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Der Ozobot Bit als Zugvogel

Gestaltung einer Unterrichtsstunde zur Erarbeitung und
Visualisierung von Flugrouten mit Hilfe des Lernroboters Ozobot Bit
Ozobot Bit

Niveau 2 — basales Grundverstdandnis fir die Bedienung des
Roboters notwendig, Erwerb von Kenntnissen grundsatzlicher
Steuerungsmoglichkeiten

Gymnasium

Klasse 6

Biologie, Geographie

Stundenthema sind die verhaltensbezogene Anpassung von
Wirbeltieren anhand von Zugvégeln und deren Reisestrategien
sowie anthropologische und 6kologische Umweltfaktoren, die diese
beeinflussen.

90 Minuten

Es wird der Lernroboter Ozobot Bit im Fach Biologie fiir die
Klassenstufe 6 am Gymnasium eingesetzt. Dieser wird zur
Visualisierung von Flugrouten ausgewahlter Zugvogel genutzt,
welche in Kleingruppen erarbeitet werden sollen. Daneben sollen
anthropologische und 6kologische Einflussfaktoren identifiziert und
durch den Lernroboter Vvisualisiert werden, welche zum
beobachtbaren Zugvogelsterben fihren.

Die Stunde beginnt mit einem problemorientierten Einstieg, in
welchem ein Quiz durchgefiihrt und die Lernenden in eine fiktive
Rahmenhandlung eingefiihrt werden. Durch diese werden sie an die
Fragestellung der Stunde herangefihrt. Es folgt eine Wiederholung
der Arbeit mit dem ausgewahlten Lernroboter, bevor die Lernenden
in Form eines Gruppenpuzzles in Kleingruppen verschiedene
Vogelzugrouten erarbeiten. Hierzu erhalten sie Informationstexte,
welche sie in entsprechende Codes fiir ein Linienprogramm
Uberfihren und dieses algorithmisch planen missen. Das
erarbeitete Linienprogramm wird auf eine Karte Gibertragen und mit
dem Lernroboter abgefahren. In Expert*innengruppen stellen sich
die Lernenden die Flugrouten gegenseitig vor und identifizieren
Gefahren, die zum Artensterben fiihren kénnen. Die Ergebnisse aus
den Prasentationen werden im Plenum zusammengefihrt und
abstrahiert, wobei eine Trennung der Gefahrenursachen in
anthropologisch oder 6kologisch, vorgenommen wird. In einer
Reflexionsphase wird der vorangegangene Lernprozess in Bezug zur
Lernroboterarbeit auf einer metakognitiven Ebene reflektiert. Um
einen  Gesprachsanlass zu initiieren, wird dazu die
Zielscheibenmethode eingesetzt. Im Fokus stehen mogliche
Barrieren und Potenziale, welche identifiziert werden und eine
kiinftige Arbeit mit dem Lernroboter nachhaltig beeinflussen sollen.
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1. Einleitung und Themenbegriindung

Digitale Medien sind heutzutage aus unserem Alltag nicht mehr wegzudenken. Gerade die
Covid-19 Pandemie unterstreicht die Richtigkeit dieser Aussage, da sich das Leben
zunehmend in den digitalen Raum verlagert hat. Dabei nehmen vor allem im Lebensalltag
der Jugendlichen digitale Medien eine immer bedeutendere Rolle ein. So zeigen
Studienergebnisse aus dem Jahr 2018, dass 94 % der Heranwachsenden zwischen 12 und
19 Jahren taglich ein Smartphone verwenden. 91 % der Befragten nutzen ferner regelmaRig
das Internet (Weidenbach, 2020). Um sich in der digitalen Welt im Kontext der Kultur der
Digitalitat zurechtzufinden, sollten Heranwachsende im Sinne der sogenannten 21st
Century Skills nach Fadel et al. (2015) Fahigkeiten der Kreativitat, des kritischen Denkens,
der Kommunikation wie auch der Kollaboration besitzen. Diese sind in der heutigen Welt
unverzichtbar, ist der Vernetzungsgrad der Menschen untereinander durch digitale Medien

sicherlich noch einmal gestiegen und komplexer geworden.

Um am gesellschaftlichen Leben auch innerhalb der digitalen Welt partizipieren zu kénnen,
werden entsprechende Kompetenzen bendtigt, die sukzessive ausgebildet und geférdert
werden missen. Der ,europaische Referenzrahmen fiir digitale Kompetenzen” (EUC, 2018,
S. 8) beschreibt hierzu flinf Bereiche digitaler Kompetenz: ,Informations- und
Datenkompetenz; Kommunikation und Zusammenarbeit; Erstellung digitaler Inhalte;
Sicherheit und Wohlergehen; und Problemlésung” (EUC, 2018, S. 8). Hierbei erachtet es
sich angesichts der Tatsache, dass Heranwachsende intensiv in der digitalen Welt
unterwegs sind, als unerlasslich, die Lernenden auch im schulischen Kontext im Umgang
mit digitalen Medien zu schulen. In diesem Zusammenhang wird in der Regel der Begriff
der digitalen Bildung genannt. Dieser ist jedoch umstritten, sodass keine einheitliche
Definition vorgenommen werden kann. Zentral ist jedoch, dass unter digitaler Bildung nicht
nur das Lernen und Lehren mit digitalen Medien gezahlt wird, sondern auch ein Lehren und
Lernen Uber ebenjene. Unter dem Lehren und Lernen Gber digitale Medien ist hierbei die
Medienbildung und informatische Bildung zu verstehen, die Auseinandersetzung mit dem
Gesamtphanomen der digitalisierten Welt und die umfassende Aneignung von
Kompetenzen im Umgang mit digitalen Medien und deren Inhalten (Brandhofer &

Baumgartner, 2018, S. 308 ff.). Der von der EU favorisierte Begriff ist damit auch der der
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digitalen Kompetenzen, welcher die Zusammensetzung an Wissen, Fertigkeiten und
Einstellungen, welche benotigt werden, beschreibt, um mithilfe von digitalen Medien
»Aufgaben zu bearbeiten, Probleme zu l6sen, zu kommunizieren, Informationen zu
verwalten, zusammenzuarbeiten und Inhalte zu teilen sowie Wissen effektiv, effizient,
angemessen, kritisch, kreativ, autonom, flexibel, ethisch, reflektierend fiir das Leben
aufzubauen” (lbers. n. Ferrari, 2012, S. 3). Die digitale Bildung in diesem Sinne enthalt
dabei als zentralen Kompetenzbereich das Computational Thinking. Dabei handelt es sich
um eine Denkweise informatischer Bildung, welche den Stellenwert des Nachdenkens und
Analysierens von Problemen und Problemlésungsstrategien betont, die anschlieRend einer

Umsetzung mit einem Computer vorausgeht. (Romeike, 2017, S. 112).

Nachdem im Beschluss des KMKim Jahr 2016 die curricularen Grundlagen fir die
Digitalisierung geschaffen worden sind, entwickelte das Bundesland NRW eine Neufassung
des sogenannten Medienkompetenzrahmen NRW. Dieser schlieBt sechs
Kompetenzbereiche mit insgesamt 24 Teilkompetenzen ein, welche zentrale Elemente fir
die oben beschriebene informatische Grundbildung beinhalten (Medienberatung NRW,
2018b). Dabei sollen diese sukzessive im schulischen Kontext gefordert und ausgebaut

werden.

