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Mit dem Ozobot zur Schule

Verwendung des Roboters Ozobot Bit / Evo im Rahmen der
Erstellung von Weg-Zeit-Diagrammen anhand des Schulwegs

Ozobot Bit / Ozobot Evo

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

Hauptschule, Realschule, Gymnasium, Gesamtschule,
Sekundarschule

Klasse 7/8

Mathematik/Physik

Zuordnung/ Funktion: Weg-Zeit-Diagramme
90 Minuten

Die Stunde kann im Mathematik- oder Physikunterricht der
Jahrgangsstufen 7 oder 8 in samtlichen Schulformen
durchgefiihrt werden.

In Gruppenarbeit soll ein individueller Schulweg programmiert
werden, der mehrere Verkehrsmittel - und somit
Geschwindigkeiten — beinhaltet. Der Ozobot fahrt diesen Weg.
Die Zeiten der Abschnitte sollen gemessen und in einem Weg-
Zeit-Diagramm darstellt werden.

Zum Einstieg in die Unterrichtsstunde wird ein Musterschulweg
vorgestellt, den der Ozobot nachfidhrt. Die Schiler*innen sollen
die Situation und insbesondere die unterschiedlichen
Geschwindigkeiten und deren Bedeutungen beschreiben. Die
Frage, wie man diesen Sachverhalt in einem Diagramm
mathematisch darstellen kénne, leitet zum Thema ,Weg-Zeit-
Diagramme” Uber. Das zu dem Musterschulweg zugehorige
Diagramm wird prasentiert und die Teilabschnitte sollen
beschrieben werden. Im Anschluss fahrt der Ozobot den
Musterschulweg erneut, wobei auf die zuvor besprochenen
Inhalte geachtet werden soll.

Die Erarbeitungsphase besteht aus der Bearbeitung des
Arbeitsblattes in Gruppen und somit aus der Entscheidung fiir



einen Schulweg, der Programmierung dieses, des Probefahrens
und eventuell einer Korrektur. Nach der Fertigstellung der Route
wird der Spielplan mit Klebeetiketten gestaltet und bei weiteren
Fahrten des Ozobots die bendétigte Zeit per Stoppuhr gemessen.
Aus den gesammelten Werten wird ein Weg-Zeit-Diagramm
erstellt.

Als Sprinteraufgabe ist es moglich, ein Video mit dem iPad
aufzunehmen, das die Fahrt des Ozobots zeigt und eine Erklarung
der Geschehnisse beinhaltet.

Die Ergebnissicherung erfolgt durch die Prasentation zweier
Gruppen, die Reflexion und das Aufhdngen der Spielpldne im
Klassenverbund.
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1. Einleitung und Themenbegriindung

Digitale Bildung und die daraus entstehende digitale Kompetenz sind in der heutigen Zeit
eine wichtige Voraussetzung, um mindig und souverdan zu handeln sowie an der
Gesellschaft teilzuhaben. Aus diesem Grund wird angestrebt, Kinder und Jugendliche ,,zu
einem sicheren, kreativen und verantwortungsvollen Umgang mit Medien zu befahigen”
(Medienberatung, 2019a, S. 4) und zusatzlich zu diesen Medienkompetenzen ebenfalls

grundlegendes informatisches Wissen zu vermitteln (vgl. ebd.).

Jede*r Schiler*in wird im Alltag bewusst, aber auch unbewusst mit digitalen Medien
konfrontiert. Dabei fehlt oft das informatische Grundverstandnis und es werden meist nur
die Anwendungskompetenzen gefordert. Das Ziel der digitalen Bildung soll allerdings sein,
dass jede*r die Moglichkeit hat, sich aktiv mit digitalen Medien auseinanderzusetzen und
einen kritischen Blick auf vorhandene digitale Inhalte einzunehmen. AuBerdem soll ein
sozial verantwortliches Handeln ermoglicht werden (vgl. ebd.). Bildung im Allgemeinen
ermoglicht eine aktive Teilhabe und Mitgestaltung der Gesellschaft und tragt zur
Umsetzung von Demokratie, Solidaritdt und Integration bei. Zusatzlich wird durch die
Nutzung digitaler Medien der Zugriff auf zahlreiche Informationen moglich. Es sollen
individuelle Bediirfnisse berlicksichtigt werden und Unterschiede durch den

soziobkonomischen Status oder das Geschlecht reduziert werden (vgl. EUC, 2018).

Fiir den Einsatz von digitalen Medien nennt Ddbeli Honegger vier Argumente: Das
Lebenswelt-, das Zukunfts-, das Lern- und das Effizienzargument. Schiler*innen
erschlieBen sich ihre Umwelt mithilfe der schulischen Bildung. Dieser Prozess kann durch
digitale Kompetenzen unterstitzt werden. Heutzutage ist ,die wissenschaftliche und
berufliche Welt von digitalen Medien gepragt” (Irion, 2018, S. 4), was sich in den nachsten
Jahren und Jahrzehnte noch verstarken wird. Aus diesem Grund sind digitale Kompetenzen
eine Voraussetzung fir die zukiinftige Lebenswelt der Schiiler*innen. In Bezug auf das
Lernargument kann angefiihrt werde, dass digitale Medien Chancen zum Lernen und
Lehren bilden. So kénnen Inhalte in Videos dargestellt und online abgerufen werden oder
Lern-Apps als Unterstitzung dienen. Das Effizienzargument bezieht sich nicht auf die
Lernertrage der Schiler*innen, sondern auf die Arbeitserleichterung des padagogischen
Personals. Beispielsweise die Vorbereitungszeit inklusive der Informationsrecherche kann

durch den Einsatz digitaler Medien effizienter gestaltet werde (vgl. ebd.).
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Das Lernen als allgemeiner Begriff besteht aus einer Kombination von reinem Wissen,
Fahigkeiten und dem Charakter des Lernenden. Kreativitdat, kritisches Denken,
Kommunikation und Kollaboration (die 4K-Skills) sollen nicht getrennt voneinander,
sondern verknlpft zum Prozess des Lernens von reinem Wissen thematisiert und somit
erlernt werden. Unter dem Begriff Kreativitat ist neben musikalischen und kiinstlerischen
Aspekten auch ein kreativer Umgang mit Problemen und Ideen zu verstehen. Durch die
Forderung dieses kreativen Denkens im Unterricht wird zudem ein erhohter
Wissenserwerb der Schiler*innen herbeigefiihrt. Die Fahigkeit, kritisch zu denken,
ermoglicht das Hinterfragen, Analysieren, Evaluieren und Bewerten bestimmter
Informationen, die zum Verstandnis und zur Nutzung von Wissen erforderlich sind. Die
Fahigkeiten der Kommunikation und Kollaboration nehmen in der heutigen Welt eine sehr
grofRe Bedeutung ein und sind voneinander abhangig: Die Zusammenarbeit in einer Gruppe
fordert die Kommunikation, welche wiederum fir das kollaborative Arbeiten eine

Voraussetzung ist (vgl. Fadel et al., 2015).

Durch die Veroffentlichung des Medienkompetenzrahmens des Landes NRW ist der
Umgang mit digitalen Medien ein verpflichtender Teil der schulischen Bildung geworden.
Der Medienkompetenzrahmen definiert sechs ibergeordnete Kompetenzen, die jeweils in
vier Teilkompetenzen eingeteilt sind. So sollen im Unterricht folgende Kompetenzen auf
Seiten der Schiiler*innen ausgebildet werden: Bedienen und Anwenden, Informieren und
Recherchieren, Kommunizieren und Kooperieren, Produzieren und Prasentieren,
Analysieren und Reflektieren, Problemlosen und Modellieren (vgl. Medienberatung,
2019b). In der geplanten Unterrichtsstunde sollen ausgewahlte Kompetenzen aus dem
Medienkompetenzrahmen sowie die allgemeine Kompetenz des Problemldsens im

Mittelpunkt stehen.

Das Losen von Problemen erfordert rationales Denken, was in nahezu allen Bereichen des
Lebens bendtigt wird. Insbesondere in der heutigen Welt, in der die Technik immer
wichtiger und komplexer gestaltet ist, muss diese Kompetenz intensiver geférdert werden
(vgl. Nievergelt, 1999). Das zu l6sende Problem wird als eine Barriere aufgefasst, welche in
der Abfolge bestehend aus Ausgangszustand, Handlungsschritten und Zielzustand
vorkommt. Die Barriere kann in jedem dieser drei Bereiche vorkommen, wodurch drei
Problemtypen unterschieden werden kénnen. Das Ldsen einer Problemaufgabe stellt die
Beseitigung der Barriere dar (vgl. Giest, 2009). Problemlésekompetenz ist dann

erforderlich, wenn die Lésung eines Problems nicht offensichtlich bzw. naheliegend ist,
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sodass die Losung nicht durch eine geldaufige Routine herbeigeflihrt werden kann. Sie
fordert die Aneignung des eigenstandigen Denkens sowie die Aktivierung und Organisation
des Vorwissens (vgl. Kipman, 2020). Einen wichtigen Teil der Problemlésekompetenz
stellen die Heurismen dar, die als ,Vorgehensweisen in Lern-, Erkenntnis- und
Problemprozessen, die mehrmals wiederholt werden” (ebd., S. 20) definiert werden

kdnnen (vgl. ebd.).

Neben dem Problemlésen ist der Begriff des Computational Thinking von besonderer
Bedeutung. Dieser beschreibt das informatische Denken. Nach Wing ist Computational
Thinking ein gedanklicher Prozess, der in die drei Stufen Problemformulierung,
Formulierung der Losungsschritte und Ausfiihrung und Auswertung der Losungsschritte
untergliedert werden kann. Somit umfasst das Computational Thinking die Ebenen der
Abstraktion, der Automatisierung und der Analyse (vgl. Bollin, 2016). Die Kompetenzen des
Computational Thinking konnen in zwei Teilbereiche unterteilt werden: Probleme
konzeptualisieren und Losungen operationalisieren. Dem ersten Bereich werden das
Wissen von digitalen Systemen, die Formulierung und Analyse von Problemen sowie die
Erhebung und Reprdsentation relevanter Daten untergeordnet. Die Kompetenz, Lésungen
zu planen und anschlieRend bewerten zu kénnen, ist ein Teil des zweiten Bereichs, ebenso

wie das Entwickeln von Algorithmen und Programmen (vgl. Eickelmann et al., 2019).

