch? Oder ist jemand anderer
Meinung?”

»,Kann jemand [Name des Kindes] weiterhelfen?”
»Worauf muss ich bei diesem Gegenstand besonders
achten?” (z. B. bei der Milchtite)

Tafelbild zur Miilltrennung (Karten werden zu einer

Ubersicht an die Tafel gehangen)

Unterstiitzung bei der Batterien, Glas)

Zuordnung des Miills und Magnete
ein angeleitetes

wechselseitiges Feedback

zu der Abfallsortierung (PS

2-M2)

Gemeinsame Betrachtung der Bestandteile und Funktionen des

Blue-Bots

Uberleitung der Lehrkraft zum Blue-Bot, indem der Blue-Bot

prasentiert, mit wenigen Befehlen programmiert und in der

Mitte des Theaterkreises fahren gelassen wird

Murmelphase mit dem Impuls: ,,Was wisst ihr noch iber den

Lehrkraftgelenktes
Gesprach im
Plenum
(Theaterkreis)

Material fir das

Tafelbild (Bilder des

Blue-Bots und

Begriffskarten)

- Regelkarte: Umgang
mit dem Blue-Bot

- Blue-Bot

- Magnete

Auseinandersetzung mit -
dem Aufbau und der
Funktionsweise des Blue-
Bots (SA 1) durch eine
gemeinsame Erarbeitung

dieser sowie den
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Blue-Bot?”

Lehrkraft gelenktes Gesprach zu den Bestandteilen und

Funktionsweisen des Blue-Bots anhand von Leitfragen durch

die Lehrkraft und unter Rickbezug auf den Blue-Bot im

Theaterkreis und ein Bild des Blue-Bots an der Tafel, dabei

Fixierung der AuRerungen an der Tafel durch das Anhingen

entsprechender Begriffskarten

Leitende Fragen der Lehrkraft:

@)

@)

@)

,Beschreibe den Blue-Bot!”

,Welche Bestandteile hat der Blue-Bot?”

,Kannst du diese benennen? Kennst du deren
Funktion?”

,Welche Befehle kannst du dem Blue-Bot geben?”
,Welche Bedeutung hat der Pausenknopf?”

»Was musst du beim Programmieren des Blue-Bots
beachten? An welche Regeln kannst du dich
erinnern?” (Verweis auf Regelkarte)

,Welche Probleme hattest du beim Programmieren?
Wie hast du das Problem geldst?” (z. B.
Neuprogrammierung an einer Stelle; Verwenden von
Planungshilfen)

(An dieser Stelle ggf. die Schiler*innen kognitiv aktivieren,

Austausch von eigenen
Erfahrungen und
Problemen beim
Programmieren (PS1-PS
3-M2)

Entwicklung eines
Programmierverstandnisse
s und Erfassung der
Prinzipien der
Informationsverarbeitung
gemal EVA-Prinzip (SA 4)
Erwerb von Kompetenzen
im Probleml6sen, indem
Problemldsestrategien
ausgetauscht und
mogliche Fehler inhaltlich
und prozessbezogen

reflektiert werden (M 4)
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indem ein Problem durch die Lehrkraft sprachbegleitend
vorgefiihrt wird, z. B. ,,Der Blue-Bot soll zu dieser Stelle
fahren. Ich programmiere ihn so: Geradeaus, Geradeaus,
Links. [Programmierung ablaufen lassen] Oh der Blue-Bot
héatte rechts abbiegen miissen. Ich programmiere neu [Ohne
Losch-Taste]: Geradeaus, Geradeaus, Rechts.
[Programmierung ablaufen lassen]. Was ist jetzt passiert? Was

habe ich falsch gemacht?”)