Im nachfolgend dargelegten Unterrichtsentwurf wird der Lernroboter Ozobot Bit genutzt,
um exemplarisch aufzuzeigen, wie die informatische Grundbildung im Sinne des
Modellierens und Problemlésens geférdert werden und grundlegende Fahigkeiten im
Bereich der Algorithmik im unterrichtlichen Kontext geschult werden konnen. Der
Unterrichtsentwurf richtet sich an die Klassenstufe 6 an Gymnasien in Nordrhein-Westfalen
fiir das Fach Biologie, wobei im Sinne interdisziplinaren Arbeitens ebenfalls Querbeziige zur
Geographie gezogen werden. Mithilfe des Lernroboters sollen sich die Lernenden dabei mit
der Thematik des Vogelzuges auseinandersetzen, wobei sie exemplarische Routen durch
Hinzunahme des Ozobot Bit kartographisch in Form eines algorithmisch geplanten
Linienprogrammes rekonstruieren sollen. Dabei sollen auch Spezifika und Besonderheiten
des Vogelzuges sowie potenzielle Gefahren, die zum vermehrten Artensterben fiihren,

behandelt werden.
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2. Sachanalyse

In der nachfolgenden Sachanalyse zur geplanten Unterrichtsstunde wird
schwerpunktmaBig der Lernroboter als Unterrichtsgegenstand behandelt. Neben einer
Definition und Beschreibung wesentlicher Bestandteile von Robotern werden zentrale
Arbeits- und Funktionsweisen dargestellt und eine Typisierung verschiedener Roboter
vorgenommen. Daran ankniipfend wird eine Beschreibung des im hier vorgestellten
Unterrichtsentwurf verwendeten Lernroboters, dem Ozobot Bit, vorgenommen sowie
Potenziale der Lernroboterarbeit im schulischen Bereich skizziert. Die Sachanalyse endet
mit einer kurzen fachlich-inhaltlichen Analyse des Unterrichtsthemas ,,Zugvégel und ihre

Reiserouten”, welches mit dem Lernroboter erarbeitet werden soll.

Der Begriff Roboter beschreibt aufgrund vielseitiger Anwendungsbereiche und diverser
Robotertypen ein weites Spektrum an Maschinen, weshalb Definitionen ebenfalls
unterschiedliche Schwerpunkte aufweisen (Glnther, 2016). Einen ersten Anhaltspunkt
bietet der Wortursprung: In Karel Capreks Theaterstiick ,Rossums’s Universal Robots“ tritt
der Name Robotal1921 bei der Urauffiihrung in New York zum ersten Mal auf. Das Wort
Robota kommt aus der tschechischen Sprache und steht fiir Arbeiter oder Leibeigener.
Robota ist der Name eines Androiden, der dem Menschen zunachst Arbeit abnehmen soll
(Ichbiah, 2005). Das Ubernehmen von Arbeit als Eigenschaft von Robotern findet sich in
zahlreichen Definitionen wieder, unter anderem in der Definition von Buller et al. (2019),
die allerdings noch weitere Eigenschaften von Robotern identifizieren. Ein Roboter ist

demzufolge

eine bewegliche Maschine, die von einem Computer so gesteuert wird, sodass sie Aufgaben
ausfiihrt. Die meisten Roboter nehmen ihre Umgebung wahr und kénnen autonom auf sie
reagieren. (Buller et al., 2019, S.11)

Neben der Ausfiihrung von Aufgaben (1) finden sich in dieser Definition die Charakteristika
der Bewegung (2), der Steuerung (3) und — zumindest fiir einen GroRteil der Roboter — die
Fahigkeit der Umgebungswahrnehmung (4) und der autonomen Reaktion (5). Glnther
(2016) listet zusatzlich die Intelligenz/Lernfahigkeit (6) auf. Diese sechs Charakteristika
sollen weiterfiihrend genauer beschrieben werden. Sie liefern erste Anhaltspunkte fiir eine

Typisierung bzw. Kategorisierung von Robotern.
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Buller (2019) spricht bei Robotern von einer ,beweglichen Maschine” (S. 11). Die Bewegung
kann dabei stationar, also an einem fixen Ort, oder mobil und somit in Austausch mit der
Umgebung stattfinden (Wust, 2004). Mobile Roboter miissen in diesem Fall durch einen
Antrieb die Fahigkeit der Fortbewegung besitzen (Oubbati, 2007). Dazu werden Sensoren
genutzt, mithilfe derer die Roboter ihre Umgebung wahrnehmen und durch Verarbeitung
dieser Informationen je nach Situation entsprechend reagieren (Hertzberg et al., 2012). Ein
weiteres Merkmal stellt in der oben genannten Definition von Buller et al. die autonome
Reaktion des Roboters dar, wobei dieser ohne externe Hilfe von aulRen agieren kann. Die
Autonomie kann dabei, je nach Robotertyp, unterschiedlich stark ausgepragt sein (Oubbati,
2007). Glnther (2016) definiert den Roboter auBerdem als eine ,intelligente, lernfahige
Maschine® (S. 19) und betont damit die mogliche Intelligenz und Lernfahigkeit von

Robotern, unter die auch die kiinstliche Intelligenz einiger Robotersysteme fallt.

Um die bereits beschriebenen Eigenschaften zu ermoéglichen, werden verschiedene
Bauteile zur Konstruktion eines Roboters benétigt, wobei die Auspragung und Umsetzung
je nach Arbeits- und Funktionsweisen des Roboters ebenfalls stark variiert. Oubbati (2007)
nennt dabei drei grundlegende Teilsysteme, die hierbei von Relevanz sind: Sensoren, eine
Steuereinheit sowie zuletzt die Aktoren. Mittels der Sensoren sind die Roboter dazu in der
Lage, ihre Umgebung wahrzunehmen. Die physikalischen Umgebungsinformationen
werden dann in elektrische Signale umgewandelt und an die Steuereinheit weitergeleitet.
Diese Steuereinheit (CPU), das ,,Gehirn”“ des Computers, verarbeitet diese und leitet die
Befehle an die Aktoren weiter, welche entsprechende ,physikalische Aktionen”
(Oubbati,2007, S. 15) ausfuhrt. Hierbei handelt es sich beispielsweise um Motoren oder
Rader. Buller et al. (2019) listen als weitere Bestandteile eines Roboters den Korper sowie

eine Energiequelle auf.

Ahnlich wie die Definition von Robotern erfolgt auch eine Kategorisierung dieser in der
Literatur nicht einheitlich. So ziehen Buller et al. (2019) beispielsweise den
Aufgabenbereich eines Roboters als Kriterium einer Klassifizierung hinzu. Demnach kénnen

zehn Robotertypen identifiziert werden (Tab. 1).
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Tabelle 1: Robotertypen und deren Eigenschaften/Aufgabenbereiche auf Grundlage von Buller et al. (2019, S.26f)

Robotertyp Eigenschaften/Aufgabenbereiche
Soziale Roboter Kommunikation mit dem Menschen
Medizinroboter Unterstiitzung des menschlichen Organismus; Hilfe bei

medizinischen Eingriffen

Weltraumroboter Erforschung des Weltraums

Industrie- und Arbeitsroboter  Stdndig wiederholende Aufgaben, Prazisions- und Kraftarbeit

Kollaborative Roboter Arbeiten in Kooperation mit dem Menschen

Humanoide Roboter Ahnlichkeit mit dem Menschen

Biomimetische Roboter Imitation von naturlichen Lebensformen

Schwarmroboter Viele Roboter bilden einen Schwarm und erledigen diverse
Aufgaben zusammen

Gesteuerte Roboter Ferngesteuerte Roboter; keine Autonomie

Serviceroboter Hilfe bei Aufgaben im menschlichen Lebensraum

Quelle: In Anlehnung an Buller et al. (2019, S.26f)

Auch diese Einordnungen bieten keine absolut eindeutige Typisierung (Buller et al., 2019).
Ein Staubsaugerroboter beispielsweise, der immer haufiger Einzug im Alltag vieler
Menschen findet, kann zunachst als Serviceroboter charakterisiert werden. Wird er jedoch
durch ein Smartphone angesteuert, fallt er ebenso in die Kategorie der gesteuerten

Roboter.

Zusammenfassend ldsst sich festhalten, dass Roboter dauBerst vielseitige Maschinen mit
diversen Aufgabenbereichen sind. Dies erschwert eine genaue Beschreibung, eroffnet

allerdings auch vielfaltige Moglichkeiten fiir die Roboterentwicklung und -nutzung.