In diesem Unterrichtsentwurf wird der Lernroboter Ozobot Bit oder Ozobot Evo als
medialer Teil des Unterrichts und des Themas eingesetzt. Dieser Entwurf kann im
Mathematik- und Physikunterricht der Jahrgangsstufen 7 oder 8 in samtlichen Schulformen
durchgefiihrt werden. In Gruppenarbeit soll ein individueller Schulweg programmiert
werden, der mehrere Verkehrsmittel — und somit Geschwindigkeiten — beinhaltet. Der
Ozobot fahrt den programmierten Weg. Die Zeiten der verschiedenen Abschnitte sollen

gemessen und in einem Weg-Zeit-Diagramm darstellt werden.
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2. Sachanalyse

2.1 Darstellung ,,Roboter”

Der Begriff ,Roboter” wurde Anfang des 20. Jahrhunderts von Karel Capek in der Science-
Fiction Literatur eingefiihrt (vgl. Oubatti, 2007). Ein Roboter ist eine technische Apparatur,
die einen beweglichen Computer mit einigen Wahrnehmungs- und Denkfahigkeiten
darstellt. Diese Apparatur ist von besonderer Bedeutung, da sie viele Einsatzmaoglichkeiten
bietet. Dies resultiert vor allem aus der Vielféltigkeit der verschiedenen Modelle. Roboter
sind in verschiedenen GroBen und Formen erhaltlich. Zusatzlich gibt es ein weites Spektrum
der vorhandenen Fahigkeiten (vgl. Buller et. al., 2019). Klassifizieren lassen sie sich zum
Beispiel Gber ihre Standortbindung. So gibt es mobile Roboter, die sich in ihrer Umgebung
bewegen kdnnen und somit nicht an einen Standort gebunden sind und es gibt stationare
Roboter, die an ihren Standort gebunden sind (vgl. Oubatti, 2007). Zudem sind Sensoren
fir mobile Roboter notwendig, da sie selbstandig ihre Umwelt erfassen miussen,
wohingegen stationdre Roboter auch ohne Sensoren arbeiten kénnen und sich nur auf fest
programmierten Bahnen bewegen (vgl. Wiist, 2004). Typischerweise besteht ein Roboter
aus einer Hille, einem System, das der Bewegung dient und aus verschiedensten Sensoren.
Ein Sensor hilft dem Roboter dabei, Informationen aus dem Umfeld wahrzunehmen. Diese
werden als elektrische Signale an die Steuereinheit weitergegeben, die diese
Informationen verarbeitet und an die Aktoren weitergibt. Somit entsteht die ausgefiihrte
Aktion des Roboters aus einem Zusammenspiel zwischen Sensoren, Steuereinheit und
Aktoren (vgl. Oubbati, 2007). Um einige Beispiele fiir Sensoren zu nennen, kénnen
beispielsweise Kameras, Abstands-, Temperatur- und Ultraschallsensoren aufgefiihrt
werden. Die Aktoren eines Roboters dienen dazu die physikalischen Aktionen auszufiihren
(vgl. ebd.). Sie schlieRen auch Interaktionssysteme und das Bewegungssystem mit ein. Um
einen Roboter zu nutzen wird aulRerdem eine Stromquelle in Form von Batterien, Akkus
oder Steckdosenanschluss gebraucht (vgl. Buller et al., 2019). Der wichtigste Bestandteil
eines Roboters ist die CPU (central processing unit, Ubersetzt: zentrale
Verarbeitungseinheit). Die CPU ist umgangssprachlich das Robotergehirn und fihrt
Anweisungen aus und versetzt den Roboter in Bewegung. Haufig kdnnen Roboter aber nur
Aktionen ausfiihren, die zuvor von einem Menschen programmiert wurde (vgl. ebd.).

Es gibt viele unterschiedliche Arten von Robotern. Ein Robotertyp ist zum Beispiel der

soziale Roboter. Er kann beobachten, lernen, horen oder auch helfen sowie bei der
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Steuerung von Haushaltsgeraten unterstlitzen. Andere Robotertypen kdnnen menschliche
Kommunikation verstehen. Es gibt viele weitere Beispiele, von Servicerobotern bis hin zu
Medizinrobotern. In den letzten Jahren riickt der Einsatz von Robotern immer weiter in den
Alltag der Menschen. So besitzen bereits viele Menschen einen Rasenmaher-Roboter oder
einen Staubsauger-Roboter, die den Menschen als Serviceroboter unterstiitzen. Auch in

der Industrie werden Roboter eingesetzt, beispielsweise in der Autoindustrie (vgl. ebd.).

2.2 Lernroboter als Unterrichtsgegenstand
Die Einsatzmoglichkeiten von Robotern sind sehr vielfdltig. Mit der zunehmenden
Digitalisierung in unserer Gesellschaft wird die Thematisierung von Medienkompetenzen
im Schulunterricht immer wichtiger. Sogenannte Lernroboter kénnen im Unterricht in
verschiedenen Fachern eingesetzt werden und auch selbst zum Unterrichtsgegenstand
werden. Des Weiteren bringen Lernroboter auch einige didaktische Vorteile mit sich. Zum
einen schafft die Verwendung eines Lernroboters durch sein interaktives Informatiksystem
eine Spielumgebung. Durch die Existenz von vielzahligen Sensoren und Aktoren zum
Messen, Regeln und Steuern ist ein vielseitiger Einsatz des Lernroboters im Unterricht
moglich. Zum anderen bietet der Einsatz von Lernrobotern im Unterricht die Mdéglichkeit,
Grundlagen des Programmierens in der einfachsten Gestalt kennenzulernen (vgl.
Nievergelt, 1999). Ein weiterer Vorteil des Einsatzes von Lernrobotern ist die Moglichkeit
eines didaktisch reduzierten Einstiegs. So miissen die Schiler*innen zu Beginn lber keine
Vorkenntnisse verfliigen. Durch die geringen Einstiegshiirden werden zudem viele
Erfolgserlebnisse geschaffen (vgl. Stiftung Haus der kleinen Forscher, 2018). Zugleich
ermoglichen Lernroboter verschiedene Zugange zu den verschiedenen Bereichen von
Programmierungen. Bei einigen Lernrobotern kann die Programmierung Uber grafische
Codebausteine erfolgen. Auch verschiedene Schwierigkeitsgrade der Programmierung sind
bei den verschiedenen Arten von Lernrobotern moglich. Darliber hinaus ist ein weiterer
Vorteil, dass der Lernroboter facheriibergreifend sowie eingebettet im Fachkontext,
eingesetzt werden kann (vgl. Brandhofer, 2017). Die sonst so abstrakten Algorithmen
werden fir die Schiler*innen durch Tastenbefehle oder Blocksprache fassbar und
verstandlich. Besonders fir Schiler*innen, welche lieber haptisch arbeiten, sind
Lernroboter gut geeignet. Sie sind motivierend und erdffnen eine gestalterische
Erarbeitung (vgl. Romeike, 2017). Der Einsatz dieser Roboter ermdglicht das Sammeln von

Erfahrungen im Bereich des problemlésenden Denkens.
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2.3 Darstellung des ,,0zobots”

In der geplanten Unterrichtsstunde zum Thema Weg-Zeit-Diagramme wird der Lernroboter
,0zobot” eingesetzt. Dieser ist in zwei Versionen erhaltlich, die sich in ihrer GrofRe, den
Sensoren und in der Anzahl der vorhandenen LEDs unterscheiden. Beide Versionen des
Roboters verfligen liber einen Farbsensor. Die grofRere Version des Ozobots, der Ozobot
Evo, verflgt zusatzlich Gber vier Hindernissensoren. Der Farbsensor dient der Erkennung
von Linien und Farbcodes, der Hindernissensor erkennt Gegenstande auf seiner Fahrbahn.
Die von diesen beiden Sensoren ausgeldsten Befehle werden anschlieRend an die Aktoren
weitergegeben. Der Ozobot verflgt Giber zwei Aktoren: Motor und LED-Lampen. Der Motor
ist dazu in der Lage, die Richtung oder die Geschwindigkeit des Ozobots zu dndern. Die LED-
Lampen konnen in verschiedenen Farben blinken. Der Ozobot Bit — der kleinste
programmierbare Roboter der Welt — verfiigt nur tiber eine LED-Lampe. Im Vergleich dazu
hat der Ozobot Evo sieben LEDs. Beide Versionen bieten die Moglichkeit der Codierung
Uber ein Blatt Papier, auf dem Linien und Farbcodes gezeichnet werden. Abhangig von den
Farbcodes fiihrt der Ozobot verschiedene Mandver aus. Weiterhin kénnen beide Versionen
des Ozobots digital programmiert werden. Hierflr steht die kostenlos zugingliche
Programmierplattform , OzoBlockly” bereit. Beim Ozobot Evo kann zusatzlich eine
Fernsteuerung des Roboters liber eine Bluetooth-Verbindung mit dem Smartphone

erfolgen (vgl. TIM Supplies GmbH, 2017).