Visualisierung zentraler Begriffe (Die Lehrkraft wiederholt

und erarbeitet durch gezielte Interaktion mit den

Schiler*innen und deren Aussagen zum Blue-Bot die

Unterscheidung in Sensoren und Aktoren)

@)

Visualisierung der erarbeiteten Definitionen von
Sensoren und Aktoren an der Tafel (Wortspeicher)
Zuordnung und Kennzeichnung der Sensoren und
Aktoren des Blue-Bots an der Tafel (farbige

Markierungen am Tafelbild des Blue-Bots)

Hinfiihrung und Stundentransparenz

Herstellung einer Verbindung zwischen Miilltrennung und

dem Blue-Bot, indem eine Probestrecke in den Theaterkreis

gelegt und der Arbeitsauftrag gegeben wird:

@)

“lhr seid nun Expertinnen und Experten in der

Lehrkraftgelenktes
Gesprach im
Plenum
(Theaterkreis)

Forderung der
sprachlichen
Kompetenzen (PS 1)
Entfaltung der Freude an

informatischer Bildung (PS

Blue-Bot

Probestrecke:
Rasterfolie mit Mullbild
Stundentransparenz-
karten und roter Pfeil
Magnete
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Milltrennung. Der Blue-Bot ist heute unser

Millroboter Anton. Er will den Mill einsammeln und

dann den Weg zur richtigen Miilltonne finden.”
Leitfrage der Unterrichtsstunde (gemeinsam mit den
Schiiler*innen erarbeiten und visualisieren):

o Wie kénnen wir den Blue-Bot so programmieren, dass

er den Mill einsammelt?

o Was missen wir bei der Programmierung beachten?
Uberblick iiber den Stundenverlauf
(Stundentransparenzskarten dabei an die Tafel hdngen)

o Gemeinsame Wiederholung (Theaterkreis/

Murmelphase)

o Arbeit mit den Blue-Bot (Gruppenarbeit)

o Austausch zwischen zwei Gruppen (Gruppenarbeit)

o Prasentation der Lésungswege (Theaterkreis)

Die Lehrkraft heftet den roten Pfeil auf die aktuelle Phase

“Theaterkreis”

4)

Erlauterung des Arbeitsauftrages und beispielhafte

Durchfiihrung

Die Lehrkraft fiihrt einen einfachen Arbeitsauftrag

exemplarisch gemeinsam mit der Klasse durch und

Lehrkraftgelenktes
Gesprach im
Plenum
(Theaterkreis)

Vertiefung des Wissens
Uber den Blue-Bot und
seine Funktionsweise (SA

2), durch die Anwendung

Blue-Bot

Probestrecke:
Rasterfolie mit Mullbild
Klebepunkte
Befehlskarten
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veranschaulicht die Ergebnissicherung mithilfe des

Ergebnisrasters:

@)

,Der Blue-Bot soll die Eierkartons in die blaue

Papiermiilltonne bringen. Wie gehst du vor?”

,Was muss ich machen, um den Blue-Bot die Strecke

fahren zu lassen?”

,Wie kann ich meinen Weg planen?” (Verweis auf
Pfeilkarten, kleine Rasterkarten)

,Wie kann ich meinen programmierten Weg

festhalten?” (z. B. Tastenbefehle aufschreiben)

Organisation der Arbeitsphase:

@)

Hinweis auf Differenzierungsmaterial (laminiertes
Raster, Befehlskarten, leeres Papier)

Erlduterung der weiterfliihrenden Aufgaben fir die
Schiler*innen, die friihzeitig fertig sind
(Helfersystem; Wahlaufgaben 2 und 3 mit
unterschiedlichem Schwierigkeitsgrad)

Optional: Fiir besonders fitte Schiiler*innen den
Tactile Reader heranziehen und sie hiermit

programmieren lassen

o Allgemeine Hinweise zum Arbeitsauftrag:

= Denk daran, dass der Blue-Bot bei jedem

dieses zur - Arbeitsblatter
problemlésenden - ABflr
Programmierung (SA3-M Ergebnissicherung
4)

Entwicklung eines
Programmierverstandnisse
s und Erfassung der
grundlegenden Prinzipien
der
Informationsverarbeitung
gemaR EVA-Prinzip (SA 4)
Forderung der
sprachlichen

Kompetenzen (PS 1)
Entfaltung der Freude an
informatischer Bildung (PS
4)
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Mallstiick einmal anhélt (Pausentaste
driicken)

= Markiere mit einem Klebepunkt die
Millstlicke, die du bereits abgefahren hast

= Denk daran deinen Losungsweg
aufzuschreiben

=  Wir wahlen in Reflexionsphase zufallig aus,
wer den Losungsweg vorstellt: Pass also gut

wahrend der Gruppenarbeit auf!