Neben verschiedenen Robotern, die den Alltag der Menschen immer haufiger beeinflussen,
haben auch andere digitale Medien langst Einzug in unser tagliches Leben gefunden. Damit
der Umgang mit ebenjenen reflektiert und kritisch ablaufen kann, sollte die Schule
Kompetenzen vermitteln, die die Lernenden eben dazu befihigt (u. a. Brandhofer, 20173;
Fehrmann & Buttler, 2019). Im Zusammenhang mit der Vermittlung digitaler Kompetenzen
wird haufig das Computational Thinking angefiihrt. Dieses stellt eine besondere Denkweise
innerhalb informatischer Bildung dar, welche den Stellenwert des Nachdenkens und
Analysierens von Problemen wie Problemlosungsstrategien betont, was einer
anschlielenden Umsetzung mit einem Computer vorangeht. Zum Computational Thinking
gehort dabei die Logik im Sinne des Treffens von Voraussagen, die Fahigkeit der Abstraktion

und Dekomposition, indem ein komplexer Sachverhalt in Teilprobleme zergliedert werden
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kann. In diesem Zusammenhang steht dabei ebenfalls das Algorithmieren im Fokus, indem
Prozesse automatisiert und nachvollzogen werden koénnen. Daneben gehdren zum
Computational Thinking Arbeitsweisen, die bei der Nutzung und Gestaltung digitaler
Medien geférdert werden, wobei hierzu die Kreativitat, das Debuggen, also Fehler finden
und korrigieren, das Durchhaltevermogen sowie die Kollaboration zdhlen (Romeike, 2017,
S. 112). In Bezug auf den Schulunterricht fordert Nievergelt (1999) das Programmieren ,,als
Komponente der Allgemeinbildung” (S. 364) zu lehren. Eine Methode zur Vermittlung von

digitalen Kompetenzen im Sinne des Computational Thinkings stellt der Lernroboter dar.

Lernroboter ermdglichen eine ,eingeschrankte Formen des Programmierens in der
einfachsten Gestalt” (Nievergelt, 1999, S. 368). Sie bieten der Lehrkraft ein Instrument, den
Lernenden praktische Erfahrungen im Umgang mit Robotersystemen und Algorithmen zu
ermoglichen und auBerdem das Problemldsen zu férdern. Hierzu sollte der Umgang mit
den Robotern/die Konzeption moglichst simpel gestaltet werden — ohne Verhaltensweisen
derart einzuschranken, sodass die Schiiler*innen ihr Interesse wieder verlieren. Der Fokus
liegt folglich auf der einfachen wie zuganglichen Benutzung. Komplexitat im Gebrauch wird
durch die sich wechselnde Umgebung garantiert (Nievergelt, 1999). Durch den Einsatz von
Lernrobotern im Unterricht lassen sich laut Nievergelt (1999) die , wichtige Idee eines
Korrektheitsbeweises” (S. 371) und die , entscheidende Rolle von Invarianten” (S. 371)
praktisch vermitteln. Der Lernroboter ldsst sich fachspezifisch sowie -lbergreifend
anwenden und bietet einen einfachen, interessanten Zugang. Zudem werden keine
beziehungsweise nur wenige Vorkenntnisse seitens der Lernenden bendétigt, sodass sich
der Lernroboter als vielversprechende Arbeits- und Erkenntnismethode charakterisieren

lasst, um digitale Kompetenzen zu vermitteln (Wiesner, 2008).

In der geplanten Unterrichtsstunde wird der Lernroboter Ozobot Bit eingesetzt. Neben
einer kurzen Vorstellung seiner zentralen Komponenten werden im Kontext des von
Resnick entwickelten Lernkompetenzmodells ,low floors — wide walls — high ceiling”
mogliche Potenziale der Roboterbenutzung im Unterricht grundlegend diskutiert. Der
Ozobot Bit von der gleichnamigen Firma Ozobot ist ein kleiner Roboter, der gezeichnete
Linien auf dem Tablet oder einem Spielfeld verfolgen kann, Farben auf den Linien durch

seine Sensoren wahrnimmt und die Moglichkeit des Programmierens bietet (Brandthofer,

2017b). Durch fiinf Sensoren an der Unterseite des Lernroboters kénnen bis zu 1000 Codes
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und Befehle verarbeitet werden. Der Roboter ist je nach Code in der Lage, seine Farbe zu
wechseln, die Geschwindigkeit zu verandern und Dreh- sowie Fahrtrichtungsbewegungen
auszufiihren (Brandthofer, 2017b). Die Farbcodes kdonnen von den Lernenden selbst
gezeichnet, aufgeklebt oder mittels einer entsprechenden App, die der Hersteller
bereitstellt, programmiert werden. Die Codes werden (iber Farbsensoren auf der
Unterseite des Ozobot Bits wahrgenommen und von einem Mini-Computer im Inneren des
Roboters verarbeitet. Hindernisse kdnnen durch einen Hindernissensor ermittelt werden,
ebenso kann der Roboter in verschiedenen Farben leuchten (Fehrmann & Buttler, 2019).
Ferner listen Fehrmann und Buttler einen Motor, eine Batterie, einen Einschaltknopf sowie
einen USB-Anschluss als Bestandteile des Ozobots auf, um die oben beschriebenen

Funktionen gewahrleisten zu kénnen.

Der Ozobot Bit ermoglicht mit seinen Einsatzmoglichkeiten ein Arbeiten auf allen drei
Ebenen des Lernkompetenzmodells nach Resnick und Robinson (2017) (,low floors — wide
walls — high ceiling”). Ein einfacher Einstieg (low floor) wird durch die simple Bedienbarkeit
ermoglicht. So kann der Ozobot Bit einfache Linien verfolgen und farblich gestaltete Codes,
von haufig nur zwei entsprechenden Farbkombinationen verarbeiten, auf welche er
entsprechend schnell reagiert. Auf der ,,wide walls“-Kompetenzebene geht es laut Resnick
und Robinson (2017, S. 64) um das Anbieten mehrerer Lernwege, um so den individuellen
Voraussetzungen der Lernenden gerecht zu werden. Hierzu nennt Brandhofer (2017b, S. 7)
vier Zugangs-, beziehungsweise Steuerungsmoglichkeiten, um den Ozobot Bit im
Unterricht einzusetzen: Gesteuert werden kann er durch Linien, als Linienfolgeroboter,
durch Farbcodes, also mit Befehlsvorgaben, durch eine App am Tablet/Computer sowie
durch das Programmieren Uber die Programmierumgebung Ozoblockly. Letztere bietet
einen hoch komplexen Zugang im Sinne der ,high ceiling”-Kompetenzebene nach Resnick
und Robinson (2017), sodass der Ozobot Bit auch in der Oberstufe eingesetzt werden kann.
Insgesamt bietet die Arbeit mit dem Lernroboter durch die sehr einfache Handhabung
sowie durch die Anweisung Uber Farbcodes die Moglichkeit analoges und digitalen Lernen
und Spielen im Verbund zu realisieren (Brandhofer, 2017b). AuBerdem ist der Roboter sehr
handlich und fiir Schulen durchaus erschwinglich. Zusammenfassend stellt der Ozobot Bit
eine gelungene Moglichkeit dar, um den Schiiler*innen einen ,spielerisch-explorativen”
(Fehrmann & Buttler, 2019, S. 5) Zugang zu einem sonst sehr abstrakt erscheinenden

Informatiksystem zu bieten. Fehrmann und Buttler (2019) nennen dariber hinaus die
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Moglichkeit, dass Schiiler*innen mit Hilfe des Roboters lernen, Probleme zu l6sen, und

somit die Problemlésekompetenz geférdert werden kann.

Die Arbeit mit dem Lernroboter wird im vorliegenden Unterrichtsentwurf gekoppelt an
einen Unterrichtsgegenstand im Fach Biologie. Das ausgewahlte Thema ist dabei der
Vogelzug. Die zentralen fachlichen Inhalte des Lerngegenstandes werden nachfolgend in

Grundzligen umrissen.

Zugvogel haben ihr Verhalten in sehr exemplarischer Art und Weise angepasst. Sie sind auf
der Suche nach geeigneten Futterpldatzen oft monatelang unterwegs. Streckenrekord
halten hierbei die Kistenseeschwalben, die bis zu 40.000 km pro Jahr zuriicklegen
(Berthold, 1992). In den allermeisten Fillen zieht es die Végel im Herbst zum Uberwintern
in den Sliden und im Sommer zum Briiten zuriick in den Norden (Bairlein, 2005). Trotz der
oft sehr langen Reiserouten fliegen sie hierzu jedes Jahr nahezu die gleiche Route. Sie
Uberwintern und nisten somit, oftmals mit einer zeitlichen Varianz von nur wenigen
Tagen, an immer den gleichen Orten (Berthold, 1992, S. 1). Die Vogel haben ihren
Korperbau und ihre Verhaltensweisen an diese extreme Anforderung angepasst und
wiahlen dabei ihre Flugrouten nicht willkiirlich aus (Bairlein, 2005): Uber Generationen
hinweg werden die Routen nach den bestmdglichen Rastplatzen (oft heutzutage als
Schutzgebiete ausgezeichnet) und Nahrungsquellen in Abhangigkeit zu einem moglichst
O0konomischen Weg ausgewahlt. Diese Auswahl findet art- und individuumsspezifisch statt

und unterscheidet sich teilweise erheblich (z. B. fiir den Storchenzug Nabu, n.d.).