Durch den Einsatz von Lernrobotern im Unterricht entstehen zahlreiche didaktische
Moglichkeiten. Mitchell Resnick hat dazu das Kompetenzmodell ,,low floor - wide walls -
high ceiling” erstellt. Diese bildlichen Darstellungen beschreiben einen leichten Einstieg,
verschiedene Zugangsweisen und die unbeschrankte Komplexitat. Fiir den Umgang mit
Robotern und das Programmieren ist zunachst kein Vorwissen notig und nach kurzer Zeit
kdnnen bereits erste Erfolgserlebnisse sichtbar werden (,,low floor”). AuBerdem kdnnen
Roboter und ihre Programmierungen in zahlreichen thematischen Bereichen — und somit
auch in vielen Schulfiachern — eingesetzt werden. Dieser weitreichende Einsatz ist in
Resnicks Modell durch die ,wide walls“ dargestellt. Das Bild des ,,high ceiling” reprasentiert
die nach oben hin unbegrenzte Anpassung der Komplexitat von Problemstellungen, sodass
Roboter in samtlichen Altersstufen und Schwierigkeitsgraden eingesetzt werden kénnen

(vgl. Resnick, 2017).
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Der Ozobot erflllt diese drei Facetten und bietet somit ein hohes Potential fiir den
Unterricht. Die Bedienung des Ozobots ist simpel und schnell zu erlernen. Durch die leichte
Programmierung Uber das Kleben von Farbcodes ermoglicht der Ozobot einen schnellen
Einstieg in die Auseinandersetzung mit Algorithmen und Robotern. Zudem kdnnen erste
Erfahrungen bereits durch Ausprobieren und Experimentieren mit den Farbcodes
gewonnen werden. Fiir diese Art der Programmierung sind keine Vorkenntnisse wie
beispielsweise Programmiersprachen notwendig. Somit erfiillt der Ozobot die Facette des
,low floor”. Auch die , wide walls” sind durch diesen Roboter gegeben, da er sowohl in der
Schule im Bereich der Informatik als auch in Sprachen, Mathematik, den Natur- oder
Gesellschaftswissenschaften eingesetzt werden kann. Zudem ermoglichen die beiden
Varianten der Steuerung — die Farbcodes oder die Programmierung mithilfe von OzoBlockly
— verschiedenste Zugangsweisen und Aufgabenstellungen. Beispielsweise kann mit der
Programmierung liber die Farbcodes und Linien gestartet werden. Als Einstieg ist es hierbei
moglich, zundchst das Fahren eines Ozobots zu beobachten und anschlielend zu
analysieren, welche Farbcodes welche Steuerungen des Ozobots hervorrufen. Darauf
aufbauend kann eine eigene Programmierung des Ozobots mithilfe selbst aufgeklebter
oder gemalter Farbcodes erfolgen. Einen héheren Schwierigkeitsgrad bietet der Ubergang
zur grafischen Programmieroberfliche OzoBlockly. Auch auf dieser grafischen
Programmieroberflache gibt es fliinf verschiedene Stufen unterschiedlicher Komplexitat,
die unterschiedliche Funktionen beinhalten. Zusatzlich bietet OzoBlockly die Méglichkeit,
einen Einblick in die JavaScript-Datei des grafisch programmierten Codes zu erhalten. Somit
ist es moglich passende Programmieroberflachen sowohl fiir Kindergartenkinder als auch
fir Oberstufenschiiler*innen bereitzustellen (vgl. Brandhofer, 2017). Daraus resultiert fir
die Aufgaben ebenfalls eine unbeschrankte Komplexitat, was der Facette des ,,high ceiling”

entspricht.

Anhand des Medienkompetenzrahmens NRW kann deutlich gemacht werden, wie die
Verbindung verschiedener Kompetenzbereiche mit dem Ozobot ermoglicht wird. Die
Schiler*innen koénnen Erfahrungen im ersten Kompetenzbereich ,Bedienen und
Anwenden” sammeln. Sie lernen den Lernroboter als digitales Werkzeug kennen und
kdnnen ihn kreativ und gezielt einsetzen. Zusatzlich kénnen sie durch das Speichern ihrer
Programmierung lernen, ihre Daten zu organisieren. Mithilfe des Ozobots kdnnen die
Schiler*innen auch Erfahrungen im Bereich ,,Produzieren und Prasentieren” sammeln. So

konnen sie Medienprodukte adressatengerecht planen, gestalten und prasentieren sowie



Seite |8
diese auf unterschiedliche Weisen teilen oder veroffentlichen. Ganz besonders lasst sich
die Teilkompetenz ,,Problemlésen und Modellieren” férdern. Durch die Beobachtung des
Roboters konnen grundlegende Prinzipien und Funktionsweisen der digitalen Welt
identifiziert, verstanden und bewusst genutzt werden. Auch algorithmische Muster und
Strukturen koénnen erkannt, nachvollzogen und reflektiert werden. Durch eigene
Programmierungen — unabhangig von ihrem Schwierigkeitsniveau — kdénnen Schiler*innen
verschiedene Probleml&sestrategien entwickeln. Aufgrund des lebensnahen Einsatzes des
Lernroboters in verschiedenen Bereichen kénnen sie zusatzlich unterschiedliche Einflisse
von Algorithmen und Auswirkungen der Automatisierung von Prozessen in der digitalen

Welt beschreiben und reflektieren (vgl. Medienberatung, 2019a).

Der Begriff des ,Algorithmus” ist bei Programmierungen zentral. Meyer und Neppert
definieren sechs Eigenschaften eines Algorithmus: Eindeutigkeit, Finitheit, Ausfihrbarkeit,
Terminierung, Determiniertheit und Determinismus. (vgl. Meyer & Neppert, 2012). Die
Arbeit mit dem Ozobot ermoglicht den Schiler*innen diese Eigenschaften kennenzulernen.
Beispielsweise ist den Farbcodes und auch den Elementen in OzoBlockly jeweils eine
bestimmte Funktion zugewiesen. Damit enthalt der Algorithmus keine widerspriichliche
Beschreibung und erfiillt somit die Eigenschaft der Eindeutigkeit. Des Weiteren ist die
Eigenschaft der Ausfihrbarkeit erfillt, da der Ozobot in der Lage ist, programmierte
Aktionen auszufiihren, sofern diese eindeutig festgelegt sind. Falls der Ozobot die Aktion
nicht ausfiihren kann, also keinen weiteren Linien oder Objekten folgen kann, bewegt er

sich nicht weiter fort (vgl. ebd.).

Das zur Programmierung bendtigte algorithmische Denken trdgt entscheidend zum
Computational Thinking bei. Die drei Stufen nach Wing (siehe S. 3) kénnen auf den Ozobot
wie folgt Gbertragen werden: Als Problemformulierung muss bei der Nutzung des Ozobots
zunachst festgelegt werden, was der Roboter ausfiihren soll und wie dies mithilfe der
Programmierung erreicht werden kann. Die Formulierung der Losungsschritte entspricht
den bendétigten Schritten der Programmierung und die Ausfiihrung und Auswertung dieser
erfolgt, indem der Ozobot den programmierten Weg fahrt. Dieser wird mit dem zu Beginn

formulierten Ziel abgeglichen.

Die Nutzung des Ozobots erfordert die sogenannten 4K-Skills (siehe S. 2). Zum
Programmieren, also der Anordnung der Farbcodes oder der Bausteine in OzoBlockly, sind

kreative Ideen auBlerst hilfreich und haufig erforderlich. So kann beispielsweise ein
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Teilproblem durch neue und/oder unkonventionelle Ideen gelost werden oder ein Code

kiirzer gestaltet werden.

Die zweite Kompetenz, das kritische Denken, ist dadurch erfillt, dass die Schiler*innen
durch den Umgang mit dem Ozobot sowohl seine Vor- als auch seine Nachteile erfahren.
Sie lernen die Grenzen dieses Roboters kennen und auch mit diesen umzugehen. Darliber
hinaus lernen sie mit ihm zu arbeiten und ihn zur Unterstitzung des Lernprozesses zu
nutzen. AuBerdem wird das kritische Denken im Bearbeitungsprozess von Aufgaben mit
dem Ozobot geférdert, wenn die Schiler*innen ihre Ideen und Lésungswege kritisch

hinterfragen und gegebenenfalls abandern oder verbessern.

Falls der Ozobot in einer Gruppenarbeit eingesetzt wird, sind zusatzlich die Aspekte der
Kommunikation und der Kollaboration notwendig, da andernfalls keine Problemlésung in
der Gruppe erreicht werden kann. Die Schiler*innen mussen also sowohl ihr eigenes
Denken und Arbeiten mit anderen teilen kdnnen als auch gemeinsam mit ihren
Gruppenmitgliedern arbeiten, sich aufeinander abstimmen und miteinander lernen

kénnen.

2.4 Fachlich-inhaltlicher Unterrichtskontext
In der vorgestellten Unterrichtsstunde wird der Ozobot zum Thema Weg-Zeit-Diagramme
eingesetzt. Weg-Zeit-Diagramme sind in der Mathematik dem Themenbereich der
Funktionen und Zuordnungen als Teilgebiet der Analysis zuzuordnen. Eine Zuordnung
ordnet einem Wert einen anderen Wert eindeutig zu. Die Weg-Zeit-Diagramme sind ein
Beispiel fur eine eindeutige Zuordnung. Jedem einzelnen Wert der GroRe ,Zeit” wird
eindeutig ein Wert der GrolRe ,Weg" zugeordnet. Diese Zuordnung kann graphisch in einem
Koordinatensystem dargestellt werden. Die abhdngige Grole ist dabei der Weg und die
unabhangige GrofRle die Zeit. Dementsprechend gilt die x-Achse als Zeitachse, wohingegen
der Weg auf der y-Achse des Koordinatensystems abgebildet wird. Weg-Zeit-Diagramme
lassen sich in verschiedene Abschnitte unterteilen, die im Graphen als Geraden zu
erkennen sind. Fir jeden Abschnitt kann eine lineare Funktion aufgestellt werden, sodass
das Beispiel des Weg-Zeit-Diagramms auch in den Bereich der linearen Funktionen zu

verordnen ist.