Phasentrenner: Gruppenbildung durch Ziehen von
Milltonnenbildern (je 2 Gruppen zu derselben Miilltonne),
Auflosen des Theaterkreises hin zu Gruppenarbeits-Tischen

mit jeweils 3 Personen

Karten zur Einteilung in
Gruppen

Erarbeitung Problemldsende Programmierung des Blue-Bots

(30 Min.)

Die Lehrkraft stellt eine Stoppuhr auf 30 Minuten und setzt
den roten Pfeil auf die Phase “Gruppenarbeit”

Die Schiler*innen bearbeiten die Aufgabe 1 und ggf. die
Aufgabe 2 und/oder 3

Die Schiiler*innen erkennen den Miill der in ihre jeweilige
Milltonne gehort, planen ihren Programmier-Code, geben

diesen in den Blue-Bot ein und reflektieren bzw. Gberarbeiten

Gruppenarbeit

Vertiefung und
Anwendung des Wissens
hinsichtlich der
Milltrennung und der
Funktionsweise des Blue-
Bots (SA 1:SA2)
Probleml6sende

Programmierung des Blue-

Stoppuhr
Pro Gruppentisch
(bereits zuvor von der
Lehrkraft in Kérbchen
vorbereitet):
Blue-Bot
3 Arbeitsblatter
AB
Ergebnissicherung

o Klebepunkte
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ihn

AnschlieBend dokumentieren sie ihren Programmier-Code auf

dem Arbeitsblatt

Phasentrenner: Klingeln der Stoppuhr/ Ruhesignal

Bots unter Anwendung des
Wissens uber die
Prinzipien der
Informationsverarbeitung
(SA3-SA4-M4)
Wissenserwerb und
Problemldsung durch
standigen Austausch (PS 1
-PS3-M2)

Ausbau der Kompetenzen
im selbstregulierten
Arbeiten beim
strukturierten
Problemlésen (M 1)

o Spielfeldplan:
transparente
Rasterfolie mit
Bildern von Mill,
dem Blue-Bot und
der Milltonne

o laminiertes
Regelblatt: Umgang
mit dem Blue-Bot

Differenzierungs-
material
(Befehlskarten,
laminierte Raster,
Folienstift, leere Zettel)
am Lehrerpult

Ergebnis-
sicherung
(40 Min.)

Austausch zwischen zwei Gruppen

Gruppenarbeit

Einteilung der Partnergruppen nach den gleichen Miilltonnen
Die Lehrkraft stellt eine Stoppuhr auf 40 Minuten und setzt
den roten Pfeil auf die Phase “Austausch zwischen zwei
Gruppen”

Die Lehrkraft stellt kurz den Reflexionsbogen vor

Die Schiiler*innen werden dazu aufgefordert, ihre

Reflexion der richtigen
Milltrennung und der
Vorgehensweise beim
Programmieren (SA1-M
4) durch ein gegenseitiges
angeleitetes Feedback
mithilfe eines

strukturierten

Stoppuhr

Pro Partnergruppen:

o Blue-Bot

o Spielfeldplan:
transparente
Rasterfolie mit
Bildern von Miill,
dem Blue-Bot und
der Milltonne

o 3 Arbeitsblatter
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Losungswege und Erkenntnisse hinsichtlich der
Programmierung des Blue-Bots ihrer Partnergruppe unter
Verwendung des Reflexionsbogens vorzustellen

Die Programmierungen werden der Partnergruppe

prasentiert

Reflexionsbogens (PS2 - M
3)

Forderung der
Kooperations- und
Hilfsbereitschaft durch das
gemeinsame Finden von
Losungen und das
gegenseitige Geben von
Tipps (PS 3)
Wissenserwerb durch
Austausch und
exemplarische
Programmierungen (SA 3 -
PS 1)

Zielorientierte,
selbstregulierte Reflexion
des Arbeitsprozesses und
der Lésungen (M 1- M 2)

Reflexionsbogen
ABs
Ergebnissicherung
der beiden Gruppen

(@)

Phasentrenner: Auflosen der Gruppenarbeits-Tische hin zum
Theaterkreis durch das Klingeln der Stoppuhr/ Abspielen

eines Liedes

CD-Rekorder
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Reflexion
(10 Min.)