Die lange Reise bringt oftmals groRe Bestandsverluste mit sich. Zugvogel weisen hier im
Vergleich zu anderen Vogeln die hochste Rate auf (Barlein, 2005). So liegt beispielsweise
die Sterberate von Kanadagansen bei 24 % (Dick, 1987). Neben natirlichen Ursachen fir
die hohen Mortalitatsraten wie das Wetter und Umweltkatastrophen sind laut Barlein
(2005) hierfiir menschliche Eingriffe festzumachen. Er listet die , Lebensraumzerstoérung,
Verlust der Nahrungsgrundlagen, menschliche Verfolgung, Umweltgifte, Unfalle an
menschlichen Bauwerken (wie Hochspannungsleitungen, Sendemasten, Leuchttiirme) und

Stérungen” (Barlein, 2005, S. 9) als Gefahrdungen fir Zugvogel auf ihrer Reise auf.

Die fachlich-inhaltliche Analyse des Themas verdeutlicht durch die hohen Bestandsverluste

der ohnehin bedrohten Zugvogelarten die Relevanz des Inhalts fiir den Biologieunterricht.
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Der Fokus soll in den folgenden Kapiteln auf die Bedeutung fiir den Unterricht und die

konkrete Umsetzung des Themas gelegt werden.

3. Didaktische Analyse

Nachfolgend wird in Anlehnung an Klafki (1991, zitiert nach Vormbaum, n.d.) die

didaktische Analyse des Unterrichtsgegenstandes vorgenommen.

Die konzipierte Unterrichtsstunde ist flr die Klassenstufe sechs am Gymnasium im Fach
Biologie vorgesehen. Im Zuge steigender Interdisziplinaritat zwischen den Facherkulturen
werden zudem Querbeziige zur Geographie gezogen (Deutsche Gesellschaft fir
Geographie, 2014). Die Stunde lasst sich in das Inhaltsfeld 1 ,Vielfalt und Angepasstheiten
von Lebewesen" (Ministerium flir Schule und Bildung des Landes Nordrhein-Westfalen,
2019a, S. 22) des Kernlehrplans Biologie einordnen. Inhaltlich steht in der
Unterrichtsstunde der Vogelzug im Fokus. Die geplante Stunde sollte dabei zu Beginn einer
Unterrichtseinheit zu ebenjenem Thema gehalten werden, da Inhalte erarbeitet werden,
an welche in Folgestunden sinnvoll angekniipft werden kann. Biologisches Vorwissen zum
Vogelzug wird von den Lernenden nicht vorausgesetzt. Da Querbeziige zur Geographie
gemacht werden, sollten die Schiiler*innen jedoch Grundlagen der rdaumlichen
Orientierung beherrschen und mit der Kartenarbeit vertraut sein. Die fachlichen Inhalte der
Stunde werden schwerpunktmaRig mittels Einsatzes digitaler Medien erarbeitet, wobei die
Arbeit mit einem Lernroboter, dem Ozobot Bit, im Fokus steht. Es wird vorausgesetzt, dass
die Lernenden mit webbasierten Anwendungen wie Kahoot! oder Oncoo umgehen und die
Oberflachen entsprechend bedienen kénnen. Im Bezug zum Einsatz des Lernroboters

werden grundlegende Kenntnisse der Linienprogrammierung mit dem Ozobot Bit erwartet.

In unserer heutigen vernetzten Welt stellt der Einsatz digitaler Medien in
wissenschaftlichen wie auch alltdglichen Lebenskontexten eine der treibenden Krafte dar.
Dabei wachsen Kinder und Jugendlichen mit ebendiesen auf. Anders als oft behauptet
verfligt die Generation der ,,Digital Natives” (Prensky, 2001, zitiert nach Schulmeister, 2009,
S. 16) haufig nicht Giber funktionale wie technische Kenntnisse der genutzten Medien, was
z. B. auch auf das Programmieren solcher zutrifft (Schulmeister, 2009, S. 20). Dabei wird
eine umfassende Medienkompetenz heutzutage als eine der ,,Schlisselqualifikationen fir

ein selbstbestimmtes Leben” (Staatsministerin fir Kultur und Medien, n.d.) innerhalb der
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Gesellschaft angenommen. Neben dem reflektierten Umgang mit verschiedenen Medien
geht es ferner darum, grundlegende Funktionsweisen von Medien sowie Potenziale und
Gefahren zu kennen. Dies wird von der Bundesregierung dabei vor allem dahingehend als
relevant in Bezug auf Kenntnisse zu Algorithmen gesehen, als dass diese ebenfalls ,Einfluss
auf die individuelle Meinungsbildung nehmen” (Staatsministerin fiir Kultur und Medien,
n.d.). Algorithmen begegnen dabei den Heranwachsenden tagtaglich, ob bei Suchanfragen
im Netz oder in sozialen Medien, wobei die Funktionsweise dieser nur einem Bruchteil der
Bevolkerung bekannt ist (Fischer & Petersen, 2018). Im Kontext der digitalen Bildung,
genauer des Computational Thinking, ist es folglich erforderlich, die Lernenden mit o. g.

Aspekten der digitalen Welt vertraut zu machen.

Digitale Medien werden heutzutage auch verstarkt fir wissenschaftliche Zwecke genutzt,
wobei durch ebendiese neue Formen der Erkenntnisgewinnung mdoglich werden. Durch
Ausstattung von Zugvogeln mit kleinen GPS-Sendern gelingt es beispielsweise
Ornitholog*innen, Vogel zu orten und somit das Zugverhalten zu erforschen (Knauer,
2016). Die Auswertung der generierten Daten macht es moglich, potenzielle
Gefahrenquellen, die zum Zugvogelsterben fihren, zu identifizieren (Nabu, n.d.). Viele
Heranwachsende kennen dabei Zugvogel aus ihrem Lebensalltag. Im Zuge eines
gestiegenen Nachhaltigkeitsbewusstseins in der Gesellschaft, auch unter den Lernenden
selbst (siehe Fridays For Future), stellt die Thematik des Vogelzuges eine Moglichkeit dar,
Fragen des Natur- und Artenschutzes aufzugreifen. Dies unterstlitzt die ethische
Urteilsbildung und fordert die Entstehung einer verantwortungsbewussten Einstellung der

Menschen gegeniiber ihrer Umwelt (u. a. Deutsche Gesellschaft fiir Geographie, 2014, S.8).

Im Hinblick auf klinftige Entwicklungen ist in den nachsten Jahren mit einer steigenden
Digitalisierung der Gesellschaft zu rechnen, weswegen es umso wichtiger ist, die
Schiler*innen mit einem addquaten wie bewussten Umgang mit ebendiesen vertraut zu
machen. Auch Fragen des Natur- und Artenschutzes werden im Zuge des Klimawandels
kiinftig bedeutsam bleiben und den Lebensalltag der Lernenden beeinflussen. Die
mediengestlitzte Behandlung und Aufarbeitung komplexer fachlicher Inhalte ermoglicht es
dabei den Lernenden auch, kiinftig an wissenschaftlichen wie gesellschaftlichen Diskursen

sowohl in der realen als auch in der digitalen Welt teilzuhaben (u. a. Krautter, 2018).
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Die Lerninhalte stehen dabei exemplarisch fiir komplexe gesellschaftliche Themen und
Entwicklungen, die systematisch an die Schiiler*innen herangefiihrt werden missen, um
sie zu gesellschaftlich handlungsfahigen Wesen zu erziehen (Ministerium fiir Schule und
Bildung des Landes Nordrhein-Westfalen, 2020). Die Arbeit mit dem Lernroboter, welche
im Kontext der Unterrichtsstunde mit der Ubersetzung von Informationstexten in konkrete
Handlungsanweisungen erfolgen und in einem Linienprogramm minden soll, stellt eine
exemplarische Form algorithmischen Denkens, Planens und Programmierens im Sinne des
Computational Thinking, dar. Der verwendete Lernroboter kann dabei als beispielhaft fiir
Alltags- und Hilfsroboter angenommen werden, wobei die Lernenden durch die
eigenstandige Programmierung und Nutzung eines solchen grundlegende Funktionsweisen
der Robotik (u. a. Oubbati, 2007) erlernen. Exemplarisch wurde dazu die Thematik des
Vogelzuges ausgewahlt. Aus fachlicher Sicht stellt die Thematisierung des Vogelzuges nur
eine Moglichkeit dar, das Inhaltsfeld ,Vielfalt und Angepasstheiten von Lebewesen"
(Ministerium fur Schule und Bildung des Landes Nordrhein-Westfalen, 2019a, S. 22) zu
behandeln. Das Zugvogelsterben sowie in diesem Kontext die Auseinandersetzung mit
potenziellen Gefahrenquellen im Sinne des Umweltschutzes, steht ebenfalls beispielhaft

fir andere gefahrdete Tierarten.