Weg-Zeit-Diagramme sind allerdings kein spezifisches Thema des Mathematikunterrichts.
Sie sind auch im Physikunterricht im Bereich der Bewegungen in der Mechanik anzutreffen

und werden haufig kurz als s-t-Diagramme bezeichnet. Man unterscheidet dabei zwischen
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gleichformigen Bewegungen mit konstanter Geschwindigkeit und Bewegungen mit
konstanter Beschleunigung. Bei den Bewegungen mit konstanter Geschwindigkeit wird
zwischen gleichférmigen geradlinigen Bewegungen und gleichférmigen Kreisbewegungen
unterschieden. Bei solchen Bewegungen ist der Betrag der Geschwindigkeit konstant und
der Weg nimmt gleichmaRig mit der Zeit zu. Somit ist der Weg s proportional zur Zeit t:
s~t. Je groRer die Geschwindigkeit v, desto steiler verlduft der Graph im Weg-Zeit-
Diagramm. Die Steigung des Graphen kann physikalisch als Geschwindigkeit gedeutet
werden. Es gilt damit: s = v - t. Weg-Zeit-Diagramme fir Bewegungen mit konstanter
Beschleunigung in Richtung der Bahn sind nicht als Gerade erkennbar, sondern durch eine

Parabel. Es gilt: s~t2.
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3. Didaktische Analyse

Die geplante Unterrichtsstunde ist fiir eine siebte oder achte Klasse einer Haupt-, Real-,
Sekundar- bzw. Gesamtschule oder ein Gymnasium konzipiert. Der Lernroboter wird in den
Fachern Mathematik oder Physik gekoppelt an das Thema ,Weg-Zeit-Diagramme*“, welches
im Fach Mathematik zum Bereich der linearen Funktionen und im Fach Physik zum Bereich
Mechanik gehort, eingesetzt. Im Folgenden wird insbesondere auf den
Mathematikunterricht eingegangen. Zu Beginn der Unterrichtseinheit kénnen die
Schiler*innen bereits lineare Zuordnungen identifizieren und sind mit ihren Eigenschaften
vertraut. AuBerdem konnen sie Zuordnungen auf unterschiedliche Weisen darstellen
(Term, Graph, Tabelle). Auch Weg-Zeit-Diagramme wurden zuvor explizit behandelt, sodass
die Schiiler*innen bereits grundlegende Kenntnisse erworben haben. Dabei wurden sie
schon instruiert, wie die Beschriftung der Achsen und das Einzeichnen von
Koordinatenpunkten vollzogen wird. Sie sind in der Lage mithilfe eines Steigungsdreiecks
die Steigung einer Geraden zu bestimmen und somit Geschwindigkeitsangaben zu machen.
Die Unterrichtsstunde baut darauf auf, dass die Schiler*innen den Lernroboter Ozobot
bereits kennengelernt haben. Die technischen Merkmale des Roboters sind ihnen somit im
Vorfeld bekannt. Sie haben schon ein eigenes Programm mithilfe der grafischen
Programmiersprache Blockly auf der Niveau-Stufe 3 programmiert. Sowohl im Umgang mit
Robotern als auch im analogen Losen von Modellierungs- und Problemloseaufgaben haben
die Schiler*innen bereits Fahigkeiten entwickelt. Sie kdnnen Modelle zur Analogie nutzen
und auch selbst erstellen. AuBerdem erfassen sie Probleme und kdénnen diese mit

geeigneten Problemldsestrategien genauer betrachten und I6sen.

Durch den Einsatz des Ozobots im Unterricht wird die digitale Kompetenz der
Schiler*innen geschult. Gerade in Bezug auf die zunehmende Digitalisierung in unserer
Gesellschaft hat der Einsatz eines Roboters im Unterricht gegenwartig und zuklnftig einen
grofRen Stellenwert. Bereits jetzt werden zahlreiche Produktionen automatisiert. In vielen
Berufen ist der Umgang mit digitalen Medien Voraussetzung. Auch im privaten Bereich
nimmt der Einsatz von Technik zu. So findet man in vielen Haushalten bereits Saug- bzw.
Wischroboter oder Rasenmahroboter. Das inhaltliche Thema der Unterrichtsstunde ,, Weg-
Zeit-Diagramme” im Kontext des Schulwegs hat zudem eine hohe Lebenswelt- und
Gegenwartsbedeutung fir die Schiler*innen. Taglich bestreiten sie denselben Weg zur

Schule. Durch die Erstellung eines Weg-Zeit-Diagramms des eigenen Schulwegs kann das
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Bewusstsein flir die verschiedenen Geschwindigkeiten unterschiedlicher Verkehrsmittel
gestarkt werden. Insbesondere wird das Bewusstsein fiir die benétigte Zeit bestimmter
Strecken oder Streckenabschnitte mit ,Hindernissen” wie Ampeln, Haltestellen usw.
gefordert. Weiterhin kdnnen durch den Umgang mit dem Ozobot das Verstandnis fir
Algorithmen sowie allgemeine Problemldsestrategien geschult werden. Die Schiiler*innen
lernen algorithmische Sequenzen kennen, die ihnen helfen solche auch in der Realitat

wahrzunehmen und zu verstehen.

Laut Winter kann der Lernroboter als Instrument der Allgemeinbildung eingesetzt werden.
Seine Funktionen ermoglichen es zum einen Erscheinungen in der Welt, die uns alle
angehen oder angehen sollten, aus Natur, Gesellschaft und Kultur in einer spezifischen Art
wahrzunehmen und zu verstehen. Zum anderen ist es moglich in der Auseinandersetzung
mit verschiedenen Aufgaben zum Lernroboter Problemldsefahigkeiten (heuristische
Fahigkeiten), die auch in anderen Lebensbereichen Anwendung finden kdnnen, zu

erwerben (vgl. Winter, 1996).

Der Lerninhalt stellt exemplarisch das Erstellen eines Weg-Zeit-Diagramms anhand von
visuellen Informationen dar. Somit steht er fir das Entnehmen von relevanten
Informationen aus einer Beobachtung und dessen Uberfilhrung in eine andere
Darstellungsform, das Weg-Zeit-Diagramm. Dieser Prozess erfordert eine neue
Verknipfung der beobachteten Informationen und reprasentiert damit in der siebten und
achten Klasse eine Problemldseaufgabe. Die dabei erworbenen Fahigkeiten, ggf. die
Aneignung von heuristischen Strategien sowie ablaufenden Denkprozesse kénnen beim

Losen anderer Probleme behilflich sein.

Durch das Arbeiten in Kleingruppen wird die Teamfdhigkeit und die Zusammenarbeit
zwischen den einzelnen Schiler*innen gestarkt. Dadurch, dass die Gruppen zufallig
entstehen, arbeiten die Schiler*innen nicht nur mit befreundeten Mitschiler*innen
zusammen. In Hinblick auf ihr zuklnftiges Berufsleben kann dies auf mogliche soziale
Probleme vorbereiten, da der Umgang mit Meinungsverschiedenheiten und

unterschiedlichen Ideen erlernt wird.

Da Roboter und auch Lernroboter immer mehr alltagliche Erfahrungen widerspiegeln, ist
eine hohe Zuganglichkeit fiir die Schiler*innen gegeben. Der Lernroboter Ozobot ist
bereits im Unterricht eingefiihrt worden und somit fiir die Schiiler*innen bekannt. Dies gilt

auch fir die Programmieroberflaiche OzoBlockly. Diese bietet zudem eine besonders
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verstandliche Struktur, indem sie durch Farben unterschiedliche Bereiche kennzeichnet.
Allerdings ist OzoBlockly nur mithilfe von englischen Sprachbausteinen zu bedienen. Um
hier die Struktur und Zuganglichkeit flr die Schiler*innen zu erweitern und zu erleichtern,
wurde eine Vokabelhilfe angefertigt, welche mithilfe der Farben und der genauen
Formulierung den Schiiler*innen eine Vereinfachung bietet, Zugang zu finden. Da die
Roboter, die im Unterricht programmiert werden, immer genau das ausfiihren, was die

Schiler*innen programmieren, ist eine klare Struktur hierbei kontinuierlich gegeben.

Der Ozobot kann als Lernroboter in vielen Unterrichtsfachern eingesetzt werden. Er
ermoglicht nicht nur das Erlernen von Programmierungen, sondern dariiber hinaus viele
Einsatzmoglichkeiten in lebensnahen Inhaltsfeldern. Dabei kénnen durch den Einsatz des
Roboters z. B. Kompetenzen im Modellieren, Problemldésen, Argumentieren oder
Validieren erworben werden. Der Lernroboter kann aber auch helfen einen Sachverhalt zu
verstehen oder eine Losung zu kontrollieren. Durch die vielseitigen Mdglichkeiten zeigt
sich, dass der Ozobot in fast allen Bereichen des Alltags eingesetzt werden kann. Auch die
Verwendung der Programmieroberfliche OzoBlockly bietet grofRes Potential zur
Weiterarbeit. Mit ihr koénnen erste und grundlegende Erfahrungen mit einer
Programmiersprache gemacht werden, diese konnen im weiteren Verlauf der Schulbildung
oder auch der beruflichen Ausbildung angewandt und erweitert werden. Zudem bietet die
Oberflache selbst auch Potentiale zur Weiterarbeit und Transfer durch ihre

unterschiedlichen Niveau-Stufen und die Moglichkeit der JavaScript-Vorschau.

Auch, wenn das Grundprinzip der Logik anhand von einfachen realitatsbezogenen
Beispielen dargestellt werden kann, ist die Logik des Programmierens komplex. Schon der
kleinste Fehler oder die kleinste Ungenauigkeit kann dazu fiihren, dass die gesamte
Programmierung nicht das erhoffte Resultat bringt. Das Beachten und Analysieren aller
Details ist eine groRe Herausforderung, insbesondere fiir Schiler*innen, die bis dahin
wenig Erfahrungen mit dem Computational Thinking und algebraischen Verstandnis bzw.
dem Verfassen eines Programmcodes sammeln konnten. Es ist davon auszugehen, dass die
Programmierung nicht im ersten Anlauf wie gewiinscht funktioniert. Das Scheitern des
Problemloseprozesses kann die Schiiler*innen frustrieren, sie ungeduldig werden lassen
und sogar demotivieren. Zusatzlich ist es denkbar, dass die Schiler*innen Schwierigkeiten
haben Module und Schleifen als wiederkehrende Muster zu erkennen und diese in ihre
Programmierung zu integrieren, dadurch kann das geschriebene Programm sehr lang und

untbersichtlich werden.
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Der Erfolg der beabsichtigen Lernprozesse kann vielseitig festgestellt werden. Die
erfolgreiche Programmierung des Schulwegs und somit das fehlerfreie Fahren des Ozobots
und der Umgang mit der Plattform OzoBlockly weisen auf ein vorhandenes Computational
Thinking und digitale Kompetenzen im Allgemeinen hin. Da in fast allen Teilaufgaben die
Problemlosefahigkeit gefordert wird, kann diese anhand der erfolgreichen Bearbeitung
beobachtet werden. Allerdings kann auch eine nicht erfolgreiche Bearbeitung das
Computational Thinking und das problemlésende Denken fordern, da eine korrekte Losung
nicht zwingend beim ersten Versuch gefunden werden muss. Insbesondere kénnen durch
die Analyse von Fehlern viele hilfreiche Erkenntnisse gewonnen werden. Mit der Erstellung
des Weg-Zeit-Diagramms kann gezeigt werden, dass die Schiller*innen den prasentierten
Zusammenhang von Weg und Zeit verstandenen haben und auf die reale Situation des

Schulwegs bzw. die Fahrt des Ozobots riickbeziehen kénnen.