Vorstellung der Arbeitsergebnisse und Reflexion der

Probleml6sekompetenz auf Metaebene

Gesprach im
Plenum
Die Lehrkraft setzt den roten Pfeil auf die Phase “Prasentation = (Theaterkreis)

der Losungswege”
Zusammentragen der Programmierergebnisse im Plenum,

Ziel: erneutes Herausstellen der richtigen Miilltrennung

Reflexion des Arbeitsprozesses im Plenum,
Ziel: Vertiefung und Sicherung der Vorgehensweise beim
problemorientierten Programmieren
Die Schiler*innen werden dazu aufgefordert, ihre
Erfahrungen hinsichtlich der Programmierung des Blue-Bots
unter folgenden Leitfragen zu verbalisieren:
o ,Wie hat die Arbeit mit den Robotern funktioniert?“
(Daumenabfrage)
o ,Wie seid ihr bei der Planung vorgegangen?“
o ,Welche Probleme sind aufgetreten? Wie seid ihr mit
diesen umgegangen?“
Einzelne Programmierungen des Blue-Bots zu Aufgabe 1 (bei
Zeit auch 2 und 3) werden von den Schiiler*innen in der Mitte
des Theaterkreises prasentiert: Probleme oder besondere

Schwierigkeiten werden anhand dieser aufgezeigt

Lehrkraftgelenktes

Festigung des Wissens -
Uber Miilltrennung und die
Funktionsweise des Blue-
Bots (SA 1 - SA 2) durch die
aktive Reflexion bzw. den
aktiven Austausch Uber die
Ergebnisse und
Lésungswege (PS1-PS2 -
PS3-M2)

Entwicklung eines
Programmierverstandnisse
s (SA 4) durch die
Beschreibung der
Sensoren und Aktoren
sowie deren
Funktionsweise anhand
eines Beispiels

Entfaltung der Freude an
der informatischen Bildung
(PS 4)

Erwerb von Kompetenzen

im Problemlésen (M 4)

Blue-Bot

alle Spielfeldplane
ABs
Ergebnissicherungen
der Gruppen
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e Funktionsweisen der Sensoren und Aktoren werden von den

Schiler*innen anhand dieser Programme aufgezeigt und mit

eigenen Worten erldutert

e Relevante Aspekte in Bezug auf das Probleml6sen sowie

dessen Umsetzung in konkreten Programmierungen werden

dabei durch die Lehrkraft erneut aufgegriffen und vertieft

e Beantwortung der Leitfragen durch die Schiiler*innen

o weiterfihrender Ausblick auf Folgestunden

@)

@)

Was ist Recycling und wie funktioniert das?

Wir basteln Erinnerungskarten und hangen diese lber
die Mulleimer unserer Klasse

Selbststandiges Entwerfen eines Spielplans zur
Milltrennung

Algorithmen im Alltag: Wo finde ich sie noch?

(Uberleitung tiber Navigationssysteme)
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. Materialien fiir die Lehrkraft (vgl. digitale Ablage)
e Material zum Tafelbild Milltrennung

e Material zum Tafelbild Blue-Bot

e Stundentransparenzkarten

e Roter Pfeil

e Muster fiir den Spielfeldplan der Probestrecke

e Karten zur Einteilung der Gruppenarbeitsphase

e Bildkarten fiir die Spielfelder

e Muster fiir die Spielfeldplane

. Materialien fiir die Schiiler*innen (vgl. digitale Ablage)
e Regelkarte — Umgang mit dem Blue-Bot

e Aufgabenkarten

e Arbeitsblatt Losungsdokumentation

e Differenzierung — Befehlskarten

e Differenzierung — Spielfeldplane zum Laminieren

e Reflexionsbogen

. Sonstige Materialien (vgl. digitale Ablage)
e Musterldsung — Stundentransparenz

e Musterlosung — Tafelbild Milltrennung

e Musterlosung — Tafelbild Blue-Bot

e Musterlosung — Aufgaben