Die Lernenden werden durch die Gestaltung der Stunde darin geférdert, Probleme sowohl
fachlicher als auch methodischer Art zu erkennen undim Sinne des Computational
Thinking, Losungs- wie Handlungsstrategien zu entwickeln, um diesen zu begegnen.
Daneben werden sie durch die Ubertragung fachlicher Inhalte in ein anderes Medium darin
unterstitzt, Informationen sach- und adressatengemal zu verarbeiten, um an fachlichen
wie gesellschaftlichen Diskursen partizipieren zu koénnen (Deutsche Gesellschaft fir
Geographie, 2014; Krautter, 2018). Durch die reflektierte Wahl der Sozialformen werden
die Lernenden im kooperativen Arbeiten geférdert, indem sie ein fachliches Thema
erarbeiten sowie auftretende Probleme gemeinsam l6sen sollen. Aus fachlicher Sicht soll
bei den Lernenden eine kritische und reflexive Haltung sowie die Verantwortung
gegeniber der Natur im Sinne des Natur- und Artenschutzes initiiert werden (Ministerium

fiir Schule und Bildung des Landes Nordrhein-Westfalen, 2019a).

Die Stunde ist dabei so strukturiert, dass die Lernenden die gegenwartige Relevanz fiir die

Auseinandersetzung mit den angesprochenen Lerninhalten nachvollziehen, indem sie
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dieses anhand von Beispielen erarbeiten und im Anschluss mit Blick auf kiinftige
Entwicklungen einschdtzen und reflektieren. Die Einstiegssituation der Stunde soll den
Schiler*innen dabei im Sinne der Gegenwartsbedeutung die Notwendigkeit einer
Auseinandersetzung mit dem Lerninhalt verdeutlichen. Dies wird durch Aufzeigen der
fachlichen Problematik mittels eines anschaulichen Fallbeispiels mit konkretem
Alltagsbezug zu den Lernenden realisiert (Lenz, 2018). Im Sinne der Exemplaritat dient die
Erarbeitungsphase dazu, beispielhafte Zugrouten zu thematisieren und Gefahrenquellen
herauszuarbeiten. Neben konkret biologischen Fachkenntnissen erlernen die
Schiiler*innen durch Einsatz des Lernroboters Grundlagen der Algorithmik kennen, indem
sie fachliche Informationen in eine Liniencodierung tGberfiihren. Zudem soll der eingesetzte
Lernroboter den Lernenden helfen, das fachlich-komplexe Thema des Vogelzuges in seinen
Grundziigen anschaulich nachvollziehen zu kdnnen. Die Sicherungsphase fokussiert den
Aspekt der Zukunftsbedeutung. Ziel ist es, durch Identifikation anthropogener und
Okologischer Faktoren, die das Zugvogelsterben beglinstigen, die Lernenden fiir ein
nachhaltiges Handeln im Sinne des Natur- und Artenschutzes zu sensibilisieren
(Ministerium flr Schule und Bildung des Landes Nordrhein-Westfalen, 2019a). Ebenfalls
wird der vorangegangene Lernprozess dezidiert mit den Lernenden reflektiert (Meyer
2010, zitiert nach Engelhard & Otto, 2018, S. 354). Ziel ist es hier, Potenziale wie mogliche
Grenzen und Barrieren bei Arbeit mit dem Ozobot Bit aufzuzeigen, um kiinftige

Lernprozesse mit dem ebendiesem effizienter zu gestalten.

Die geplante Unterrichtsstunde nimmt dabei einen konkreten Bildungswert ein. So werden
das Problemlésen sowie die Ubernahme von Verantwortung im Sinne des kooperativen
Lernens geschult (u. a. Green, 2004). Inhaltlich werden die Lernenden fir die Thematik des
Vogelzuges sensibilisiert, wobei eine reflexive Haltung im Bezug zum Natur- und
Artenschutz initiiert werden soll. Im Rahmen der Unterrichtsstunde werden die Lernenden
ebenfalls mit einer Arbeitsweise im Bereich der Biologie, konkret der Ornithologie, vertraut
gemacht und lernen so Methoden wissenschaftlicher Erkenntnisgewinnung kennen
(Ministerium fiir Schule und Bildung des Landes Nordrhein-Westfalen, 20193, S. 8). Ebenso
werden die Lernenden im Umgang mit digitalen Medien im Sinne des Computational
Thinking gefoérdert, indem sie mit algorithmischen Programmierweisen vertraut gemacht
werden. In diesem Zusammenhang lernen sie verschiedene Nutzungsformen digitaler

Medien kennen und werden dazu befihigt, mit diesen fachlichen Inhalten adressaten- und
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sachgemal zu verarbeiten und zu vermitteln. Dadurch erhalten sie die Méglichkeit, sich an
aktuellen Diskursen sowohl in der realen als auch der digitalen Welt zu beteiligen und diese

aktiv mitzugestalten (Deutsche Gesellschaft flir Geographie, 2014; Krautter, 2018).

Die konzipierte Unterrichtsstunde stellt aufgrund des hohen Grades an Exemplaritat
vielfdltige Transfermoglichkeiten bereit. In der konkreten Erarbeitungsphase werden die
Schiler*innen darin gefordert, fachliche Inhalte in ein anderes Medium zu transferieren.
Die hierbei gewonnenen Erkenntnisse mit Blick auf die Forderung der
Problemldsefahigkeit, konnen dabei auf andere Situationen angewandt werden. Dies wird
in der Unterrichtsstunde dahingehend gestiitzt, indem eine gemeinsame Reflexion des
Lernprozesses erfolgt und potenzielle Lernbarrieren antizipiert werden (Engelhard & Otto,
2018). Der reflektierte Umgang sowie die Verarbeitung von Inhalten durch und mit
digitalen Medien regt dabei zum Nachdenken liber einen sinnvollen Medieneinsatz an. Aus
fachlicher Sicht steht die ldentifikation von Gefahrenquellen des Zugvogelsterbens
reprasentativ fur vielfaltige Themen im Bereich des Natur- und Umweltschutzes. Das hier

erworbene Wissen kann dabei ebenso auf andere Sachverhalte angewandt werden.

Wahrend der Planung der Unterrichtsstunde wurden erwartbare Schwierigkeiten und
potenzielle Lernbarrieren identifiziert und versucht, diesen durch entsprechende
Hilfestellungen zu begegnen. Mogliche Schwierigkeiten sind primar wahrend der
Erarbeitungsphase zu erwarten. Hier kann es zum einen zu Textverstandnisproblemen
kommen. Dem wurde durch Anlage eines Glossars versucht, entgegenzuwirken. Zum
anderen kann es bei den Lernenden zu Schwierigkeiten bei der Uberfiihrung fachlicher
Inhalte in ein algorithmisch geplantes Linienprogramm mit dem Lernroboter kommen. Um
den Lernenden die Zuganglichkeit zum Arbeitsauftrag zu erleichtern, wurde dieser in
Anlehnung an das Scaffolding nach Gibbons (2015, S. 16) in kleine Arbeitsschritte

untergliedert, um die Lernenden so an die Erstellung eines Endproduktes heranzufiihren.