Zudem kann die Einstellung zur eigenen Person durch die Unterrichtsstunde verbessert
werden. Dadurch, dass das Problemlésen die zentrale Herausforderung der
Unterrichtsstunde ist, lernen die Schiler*innen mit Problemen umzugehen und nicht
sofort aufzugeben. Diese Problemlésekompetenz kann auch im Leben der Schiiler*innen
genutzt werden. Sie lernen auf ihre Fahigkeiten zu vertrauen und sich bei Bedarf Hilfen bei
sozialen Kontakten zu holen. AuRerdem ermdglicht die Bearbeitung der Aufgaben
insgesamt eine Starkung des Selbstkonzepts der Schiiler*innen. Das Selbstkonzept ist ein
hierarchisches, multidimensionales Modell und ldsst sich in verschiedene Ebenen
unterteilen. Das generelle Selbstkonzept setzt sich aus einem akademischen und einem
nicht-akademischen Teil zusammen. Das akademische Selbstkonzept bezieht sich auf die
schulischen Fahigkeiten, wie z. B. Fahigkeiten in Mathematik, Informatik oder Musik. Der
nicht-akademische Teil beinhaltet soziale, emotionale und physische Selbsteinschatzungen
(vgl. Moller & Trautwein, 2015). Sowohl der akademische Teil des Selbstkonzeptes als auch
Teile des nicht-akademischen Parts kdnnen in dieser Unterrichtseinheit gestarkt werden.
Der Einsatz des Ozobots im Mathematik- oder Physikunterricht ermoglicht federfiihrend
eine Anwendung des Fachwissens dieser Facher. Darliber hinaus kann informatisches
Fachwissen hilfreich sein. Das Selbstkonzept kann somit in diesem Bereich gestarkt werden.
Des Weiteren wird durch die Gruppenarbeit die Teamfahigkeit der Schiiler*innen geférdert
und somit auch die Zusammenarbeit und der Umgang mit anderen Menschen. Dies
ermoglicht eine Starkung des sozialen Selbstkonzepts. Gleichzeitig kann die

Unterrichtseinheit zu einer Pragung von Einstellungen zum sozialen Leben beitragen. Durch
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das soziale Miteinander in der Gruppe, aber auch in der gesamten Klasse, kann die
Einstellung der Schiiler*innen so geférdert werden, dass sie sich auch im sozialen Leben in
unserer Gesellschaft gewinnbringend einbringen und mit verschiedenen Personlichkeiten
umgehen konnen. Wahrend des Bearbeitungsprozesses kann es aber auch zu
unterschiedlichen emotionalen Zustanden kommen. Diese kénnen in Form von Gefiihlen
wie Uberforderung, Frustration oder Angst, der Aufgabe nicht gewachsen zu sein oder
etwas falsch zu machen, auftreten. Bei Bewaltigung der Aufgabe kommt es dann zu einem
positiven Gemitszustand, der zu einer Starkung des emotionalen Selbstkonzepts beitragen

kann (vgl. ebd.).

Der Unterrichtsinhalt ,Weg-Zeit-Diagramme” ist sowohl im Kernlehrplan im Fach
Mathematik als auch im Fach Physik aufzufinden. Der Kernlehrplan NRW fir die
Sekundarstufe | des Gymnasiums (G8) im Fach Mathematik formuliert
Kompetenzerwartungen am Ende der Jahrgangsstufe sechs, acht und neun. Diese sind
jeweils in die verschiedenen Kompetenzbereiche und Inhaltsfelder unterteilt. Unter dem
Inhaltsfeld Funktionen der Kompetenzerwartungen am Ende der Jahrgangsstufe acht sind
unter anderem folgende Kompetenzen aufgefiihrt: So sollen die Schiler*innen
Zuordnungen sprachlich, tabellarisch, symbolisch und graphisch darstellen kdnnen sowie
Graphen von Zuordnungen und Terme linearer funktionaler Zusammenhange
interpretieren koénnen. Hinzu sollen sie proportionale, antiproportionale und lineare
Zuordnungen erkennen und deren Eigenschaften zum L6sen von Problemen nutzen konnen

(vgl. Ministerium flr Schule und Bildung des Landes NRW, 2004).

Der Lerninhalt der Unterrichtsstunde hilft, die genannten Kompetenzerwartungen zu
erreichen, da die Interpretation und Darstellung von Weg-Zeit-Diagrammen, als Teil von
Zuordnungen, behandelt und geférdert werden. Im Einstieg wird das gegebene Weg-Zeit-
Diagramm des Musterschulwegs in Bezug auf diesen interpretiert, was die Gruppen bei der
Erstellung der Diagramme unterstiitzt. Wahrend der Gruppenarbeit konnen
unterschiedliche Darstellungen der Zuordnungen verwendet werden, beispielsweise ist flr
das gemeinsame ErschlieRen in der Gruppe eine sprachliche Darstellung nétig, wahrend
beim Notieren der mit der Stoppuhr gemessenen Zeiten eine tabellarische Darstellung
hilfreich sein konnte. Die graphische Darstellung wird offensichtlich mit dem Erstellen des
Weg-Zeit-Diagramms verwendet. Der lineare Zusammenhang der einzelnen Abschnitte des
Diagramms wird im Einstieg von den Schiler*innen bezlglich der verschiedenen

Verkehrsmittel interpretiert.
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Als Teil des Kompetenzbereichs Problemldosen wird erwartet, dass die Schiler*innen
Algorithmen einsetzten, um Probleme zu I6sen (vgl. Ministerium fiir Schule und Bildung des
Landes NRW, 2004). Die Funktionsweise von Algorithmen kann durch Programmieren sehr

stark verdeutlicht und anhand der Resultate veranschaulicht werden.

Weiterhin kann das Thema Weg-Zeit-Diagramme im Physikunterricht behandelt werden.
Der Kernlehrplan NRW fiir die Sekundarstufe | der Gesamtschule sieht im Inhaltsfeld
»Bewegung, Kraft und Energie”im Bereich des Kompetenzbereichs , Erkenntnisgewinnung”
vor, dass die Schiler*innen Kurvenverldufe in Orts-Zeit-Diagrammen interpretieren
konnen (vgl. Ministerium fir Schule und Bildung des Landes NRW, 2019). Dies ist auch ein
Lerninhalt der geplanten Unterrichtsstunde, insbesondere im Unterrichtseinstieg, bei dem

die Schiler*innen das gezeigte Diagramm analysieren und interpretieren sollen.

Fir die Unterrichtsstunde werden die folgenden Lernziele formuliert:

Grobziel:

Bei den Schiler*innen wird die Fahigkeit problemldsend zu denken gefordert sowie die
Bedeutung des Weg-Zeit-Diagramms verdeutlicht, indem sie mit OzoBlockly einen Code fir
den eigenen Schulweg programmieren, diesen reflektieren und im Anschluss ein Weg-Zeit-

Diagramm erstellen, welches die die Fahrt des Ozobots reprdsentiert.

Feinziele:
Sachkompetenz

e Die Schiler*innen bauen ihr Wissen in der Verwendung von OzoBlockly und der
Konstruktion algorithmischer Befehle aus, indem sie ihren Schulweg als
algorithmische Sequenz planen und programmieren. (SA 1)

e Die Schiler*innen reflektieren die Ausfiihrung ihrer Programmierung, indem sie die
Bewegung des Ozobots beobachten und bei Bedarf Anderungen im OzoBlockly-
Programm vornehmen. (SA 2)

e Die Schiiler*innen beschreiben die verschiedenen Abschnitte des Schulwegs und
Zusammenhdnge zum Weg-Zeit-Diagramm in eigenen Worten, indem sie den
Schulweg am Spielplan erldutern und dabei begriindet Bezug auf die Visualisierung

(Diagramm) nehmen. (SA 3)
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Die Schiler*innen kénnen den Zusammenhang von Weg und Zeit begriindet
darstellen und visualisieren, indem sie basierend auf der Fahrt des Ozobots und den
gemessenen Zeiten ein Weg-Zeit-Diagramm erstellen. (SA 4)
Die Schiiler*innen kennen die Plattform OzoBlockly sowie deren Funktionsumfang
und gehen mit dieser zielorientiert und verantwortungsvoll um, indem sie ein

eigenes Programm fiir den Ozobot gestalten. (SA 5)

Personale und soziale Kompetenz

Bei den Schiiler*innen wird durch das gemeinsame Arbeiten in der Gruppe die
allgemeine Fahigkeit zur Gruppenarbeit, die individuelle
Verantwortungsiibernahme und das angemessene Verhalten in einer Gruppe
(aktives Zuhoren, respektvoller Umgang, ausreden lassen) ausgebaut und gestarkt,
indem sie sich als Gruppe fir einen Schulweg entscheiden und die Aufgaben (die
Programmierung und die Erstellung des Weg-Zeit-Diagramms) gemeinsam |0sen.
(PS 1)

Die Schiiler*innen lernen sich gegenseitig hilfsbereit zu unterstiitzen, ihre Starken
innerhalb der Gruppe einzusetzen und auf das Lerntempo von Mitschiler*innen
Riicksicht zu nehmen, indem sie sie die Aufgaben gemeinsam als Gruppe I6sen und
sich gegenseitig unterstitzen. (PS 2)

Die Schiler*innen lernen ihre Ideen, Losungsansdtze und Ergebnisse mit anderen
Mitschiler*innen zu diskutieren, indem sie Vor- und Nachteile bestimmter
Gestaltungen des Schulwegs oder Eigenschaften der Programmierung begriindet

darlegen kénnen. (PS 3)

Methodische Kompetenz

Bei den Schiiler*innen wird die Fahigkeit problemlésend zu denken geférdert,
indem sie den Schulweg in OzoBlockly programmieren (herausfordernde Elemente:
Visualisierung und Modellierung des Schulwegs im Spielplan, Programmierung per
OzoBlockly, Programmiibertragung und Bedienung des Ozobots u.a.). (M 1)

Bei den Schiiller*innen wird die Fahigkeit Informationen zu verarbeiten und
sachgerecht wiederzugeben gefordert, indem sie den Musterschulweg des Ozobots
und das zugehorige Weg-Zeit-Diagramm angemessen beschreiben und analysieren.