Der Lernerfolg der Schiiler*innen kann anhand mehrerer Faktoren bemessen werden. So
kann die erstellte Liniencodierung fiir den Ozobot Bit als Endprodukt betrachtet werden,
aus welchem ersichtlich wird, in wieweit die Lernenden fachliche Informationen in
entsprechende Codes (iberfiihren konnten. Das Abfahren und Erkldren der
Linienprogrammierung mit dem Ozobot Bit dient den Lernenden dabei als Kontrollmedium,

sodass sie ihren eigenen Arbeitsprozess selbststandig Gberpriifen kdnnen. Durch die Wahl
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entsprechender Sozialformen wird ebenfalls sichergestellt, dass alle Schiler*innen im
Lernprozess integriert sind. Eine Reflexion des vorangegangenen Lernprozesses (Engelhard
& Otto, 2018), in welcher die Arbeit mit dem Lernroboter fokussiert werden soll, dient
dazu, zu elaborieren, an welchen Stellen die Lernenden Schwierigkeiten hatten, wie sie

diesen begegnet sind und wo Verbesserungsbedarf fir klinftige Lernprozesse besteht.

Zuletzt sollen durch die geplante Unterrichtsstunde fundamentale Einstellungen bei den
Lernenden gepragt werden. Durch den Einsatz eines Lernroboters sollen die Schiiler*innen
im Sinne des Computational Thinking mit der Algorithmik und des Progammierens vertraut
gemacht werden, dabei die Wirkmachtigkeit und den Wert digitaler Medien erfahren aber
auch eine reflexive Haltung gegeniiber eines Medieneinsatzes einnehmen kdnnen (u. a.
Krautter 2018). Aus fachlicher Perspektive sollen die Schiler*innen erkennen, dass sie
durch ihr alltagliches Verhalten ebenfalls Teil komplexer Lebenskreisldufe sind, wobei sie
durch einen addquaten Umgang mit der Natur, den langfristigen Erhalt bedrohter Tierarten
unterstitzen koénnen. Daneben wird die dsthetische Wahrnehmung der Lernenden
angeregt, indem sie durch die intensive Auseinandersetzung mit der Thematik zentrale
Besonderheiten des Lebens von Zugvogeln kennen lernen. Dies mag dazu fihren, langfristig
eine umweltbewusste Einstellung zu entwickeln (u.a. Ministerium fir Schule und Bildung

des Landes Nordrhein-Westfalen, 2019a).

Die im Fach Biologie angestrebte naturwissenschaftliche Grundbildung erfolgt durch die
Vermittlung fachlicher Inhalte. Im Sinne der Kompetenzorientierung sollen diese dabei
gleichzeitig mit den zentralen Kompetenzbereichen verschriankt werden. Die geplante
Unterrichtsstunde deckt dabei die Forderung der Kompetenzbereiche des Faches
folgendermalen ab: Im Kontext des Umgangs mit Fachwissen erlautern die Lernenden das
biologische Phanomen des Vogelzuges anhand ausgewahlter Zugrouten und kennen
potenzielle Gefahrenquellen, die zum Zugvogelsterben fliihren kénnen (UF1). Des Weiteren
ordnen sie diese anthropogenen oder okologischen Ursachen zu (UF3). Im Bezug zur
Erkenntnisgewinnung werden die Schiler*innen mit biologischen Arbeitsweisen vertraut
gemacht. Zudem stellen sie Hypothesen zur Gefdhrdung von Zugvogeln auf und
untersuchen diese (E1, E3) im Sinne des forschenden Lernens (u. a. Reinfried, 2018). In
diesem Zusammenhang veranschaulichen und prasentieren die Lernenden ihre

Arbeitsergebnisse und tauschen sich dabei gemeinsam Uber fachliche Informationen aus
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(UF1, E6, K3) (Ministerium fiir Schule und Bildung des Landes Nordrhein-Westfalen, 20193,
S. 8-15). Im Sinne der Interdisziplinaritdt werden durch die Unterrichtsstunde ebenfalls
Kompetenzbereiche der Geographie geférdert. Im Fokus steht hier vor allem die
Methodenkompetenz, wobei analoge Karten zur rdaumlichen Orientierung und
Lokalisierung verwendet werden (MK1, MK3). Ebenfalls werden die Lernenden darin
gefordert, Arbeitsergebnisse mittels digitaler und analoger Techniken adressatenbezogen
zu prasentieren (MK5). Daneben lernen sie erste Grundziige zu Mensch-Umwelt-Systemen
kennen (SK1) (Ministerium flr Schule und Bildung des Landes Nordrhein-Westfalen,

2019b).

Da neben fachlichen Inhalten auch die Medienkompetenz der Schiiler*innen geschult
werden soll, wird die Stunde ebenfalls in den Medienkompetenzrahmen des Landes
Nordrhein-Westfalen eingeordnet. Im Fokus der Unterrichtsstunde steht das sechste
Kompetenzfeld Problemlésen und Modellieren. Demnach werden die Lernenden darin
geschult, fachliche Informationen zu verarbeiten und Zugrouten zu modellieren
(Medienberatung NRW, 2018b). Im Sinne des Computational Thinking lernen sie dabei, den
fachlichen Inhalt in Teilschritte zu untergliedern und zu algorithmieren (Romeike, 2017, S.
112). Des Weiteren entwickeln die Lernenden entsprechende Problemldsestrategien, um
Inhalte fachgemaR darstellen und verarbeiten zu kénnen. Ferner werden die Lernenden
darin geschult, verschiedene Webanwendungen im Unterricht zu nutzen und mit digitalen
Endgerdaten wie auch dem Lernroboter verantwortungsvoll und reflektiert umzugehen.
Zudem (iben die Lernenden die Programmierung der Farbcodes mit dem Ozobot Bit und
setzen diese kreativ und zielgerichtet ein, um fachliche Inhalte zu verarbeiten (Feld
Bedienen und Anwenden). Im Kontext des vierten Kompetenzfeldes Produzieren und
Prisentieren nutzen die Lernenden den Ozobot Bit, um fachliche Inhalte zu verarbeiten und
adressatengemadfR darzustellen. Zuletzt wird der Kompetenzbereich Analysieren und
Reflektieren angesprochen, indem die Lernenden die Arbeit mit dem Lernroboter am Ende
der Unterrichtsstunde gemeinsam reflektieren und dabei Potenziale wie auch Barrieren

identifizieren (Medienberatung NRW, 2018b).

Aus den Uberlegungen zur Unterrichtsstunde werden folgende Lernziele abgeleitet:
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Grobaziel:
Die Schiiler*innen erstellen ein kartographisch basiertes Linienprogramm mit dem

Ozobot Bit, indem sie Informationen zum Vogelzug aus fachlichen Texten entnehmen und
algorithmisch verarbeiten, die Flugrouten rekonstruieren und visualisieren, wobei sie
zentrale Einflussfaktoren bzw. Gefahren zum beobachtbaren Zugvogelsterben sowohl
anthropogener als auch natiirlicher Art identifizieren und im Programmcode

entsprechend darstellen.

Feinziele:

Sachkompetenz
e Die Schiiler*innen erkennen die Relevanz der inhaltlichen Auseinandersetzung mit

der Thematik des Zugvogelsterbens, indem sie das auffallige Individuensterben im
Fallbeispiel erfassen. (SA 1)

e Die Schiler*innen erfassen Verhaltensweisen des Ozobot Bits, indem sie die
Linienprogrammierung praktisch erproben und mogliche Fehlerquellen erfahren.
(SA 2)

e Die Schiler*innen erarbeiten verschiedene Zugrouten der Vogel, indem sie
Informationen aus den Steckbriefen und den Berichten Uber den Vogelzug
extrahieren und in ein algorithmisch geplantes Linienprogramm tberfiihren. (SA 3)

e Die Schiiler*innen beschreiben die erarbeiteten Vogelrouten und identifizieren
potenzielle Gefahrenquellen, welche zu einem erhdéhten Zugvogelsterben fihren,
indem sie sich in Kleingruppen die erstellten Linienprogramme durch Abfahren
dieser mit dem Lernroboter vorstellen. (SA 4)

e Die Schuler*innen konnen beurteilen, warum es zu einem erhoéhten
Zugvogelsterben kommt und welche Einflisse der Mensch auf dieses hat, indem sie
zentrale Gefahren hinsichtlich ihrer Ursachenquelle, anthropogen oder 6kologisch,

voneinander abgrenzen konnen. (SA 5)