(M 2)
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Mit diesen Zielen werden verschiedene Bereiche des Medienkompetenzrahmens NRW
angesprochen. Aus der ersten Kategorie ,Bedienen und Anwenden” werden die
Kompetenzen 1.1 Medienausstattung (Hardware), 1.2 Digitale Werkzeuge und 1.3
Datenorganisation gefordert. AuRerdem besteht eine Forderung der Kompetenzen 6.1
Prinzipien der digitalen Welt, 6.2 Algorithmen erkennen und 6.3 Modellieren und
Programmieren, die zu der sechsten Kategorie ,Problemlésen und Modellieren” gehoren.
Falls die Sprinter-Aufgabe bearbeitet wird, werden zusatzlich Kompetenzen der vierten
Kategorie ,Produzieren und Reproduzieren” geférdert: 4.1 Medienproduktion und

Prasentation und 4.3 Quellendokumentation stehen hierbei im Vordergrund.
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4. Methodische Analyse

Insgesamt dauert die Unterrichtseinheit 90 Minuten und ist in finf Phasen untergliedert.
Die Unterrichtsstunde beginnt mit einer Einfihrungsphase. Diese wird durch eine
Ubergangsphase in die Erarbeitungsphase tberfiihrt. Auf die Erarbeitungsphase folgt eine
weitere Ubergangsphase, die die Phase der Ergebnissicherung einldutet und somit die

Unterrichtsstunde beendet.

Nach einer vorangegangenen theoretischen Unterrichtseinheit zur Einflihrung in das
Thema ,Weg-Zeit-Diagramme®, soll in dieser Unterrichtseinheit die praktische Umsetzung
des Gelernten im Vordergrund stehen. Hierzu wird der Lernroboter ,0zobot“ als digitales
Werkzeug in das Unterrichtsgeschehen eingebunden. Der Einsatz digitaler Werkzeuge kann
den Erwerb von mathematischen Kompetenzen unterstiitzen. So bieten digitale
Werkzeuge verschiedene Potentiale. Ein Lernroboter kann z. B. beim Entdecken von
mathematischen Zusammenhangen helfen, insbesondere durch interaktive Erkundungen
beim Modellieren und Problemlésen. Darliber hinaus kann er auch helfen schematische
Ablaufe zu reduzieren und gréBere Datenmengen zu verarbeiten (vgl. Bildungsstandards,
2012). In dieser Unterrichtseinheit soll der Ozobot vor allem zur Beleuchtung
algorithmischer  Strukturen  sowie zur  Entwicklung von  Problem- und
Modellierungsfahigkeiten herangezogen werden.

Um zu Beginn die Aufmerksamkeit der Schiler*innen zu gewinnen, wird in der
Einstiegsphase ein audiovisueller Input in Form eines kleinen Films (oder nach Méglichkeit
einer Demonstration unter der Dokumentenkamera) gegeben. Dieser Kurzfilm zeigt den
Ozobot auf einem Musterfahrplan von einem Haus zur Schule fahren. Daraufhin versucht
die Lehrkraft im Gesprach im Plenum durch gezielte Fragen die Schiiler*innen kognitiv zu
aktivieren und ihre Motivation zu wecken. Dabei nimmt sie Bezug auf das Vorwissen der
Schiiler*innen und auch auf die persénlichen Vorerfahrungen mit eigenen oder generellen
Schulwegen. Die Schiler*innen werden hierdurch dazu angeregt, das audiovisuell
Wahrgenommene zu verbalisieren und Zusammenhange zwischen Verkehrsmitteln und
Geschwindigkeiten herauszuarbeiten. Durch das Formulieren von Beitragen kann sowohl
die Kompetenz des mathematischen Argumentierens als auch die Kompetenz des
mathematischen Kommunizierens gefordert werden. Die Lehrkraft soll an dieser Stelle
durch behutsames Korrigieren die Schiiler*innen-Beitrdge sprachlich iberarbeiten, indem

sie einzelne Worter direkt von der Alltagssprache in die Fachsprache libersetzt und erklart.
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Hiermit kann es auch sprachlich schwacheren Schiler*innen gelingen dem
Unterrichtsgeschehen zu folgen und die Fachbegriffe in ihr Vokabular aufzunehmen. Durch
weitere gezielte Fragestellungen der Lehrkraft wird die Gesprachsrunde in Richtung des
Weg-Zeit-Diagramms gelenkt. Mittels des zur Demonstrationsfahrt passenden Weg-Zeit-
Diagramms konnen wiederholend die Eigenschaften eines solchen Diagramms
herausgearbeitet werden. Zusatzlich sollen Zusammenhdnge zwischen der
Demonstrationsfahrt und dem vorliegenden Diagramm gefunden werden. An dieser Stelle
wird noch einmal gesondert die Kompetenz des mathematischen Argumentierens
angesprochen. Die Schiiler*innen sollen anhand von Argumenten bestimmen und
darstellen, welche Merkmale des Diagramms zu welchem Teilstlick des visuell
aufbereiteten Schulwegs passen. Hierdurch kénnen das dritte und vierte Feinziel zur
Sachkompetenz erreicht werden. Diese beschreiben zum einen das Beschreiben und
Analysieren der einzelnen Abschnitte des Weg-Zeit-Diagramms und zum anderen die
Darstellung des Zusammenhangs von Weg und Zeit. Darliber hinaus kann die methodische
Kompetenz, Informationen zu verarbeiten und sachgerecht wiederzugeben, geschult
werden. Zum Abschluss der etwa zwanzigminitigen Einfliihrungsphase informiert die
Lehrkraft Giber den weiteren Stundenverlauf und leitet so die Ubergangsphase ein. Die
Ubergangsphase dient der kurzen physischen Aktivierung. Die Schiiler*innen bekommen
das Arbeitsblatt ausgeteilt und diirfen eine farbige Ozobot-Karte ziehen. Die verschiedenen
Farben, in denen die Ozobots ausgefiillt sind, symbolisieren die verschiedenen Gruppen.
Mit Hilfe der Kartchen suchen die Schiiler*innen in kurzer Zeit ihre Gruppenmitglieder und
bilden auf diese Art und Weise randomisierte Dreiergruppen. Die kleinen Gruppen férdern
die Selbstwirksamkeit im Mathematikunterricht. Studien zeigen, dass eine hohe
Selbstwirksamkeitserfahrung mit einer Steigerung der Leistung und Motivation
einhergehen (vgl. Jerusalem, 2002). Zusatzlich kénnen durch die Gruppenarbeit alle
personalen und sozialen Lernziele erreicht werden. Durch das gemeinsame Arbeiten sollen
die Schiler*innen Verantwortung Ubernehmen und sich angemessen in einer Gruppe
einfiigen. Auch das gegenseitige Unterstlitzen und die wechselseitige Ricksichtnahme
kdnnen geschult werden. Darliber hinaus sollen die Schiiler*innen Uber verschiedene
Losungsansatze diskutieren, diese bewerten und sich anschlieffend einig werden. Dieses
Lernziel wird besonders durch die randomisierte Gruppeneinteilung geférdert. Die
Schiler*innen werden sich mit befreundeten Mitschiiler*innen leichter einig, in der

zufdlligen Gruppeneinteilung gilt es jedoch sich mehr an die anderen Gruppenmitglieder
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anzupassen und sachlich konstruktiv eine Losung zu finden. Laut Heymann (1996) ist es
wichtig, dass die Kommunikation im Mathematikunterricht durch eine direkte
Kommunikation zwischen den Schiler*innen und echte Fragen gepragt ist. Das
Mathematiklernen soll einen Austauschprozess darstellen (vgl. Barzel et al., 2020).

Jede Gruppe sucht sich einen eigenen Platz im Klassenzimmer und organisiert sich
samtliche Materialien, die auf dem Arbeitsblatt aufgelistet stehen. Die Materialien setzen
sich zusammen aus einem Ozobot, einem iPad, Klebeetiketten, einem Spielplan fiir den
Schulweg, einer Bedienungsanleitung fiir OzoBlockly, einer Vokabelhilfe und einer
Stoppuhr. Sobald alle Materialien zusammengesucht und allgemeine Fragen zum
Arbeitsauftrag im Plenum geklart wurden, beginnt die Erarbeitungsphase. Die Gruppen
bearbeiten chronologisch die Aufgaben auf dem Arbeitsblatt. Das iPad dient ihnen als
zusatzliches digitales Werkzeug. Es ist zum einen notwendig fir die Realisierung der
Aufgabe. Zum anderen steigern neue Medien im Unterricht die Lernmotivation der
Schiler*innen. Besonders die Lernenden, die im Frontalunterricht nur wenig von den
Inhalten mitbekommen haben, erzielen durch den Einsatz von Medien im Unterricht
enorme Vorteile (vgl. Strohmeier, 2015).

Die Bedienung des iPads und auch Regeln zur iPad Nutzung, eingeschlossen der
Privatsphdare- und  Kameranutzungsregeln, wurden bereits in  vorherigen
Unterrichtseinheiten besprochen. Durch das eigenverantwortliche Arbeiten mit dem iPad
wird die Kompetenz des ,Bedienens und Anwendens” angesprochen. Das Programm
OzoBlockly ist bereits bis Level 3 fir alle Schiler*innen bekannt. Trotzdem sollen die
Bedienungsanleitung und die Vokabelhilfe bekanntes Wissen reaktivieren und bei
Problemen helfen, sodass die Lehrkraft nur wenig Unterstiitzung bei elementaren
Problemen geben muss. Darliber hinaus erméglichen die Hilfen Skalierungsmaglichkeiten.
Jede Gruppe und auch jede*r Schiiler*in kann selbststandig entscheiden, welche Hilfen fir
sie zielfUhrend sind.

Der Spielplan fir den Schulweg ist bereits fertig gestellt und erprobt, damit sichergestellt
ist, dass der Ozobot die Linien erkennt und keine Probleme auftreten. Ferner soll keine Zeit
der Unterrichtseinheit daflir verwendet werden, einen Spielplan fiir den Ozobot
anzufertigen. Durch die Aufgabenstellung soll sichergestellt werden, dass alle Gruppen ein
Mindestmald an Aktionen programmieren missen, um den Ozobot vom Haus zur Schule
fahren zu lassen. Die Klebeetiketten sollen bei der Orientierung auf dem Fahrplan helfen

und auch zur Motivation dienen und die Kreativitdat der Schiler*innen anregen. Die
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Stoppuhr dient mit ihrer Zwischenzeiten-Funktion als Hilfe fir die spatere Erstellung des
Diagramms. Wahrend der gesamten Arbeitszeit steht die Lehrkraft den Schiiler*innen fir
Fragen zur Verfligung. Es sollen jedoch moglichst nur kleine Hilfestellungen gegeben

werden, sodass die Schiler*innen sollen weitestgehend eigenstandig arbeiten.

Durch das Arbeiten mit der Plattform OzoBlockly konnen die Schiler*innen Feinziele zur
Sachkompetenz erreichen. Sie lernen mit der Plattform zielgerichtet und
verantwortungsvoll umzugehen und ein eigenes Programm zu erstellen (SA 5). Sie lernen
ihren Schulweg als algorithmische Sequenz zu planen und zu programmieren. Zudem kann
das methodische Feinziel erreicht werden, dass die Fahigkeit des problemlésenden
Denkens geférdert wird.

Die Bearbeitung der Aufgaben kann zu einem vielseitigen Kompetenzaufbau beitragen. Im
Mittelpunkt stehen die Kompetenzen ,mathematisch Problemlésen” und ,,mathematisch
Modellieren“. Die Realitat, d.h. der Schulweg, soll in ein Modell libersetzt werden.
Zusatzlich gilt es fur die Schiiler*innen heuristische Strategien und Prinzipien anzuwenden,
die ihnen bei der Losung der Aufgaben helfen konnen (vgl. Bildungsstandards, 2012).
Ebenfalls kdonnen folgende Kompetenzen aus dem Medienkompetenzrahmen NRW
erworben bzw. weiterentwickelt werden: Im Kompetenzbereich ,Bedienen und
Anwenden“ lernen die Schiler*innen weitere Kenntnisse im Umgang mit verschiedenen
digitalen Werkzeugen (iPad, Ozobot). Der Bereich , Problemlésen und Modellieren” liegt
auch hier besonders im Fokus. Es sollen Kompetenzen entwickelt werden, die dabei helfen
Algorithmen zu erkennen und grundlegende Funktionen der digitalen Welt bewusst nutzen
zu koénnen. Ein weiterer Schwerpunkt der Unterrichtseinheit liegt im Teilbereich
»Modellieren und Programmieren®. Die Schiiler*innen sollen ihren Schulweg formalisiert
beschreiben und mit Problemldsestrategien eine strukturierte, algorithmische
Fahrsequenz planen. Diese wird durch das Programmieren umgesetzt und mit Hilfe des
Ozobots audiovisuell ausgefiihrt. Nach der Programmierung kommt es dann zu einer
Beurteilung der gefundenen Ldsungsstrategie und bei Bedarf zur Uberarbeitung (vgl.
Medienberatung NRW, 2018a). In diesem Schritt kann das zweite Ziel zur Sachkompetenz
erreicht werden. Die Gruppen reflektieren ihre eigenstandig erstellte Programmierung und
andern bei Bedarf das Programm ab.

Fir die Gruppen, die alle Aufgaben bereits friihzeitig fertig bearbeitet haben, steht eine
Sprinteraufgabe bereit. Diese besteht darin, den auf dem Schulweg fahrenden Ozobot zu

filmen und alle Aktionen bzw. markanten Punkte zu beschreiben und zu kommentieren.
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Das Video kann im Anschluss in der Phase der Ergebnissicherung prasentiert werden oder
auf einer digitalen Plattform der Schule fir die anderen Schiler*innen bereitgestellt

werden.

Nach der etwa vierzigminiltigen Erarbeitungsphase leitet die Lehrkraft eine weitere
Ubergangsphase ein. Die Schiiler*innen werden erneut physisch aktiviert. Sie rdumen ihre
Materialien weg, |6sen die Gruppentische auf und kehren zu ihrem eigenen Platz zurtick.
Daraufhin beginnt die Phase der Ergebnissicherung, die etwa zwanzig Minuten der
Unterrichtseinheit einnehmen soll. Zufallig ausgewahlte Gruppen diirfen ihre Ergebnisse
prasentieren und sollen dabei die verschiedenen Teilabschnitte ihres Schulwegs anhand
ihres Weg-Zeit-Diagramms erklaren. Die Fahigkeit miindliche Prasentationen oder Vortrage
zu halten ist eine grundlegende Kompetenz, die an dieser Stelle gelibt werden soll (vgl.
Scholz, 2020). AuRerdem konnen die Schiiler*innen das Feinziel erreichen, dass sie die
Zusammenhadnge zwischen ihren Weg-Zeit-Diagrammen und den verschiedenen
Abschnitten der Schulwege erldutern und in eigenen Worten darstellen. AbschlieRend
kommt es zu einer Reflexionsphase, in der die Lehrkraft ausgewahlte Fragen zur Reflexion
der Aufgabe, des Bearbeitungsprozesses und aufgetretenen Schwierigkeiten stellt. Die
Schiler*innen dirfen stellvertretend fir ihre Gruppen antworten. Durch das offene
Sprechen Uber Probleme und Schwierigkeiten kénnen die Schiiler*innen eigenstandig
Informationen liber ihren eigenen Leistungsstand herausfinden: Hatten sie dieselben oder
ahnlichen Probleme wie der Klassendurchschnitt, hatten sie weitaus mehr Probleme als der
Klassendurchschnitt oder gelang ihnen die Bearbeitung mit weniger Problemen als dem
Klassendurchschnitt? AbschlieRend sollte die Lehrkraft ein besonderes Augenmerk
darauflegen, den Schiler*innen das Gefiihl zu geben, die Hirde iberwunden und die
Schwierigkeiten gemeistert zu haben. Um die Arbeit der Schiler*innen, besonders derer,
die ihren Weg in der Ergebnissicherung nicht prasentieren durften, ausreichend zu

wirdigen, werden die Fahrplane an den Wanden des Klassenzimmers aufgehangt.
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5. Zusammenfassung

Digitale Bildung ist ein wichtiger Bestandteil von moderner Schulbildung, welche die
Schiler*innen bestmoglich auf das Leben und den Alltag mit Medien vorbereiten soll.
Dabei gilt es den Schiiler*innen nicht nur exemplarisch digitale Medien zu prasentieren,
sondern sie gezielt in der Auseinandersetzung und beim tieferen Verstandnis zu
unterstitzen, sodass sie kompetent mit digitalen Medien umgehen und diese reflektieren
kénnen. Digitale Bildung hat zudem eine hohe Relevanz im spateren Leben und ist eine

Voraussetzung fur das verantwortungsbewusste und miindige Handeln jedes Einzelnen.

Die  vorliegende  Unterrichtsplanung  fokussiert  besonders die  Fahigkeit
problemloseorientiert mit Lernrobotern umzugehen. Die Schiiler*innen sind dazu
angehalten, algorithmische Sequenzen durch das eigene Ausprobieren und Erkunden zu
verstehen und zu erstellen sowie eigenstiandig Probleme zu beheben, falls diese im
Losungsprozess vorkommen. Insbesondere die Férderung der digitalen Kompetenz wird
durch die unterschiedlichen Medien unterstiitzt. Die Schuler*innen mussen sowohl mit
einer Programmieroberflache, einem Roboter als auch mithilfe eines iPads die Bearbeitung
der Aufgaben angehen. Kritisches Denken ist im Problemldseprozess ein wichtiger Teil und
wird mithilfe der Kommunikation innerhalb der Gruppe gefordert, aber auch geférdert.
Auch die Kreativitat und die Kooperation finden einen Platz in der Unterrichtsplanung. Die
21th Century Skills werden somit durch die Unterrichtsstunde beglinstigt. Zudem
begiinstigt der Einsatz des Ozobots das Verstehen der fachlichen Inhalte. Weg-Zeit-
Diagramme beschreiben zumeist realitaitsnahe Phanomene. Durch das Fahren des Ozobots
wird gerade dies unterstlitzt, da die Unterrichtsstunde im Kontext des Schulwegs
eingebunden ist. Der Ozobot dient dabei zur Visualisierung und macht dabei gleichzeitig
das abstrakte Weg-Zeit-Diagramm haptisch fassbarer fiir die Schiiler*innen. Insbesondere
wird auch der Zusammenhang zwischen verschiedenen Steigungen im Diagramm und
verschiedenen Geschwindigkeiten des Ozobots deutlich. Zusammenfassend unterstiitzt
der Lernroboter Ozobot somit nicht nur die Vermittlung digitaler Kompetenzen, sondern
gleichermallen das motivierte Lernen mit einem Realitdtsbezug auf fachlicher

mathematischer und physikalischer Ebene.
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415348/

FuRabdruck, No-longer-here / 1721 Bilder, Pixabay Lizenz, Link zur Lizenz:
https://pixabay.com/de/service/license/, Ursprung:
https://pixabay.com/de/illustrations/fu%C3%9Fabdruck-fu%C3%9Fspuren-
fu%C3%9F-f%C3%BC%C3%9Fe-220254/

Kafer PKW, OpenClipart-Vectors / 27403 Bilder, Pixabay Lizenz, Link zur Lizenz:
https://pixabay.com/de/service/license/, Ursprung:
https://pixabay.com/de/vectors/k%C3%A4fer-pkw-auto-volkswagen-vw-155267/