Personale und soziale Kompetenz
e DieSchiler*innen entwickeln eine reflexive und problemorientierte Haltung, indem

sie auf die Thematik des vermehrten Sterbens von Zugvogeln aufmerksam gemacht
werden und sich durch erste Hypothesenbildung mit potenziellen Ursachen

befassen. (PS 1)
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e Die Schiler*innen werden im kooperativen Arbeiten geférdert, indem sie in
Stammgruppen ein sachbezogenes Problem I6sen, dabei individuelle
Verantwortlichkeiten ibernehmen und ein gemeinsames Endprodukt erstellen. (PS
2)

e Die Schiiler*innen werden in ihrer Selbstwirksamkeitserwartung geschult, indem
sie als Expert*innen fungieren und ihren Mitschiler*innen fachliche Inhalte
adressatengemal vermitteln und prasentieren. (PS 3)

e Die Schiler*innen kdnnen ihren personlichen Lernzuwachs einschatzen, indem sie
den vorangegangenen Lernprozess kooperativ reflektieren und Schwierigkeiten

und Gelungenes herausstellen. (PS 4)

Methodische Kompetenz
e Die Schuler*innen stellen im Sinne des forschenden Lernens mit der Methode des

Brainstorming Hypothesen auf, indem sie vor ein fachliches Problem gestellt
werden, welches gemeinsam ergriindet werden soll. (M 1)

e Die Schiiler*innen erstellen ein Programm fiir den Ozobot Bit, indem sie eine
algorithmische Sequenz fir die Visualisierung von Zugrouten planen. (M 2)

e Die Schiler*innen kdnnen Informationen fach- und adressatengemal wiedergeben
und in einen fundierten Diskurs eintreten, indem sie den Lernroboter als
Prasentationsmedium nutzen und abstrakte Inhalte anschaulich verarbeiten. (M 3)

e Die Schiler*innen reflektieren den Umgang und die Nditzlichkeit des
Robotereinsatzes, indem sie die Zielscheibenmethode anwenden und im

gemeinsamen Gesprach mogliche Vor- und Nachteile herausstellen. (M4)
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4. Methodische Analyse

Nachfolgend wird die Unterrichtsstunde aus methodischer Sicht analysiert.

Die geplante Stunde ist gegliedert in einen problemorientierten Einstieg mit Uberleitung in
eine Erarbeitungsphase sowie daran anknipfend einer Prasentations- und
Sicherungsphase, in welcher zentrale Arbeitsergebnisse in Bezug zur Fragestellung der
Stunde gesichert werden. Ebenfalls erfolgt auf einer metakognitiven Ebene eine Reflexion

des vorangegangenen Lernprozesses.

Um in das fachliche Thema einzusteigen und Interesse flir ebenjenes zu wecken, wird ein
problemorientierter Einstieg gewahlt. Dieser soll die Lernenden auf die Problemstellung
der Stunde einstimmen und sie zu einer tieferen Auseinandersetzung mit der Thematik
motivieren. Daneben geht es darum, Vorkenntnisse zu mobilisieren. Die Aufgabe der
Lehrkraft besteht darin, eine ansprechende Einstiegssituation zu arrangieren und den
Prozess durch entsprechende Impulse zu steuern (Engelhard & Otto, 2018). Zu
Stundenbeginn sitzen die Lernenden an zuvor arrangierten Gruppentischen. Nach kurzer
BegriiRung ruft die Lehrkraft eine erstellte PowerPoint-Prasentation auf, welche als
Leitmedium der Stunde fungiert. Die Lernenden werden durch Anmoderation der Lehrkraft
sowie visuell durch die PowerPoint Prasentation dazu aufgefordert, an einem Quiz tber
Kahoot! teilzunehmen, wobei es inhaltlich um erstaunliche Fakten zum Vogelzug geht. Ziel
ist es, potenzielles Vorwissen und Vorstellungen der Lernenden in Bezug zur Thematik zu
aktivieren sowie Interesse und Neugierde fiir eine Auseinandersetzung mit dem Thema zu
wecken (Engelhard & Otto, 2018, S. 350). Es wurde ein Quiz gewahlt, da es sich hierbei um
eine spielerische Form des Wissenserwerbs handelt, zudem wirkt der mit einem Quiz
verbundene Wettkampfcharakter motivationsforderlich. Im Kontext des
konstruktivistischen Lernens kdnnen mittels eines Quiz zudem neue Assoziationen in Bezug
auf ein Thema erweckt werden, was durch die bewusste Auswahl der gestellten Fragen
initilert wurde. Durch die digitale Auslagerung wird die Anonymitdt der Lernenden
bewahrt. Dies beugt potenzieller Schadenfreude, welche bei Spielen eines Quiz erwartbar
ist, vor (Reich, 2012b). Zuletzt wird ein hoher Grad der Lernendenaktivitat impliziert. Im
Anschluss an das Quiz wird dieses inhaltlich kurz thematisiert, um daran anschliefend das
breite Thema Zugvogel enger zu fassen und auf die zentrale Fragestellung der Stunde zu

fokussieren. Dabei soll eine problemorientierte Haltung bei den Schiler*innen initiiert
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werden. Mittels eines konzipierten Videos, welches in der PowerPoint-Prasentation
integriert ist, werden die Lernenden in eine fiktive Rahmenerzdhlung eingefiihrt, welche
die Stunde begleiten wird. Diese soll eine identitatsstiftende Funktion einnehmen, indem
ein konkreter Lebensweltbezug zu den Lernenden aufgebaut wird, wobei sich dies positiv
auf die Lernmotivation auswirkt (Engelhard & Otto, 2018). Demnach sollen die Lernenden

|II

durch die Rahmenhandlung dazu animiert werden, dass ,,Ratsel” um den Zugvogelschwund
zu erforschen und eine Erklarung fiir die Beobachtung zu finden. Aus dem Video wird die
Problemstellung der Stunde ersichtlich und die zentrale Leitfrage, welche den roten Faden
der Stunde darstellt, abgeleitet (Engelhard & Otto, 2018, S. 350). Im Kontext des
forschenden Lernens sowie der Vorwissensaktivierung werden die Lernenden im Video
dazu aufgefordert, Hypothesen in Bezug zu potenziellen Gefahrenquellen, die zum Sterben
der Zugvogel fihren, aufzustellen (Reinfried, 2018). Neben Notierung der zentralen
Leitfrage werden die Hypothesen der Schiiler*innen an der Tafel festgehalten, um in der

Sicherungsphase im Sinne des Conceptional Change auf diese zuriickzugreifen und

Schilervorstellungen zu begegnen (u. a. Hopf & Wilhelm, 2018).

Der Ubergang in die Erarbeitungsphase wird zunichst weiter durch das Video begleitet,
wobei der Ozobot Bit als Arbeitsmedium zur Ergriindung des Stundenthemas aufgegriffen
wird. Nach Beendigung des Videos sollen sich die Lernenden im Sinne der Reaktivierung
des Wissens beziiglich der Arbeit mit Lernrobotern in einer kleinen Ubung innerhalb der
Tischgruppen mit ebendiesem befassen. Neben einer Rekapitulation zentraler
Funktionsweisen des Ozobot Bit sollen sich die Schiler*innen mit der
Linienprogrammierung vertraut machen und dabei potenziell auftretende Schwierigkeiten
im Sinne der Problemlésekompetenz erarbeiten. Dies dient ebenfalls dazu, erworbenes
Wissen im Sinne eines Transfers in der Erarbeitungsphase zu nutzen. Nach einer kurzen
Besprechung der Ubung erfolgt die Uberleitung in die inhaltliche Erarbeitungsphase, wobei
die Lehrkraft den Ablauf erldutert. Als Unterstlitzung dient ihr dazu eine vorgefertigte
PowerPoint-Folie, auf welcher die Arbeitsschritte transparent aufgeschliisselt sind. Diese
wird wahrend der gesamten Arbeitsphase fiir die Lernenden sichtbar sein und der
Orientierung dienen. Ebenfalls werden die zentralen Verhaltens- und Sicherheitsregeln in
Bezug zur Nutzung des Lernroboters in ritualisierter Form gut sichtbar in der Klasse
aufgehangt. Bevor die Klasse in die Arbeitsphase startet, werden aufkommende