Klasse Klassenzimmer, MoteOo / 134 Bilder, Pixabay Lizenz, Link zur Lizenz:
https://pixabay.com/de/service/license/, Ursprung:
https://pixabay.com/de/illustrations/klasse-klassenzimmer-lehrer-birma-
1459570/

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

Ursprung: www.wwu.de/Lernroboter/

Schoolbus, AzamKamolov / 17 Bilder, Pixabay Lizenz, Link zur Lizenz:
https://pixabay.com/de/service/license/, Ursprung:
https://pixabay.com/de/illustrations/schoolbus-schule-bildung-fahrzeug-1501332/

Verkehrsschild, CopyrightFreePictures / 203 Bilder, Pixabay Lizenz, Link zur Lizenz:
https://pixabay.com/de/service/license/, Ursprung:
https://pixabay.com/de/illustrations/verkehrsschild-verkehrszeichen-6637/



Seite |29

Verkehrsschild STOP, CopyrightFreePictures, Pixabay Lizenz, Link zur Lizenz:

https://pixabay.com/de/service/license/, Ursprung:
https://pixabay.com/de/illustrations/verkehrsschild-verkehrszeichen-6627/

Wohnhaus Familienhaus, Ricinator / 100 Bilder, Pixabay Lizenz, Link zur Lizenz:
https://pixabay.com/de/service/license/, Ursprung:
https://pixabay.com/de/illustrations/haus-h%C3%A4uschen-wohnhaus-
familienhaus-2003068/
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Anhang

Verlaufsplanung - Visuelle Modellierung des Unterrichtsverlaufs
Materialien fiir die Lehrkraft (vgl. digitale Ablage)

Materialien fiir die Schiler*innen (vgl. digitale Ablage)

Sonstige Materialien (vgl. digitale Ablage)

N w»



A. Verlaufsplanung - Visuelle Modellierung des Unterrichtsverlaufs

Thema des Unterrichtsentwurfs: Weg-Zeit-Diagramme mit dem Ozobot

Thema der Unterrichtseinheit: Weg-Zeit-Diagramme
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Phase Handlungsschritte / Lehr-Lern-Aktivitdten Sozialform Kompetenzen Medien und
der Lehrkraft sowie der Schiiler*innen Material
Vorbereitung e Kopieren der Materialien e USB-Hub
e Aufladen der Ozobots
Einstieg e BegriiBung der Schiiler*innen Gesprach im Férderung der sprachlichen ~® Raum mit
(20 Min.) e Stummer Impuls: erstmaliges Fahren des Musterschulwegs mit dem Plenum Kompetenz (PS 1) Dokumenten-

Ozobot tGiber Dokumentenkamera oder live

Beobachten durch die Schiiller*innen

Impuls: Fragestellungen an die Schiiler*innen

e ,Wie bewegt sich der Ozobot?" (Schwerpunkt liegt auf
unterschiedlichen Geschwindigkeiten)
— Beschreibung der Situation
erwartete Antworten: unterschiedlich schnell, anhalten, drehen, links
und rechts abbiegen

e _Welche Verkehrsmittel nutzt der Ozobot auf seinem Schulweg?“
erwartete Antworten: Fahrrad, Bus, zu FuR

e ,In welchen Geschwindigkeiten legen diese die Strecke/
Teilabschnitte zurlick?”
erwartete Antworten: langsam, mittel, schnell

¢ Riickbezug zur vorherigen Stunde: Impulsfragen

e ,In was flir einem Diagramm kénnte man diesen Sachverhalt
mathematisch darstellen?”

Reaktivierung des
Vorwissens, Schaffen von
Motivation (PS1)
Entwicklung innerer Bilder
und Vorstellung sowie
Verbalisierung dieser (SA 1,
PS 5) durch bewusstes
Zuhoren (PS 2)
Beschreiben von
Sachverhalten und
Teilabschnitten (SA 3)
wichtige Informationen
wahrnehmen und
wiedergeben (M2)

kamera, groRer
Leinwand und/
oder
Whiteboard
digitale/analoge
Darstellung des
Weg-Zeit-
Diagramms
Ozobot
Spielplan



erwartete Antwort: Weg-Zeit-Diagramm

,Wie muissten die Achsen beschriftet sein?“

erwartete Antworten: Strecke (Weg) — y-Achse, Zeit — x-Achse
Zeigen des Weg-Zeit-Diagramms durch die Lehrkraft

Die Schiiler*innen werden aufgefordert, einzelne Teilabschnitte zu
beschreiben.

erwartete Antworten: unterschiedliche Steigungen (steiler, weniger
steil),

Die Beitrage werden von der Lehrkraft ggf. sprachlich Gberarbeitet.
Der Ozobot fahrt den Musterschulweg erneut.

Die Schiiler*innen werden aufgefordert, auf die zuvor besprochenen
Inhalte zu achten und diese nachzuvollziehen.

erwartete Antworten: Wenn der Ozobot schneller fahrt, ist das Weg-
Zeit-Diagramm steiler.

Nach der Fahrt werden ggf. Ergdnzungen genannt und besprochen.

Vorstellung der Stundengliederung durch die Lehrkraft:

»lhr werdet heute in Gruppen einen individuellen Schulweg
programmieren und den Ozobot diesen programmierten Weg fahren
lassen. Mithilfe von gemessenen Zeiten erstellt ihr ein dazu passendes
Weg-Zeit-Diagramm.“

Phasentrenner:

Gruppenbildung durch das Ziehen verschiedenfarbiger Ozobot-Karten
(Materialanhang)

Bildung von Gruppentischen mit jeweils 3 Personen

Lehrperson teilt die Arbeitszettel aus

die Schiler*innen suchen die Materialien zusammen
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e bunte Ozobot

Karten
e iPads
e Stoppuhren
e Ozobots
e Spielplan

o Klebeetiketten
e Aufgabenzettel
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e OzoBlockly
Anleitung
e Vokabelhilfen

Erarbeitung e Entscheidung, welcher Schulweg dargestellt und programmiert werden Gruppenarbeit

(40 Min.) soll
e Arbeitsblattbearbeitung:
® Programmieren und Probefahren

e Fertigstellen der Route, Gestalten mit Klebeetiketten
Ziel: Algorithmen in Gruppen eigenstandig entwickeln, ausfiihren

e Arbeitsblattbearbeitung: Gruppenarbeit

e Erstellen des Weg-Zeit-Diagramms mit Stoppuhr
Ziel: Die Geschwindigkeit des Ozobots in den Weg-Zeit-Diagramm durch die
Steigung darstellen.

Uberlegung/ Abstimmung, s oben
welcher Schulweg
programmiert wird (PS 1)
Planung des Weges (SA 1)
weiteres Arbeiten in der
Gruppe (PS 1)

mit Hilfe von heuristischen
Strategien, Hilfsmittel
und/oder Prinzipien
problemldsend arbeiten
(M1)

Arbeiten mit der Plattform
OzoBlockly (SA 5)

Analyse der ausgefiihrten
Programmierung (SA 3)
problemlésend ihre
Programmierung
hinterfragen (M 1)
Reflexion des Programms
und ggf. Anderungen (SA 2)

Erstellung eines korrekten
Weg-Zeit-Diagramms (SA 4,
SA5,PS1)
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Sprinteraufgabe: Aufnehmen des Videos mit iPad, Erkldren des Weges (Was Gruppenarbeit e gut strukturierte
passiert wann?) Vermittlung der

Vorgehensweise (SA 4, M 2)
Phasentrenner:

e die Schiler*innen l6sen die Gruppentische auf, sodass die regulare
Sitzordnung entsteht
e die Schiler*innen raumen die Materialien zurick

Ergebnis- e Vorstellung des Schulwegs mit Diagramm und Ozobot durch zwei Gesprach im e Ergebnissicherung, Transfer = s.oben
sicherung Gruppen Plenum (SA1-5)
(20 Min.) e Reflexion: e Reflexion des
® Gab es Probleme beim Bearbeiten der Aufgaben? Was habt ihr dann Arbeitsprozesses (PS 1)
gemacht?

mogliche Probleme: Modellierung des Schulwegs, Programmierung
bei OzoBlockly, Englische Sprache bei OzoBlockly, Bedienung des
Ozobots (z. B. Kalibrierung), Messen mit der Stoppuhr, Erstellen des
Weg-Zeit-Diagramms

e Was ist euch leicht gefallen und was eher schwer? Warum?
erwartete Antworten:
leicht: Ausdenken des Schulwegs, Zuordnen der Geschwindigkeiten zu
den Verkehrsmitteln
schwer: oben genannte Probleme

e Gruppenarbeit— Wie hat es am besten geklappt, die Probleme zu
|6sen? Was habt ihr allgemein im Umgang mit Problemen gelernt?
erwartete Antworten auf die erste Frage: OzoBlockly-Anleitung,
Vokabelhilfen
erwartete Antworten auf die zweite Frage: Zusammenarbeit mit
anderen kann beim Problemldsen helfen, Probleme sind eine
Herausforderung und keine Grenze

e Aufhdngen der erstellten Schulwegpldne (Spielplane)




Weiterfiihrender Ausblick:
e Facherlbergreifendes Projekt moglich: Mathematik- und Physikunterricht
e andere Bezugsmaoglichkeit: Verkehrserziehung (Bedeutung der

Verkehrsschilder und Verhalten im StralRenverkehr)

e Wie verandert sich das Weg-Zeit-Diagramm, wenn andere
Verkehrsschilder oder Regeln (z. B. Rechts-Vor-Links) miteinbezogen
werden?

e Welches Verhalten kann das Weg-Zeit-Diagramm beeinflussen (z. B.
rote Ampeln ignorieren, fiir Kinder und eingeschrankte Personen
anhalten, etc.)?
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B. Materialien fiir die Lehrkraft (vgl. digitale Ablage)

e Blockly-Code des Musterschulwegs (Screenshot)
e (Ozocode Datei des Musterschulwegs

e Musterschulweg

o Weg-Zeit-Diagramm des Musterschulwegs

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

e Arbeitsblatt

o Klebeetiketten

e OzoBlockly-Anleitung

e Spielplan fiir den Schulweg
e Vokabelhilfe

D. Sonstige Materialien (vgl. digitale Ablage)

e Gruppeneinteilung Ozobots