Verstandnisfragen geklart.
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Die Erarbeitungs- und Prasentationsphase wurden als Gruppenpuzzle geplant. In
Stammgruppen von maximal vier Lernenden erfolgt eine intensive Auseinandersetzung mit
der Reiseroute eines Zugvogels, welche in einem kollaborativ erarbeiteten Endprodukt
mindet. Die Methode des Gruppenpuzzles wurde gewahlt, um das kooperative Arbeiten
zu fordern und die Lernendenaktivitat sowie das Autonomieerleben der Lernenden zu
starken und den Redeanteil der Schiiler*innen zu erhéhen (Berger & Hanze, 2004; Meyer,
2018; Reich, 2012a). Zur Organisation des Gruppenpuzzles wird die Klasse durch die
Lehrkraft in Gruppen eingeteilt. Hierzu stehen Kartchen mit den verschiedenen
Zugvogelnamen zur Verfligung, die ausgeteilt werden. Sollten alle vier Zugvogelrouten, wie
hier angedacht, erarbeitet werden, wird jeder Zugvogel, je nach Klassenstarke, mindestens
zweimal vergeben. Neben der Zuordnung zur Kleingruppe beinhalten die Karten ebenfalls
Zustandigkeiten, welche die Lernenden in ihrer Stammgruppe libernehmen sollen. Dies
dient dazu, den Gruppenarbeitsprozess zu strukturieren sowie im Kontext des
kooperativen Lernens eine positive Interdependenz zwischen den Lernenden zu initiieren,
die soziale Eingebundenheit und somit die Beteiligung aller Schiiler*innen zu erhéhen, was
ebenfalls durch die geringe Gruppenstarke realisiert wird (Berger & Hanze 2004; Reich,
2012a). Neben fachlichen Informationsmaterialien zum jeweiligen Zugvogel bekommen die
Kleingruppen ein  Arbeitsblatt  ausgehandigt, auf welchem kleinschrittige
Arbeitsanweisungen formuliert wurden, welche die Lernenden darin unterstiitzen sollen,
die Aufgabe zielfiihrend zu bearbeiten. Im Sinne der Differenzierung wurde fiir schnelle
Gruppen eine kleine Sprinteraufgabe beigefligt. Neben den Materialien, welche fiir die
Arbeit mit dem Ozobot Bit bendtigt werden, stehen den Lernenden ebenfalls mit Blick auf
die Differenzierung weitere Materialien zur Verfligung, auf welche im Bedarfsfall
zurlickgegriffen werden kann. Dazu zahlen Atlanten sowie eine Karte im DIN A4 Format,
auf welcher eine grobe Skizzierung der Flugroute vorgenommen werden kann. Zur
Umsetzung des Linienprogramms steht zudem jeder Gruppe ein Kartenausschnitt im DIN
Al-Format zur Verfligung. Dazu kdnnen einzelne Bestandteile der Karte im DIN A3-Format
ausgedruckt und zu einem Spielplan zusammengeklebt werden. Zuletzt werden den
Lernenden mit Blick auf einen sprachsensiblen Fachunterricht Glossarkarten mit
Fachbegriffen zur Verfligung gestellt. Im Sinne eines addquaten Classroom-Managements
sorgt die Lehrkraft durch die Bereitstellung der verschiedenen Materialien, Tipps und

Zusatzmedien dafiir, den Arbeitsprozess zu strukturieren, potenziellen Lernbarrieren zu
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begegnen, aber dabei den Lernenden in der konkreten Erarbeitungssituation im Sinne des
konstruktivistischen Lernens ausreichend Freiraum zu geben die Thematik selbst zu
ergriinden und in einen fachlichen Diskurs innerhalb der Kleingruppe zu treten sowie ein

gemeinsames Endprodukt zu gestalten.

Inhaltlich geht es in der Erarbeitungsphase um die Ergriindung verschiedener Reiserouten
von Zugvogeln, wobei mogliche Gefahren, die in einem Vogelsterben resultieren,
identifiziert werden sollen. Bearbeitet werden kénnen vier verschiedene Zugvogel. Je nach
Klassenstarke und Leistungsstand bestliinde an dieser Stelle die Mdglichkeit, sich auf
einzelne Zugvogel zu beschranken. Es wurden bewusst Vogelarten ausgewahlt, die den
Schiler*innen aus ihrem Alltag bekannt sein kdnnten, um einen konkreten Lebensbezug
herzustellen (Lenz, 2018). Die Arbeitsmaterialien zu den Voégeln beinhalten einen
Steckbrief sowie einen schriftlich ausgefiihrten fiktiven Tagebuchauszug, in welchem
zentrale Etappen und Besonderheiten im Flugverhalten sowie Gefahrenquellen
eingearbeitet wurden. Die Texte wurden dabei auf Basis von GPS-Daten verfasst und auf
ein altersgerechtes Niveau gemiinzt. Die Aufgabe der Schiler*innen besteht in der
Erarbeitungsphase darin, ein Linienprogramm mit dem Ozobot Bit zu erstellen und die
Route des Zugvogels entsprechend zu visualisieren. Im Kontext der raumlichen
Orientierungskompetenz werden die Schiler*innen darin geférdert, Informationen zu
Richtung- und Ortsangaben geographisch zu verorten, um damit den Rahmen des
Linienprogrammes zu erfassen. Darliber hinaus wird von ihnen gefordert, fachliche
Informationen in entsprechende Programmcodes zu Uberfiihren und den Vogelzug so zu
veranschaulichen. Im Sinne der Binnendifferenzierung sowie des konstruktivistischen
Lernens eroffnen die jeweiligen Zugvogeltageblicher eine kreative und freie Gestaltung des
Linienprogrammes, indem die Schiiler*innen beispielsweise selbst entscheiden kénnen, in
welcher Geschwindigkeit sich der jeweilige Vogel bewegt, oder wie sich potenzielle
Gefahrenstellen durch farbliche Codierungen visualisieren lassen. Die Erarbeitung der
Routen fordert zudem die Problemlosekompetenz, indem die Schiiler*innen herausfinden
mussen, wie der jeweilige Zugvogel von einem Ort zu einem anderen kommt, welche

Faktoren sein Flugverhalten beeinflussen und wie dies dargestellt werden kann.

In einer Prdsentationsphase kommen die Lernenden in Expert*innengruppen zusammen.

Die Gruppeneinteilung erfolgt erneut Uber die vergebenen Zustandigkeitskarten, wobei
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alle Lernenden mit jeweils gleichen Gruppenbuchstaben und gleicher Zustandigkeit
zusammenkommen. Durch Wahl dieser Prasentationsform wird eine erhohte
Lernendenaktivitat ermoglicht, indem alle Schiler*innen im Sinne der positiven
Interdependenz als Expert*in ihr Arbeitsergebnis vorstellen (Berger & Hanze 2004; Reich,
2012a). In einem Rundgang, welcher durch die Lehrkraft mittels eines ritualisierten
Gongschlages angeleitet wird, prasentieren sich die Schiler*innen gegenseitig die
erarbeiteten Zugrouten. Die prasentierende Person ldsst dazu den Roboter liber das
Linienprogramm fahren und erklart dabei miindlich, was dem Zugvogel auf der Route
widerfahrt. Dadurch werden die Schiiler*innen darin geférdert, fachliche erarbeitete
Inhalte mediengestitzt zu prasentieren und in eigenen Worten wiederzugeben (Krautter,
2018). Zur Sicherung und Zusammenfihrung aller Arbeitsergebnisse erhalten die
Lernenden ein vorstrukturiertes Arbeitsblatt, welches sukzessive ausgefiillt wird. Dabei
sollen die Lernenden in den Expert*innengruppen in einen fachlichen Diskurs einsteigen

und sich Gber die erarbeiteten Inhalte austauschen.

Nach Austausch in den Expert*innengruppen kommt die Klasse im Plenum zusammen. Im
Sinne eines induktiven Vorgehens werden die beispielhaften Flugrouten sowie die
identifizierten Gefahren im fragend-entwickelnden Unterrichtsgesprach (Meyer, 2018, S.
130) verallgemeinert und auf ein abstraktes fachliches Niveau fokussiert. Dabei sollen
zentrale Erkenntnisse aus der Erarbeitungsphase in Bezug zur Ausgangsfrage der Stunde
herausgearbeitet werden. Um die Beteiligung aller Lernenden zu maximieren, bietet sich
hierzu eine Meldekette an. Diese erfordert von den Lernenden ein gegenseitiges Zuhoren,
um Beitrage aufeinander beziehen und den Diskurs sinnvoll gestalten zu kdénnen. Die
Ergebnisse werden durch die Lehrkraft an der Tafel systematisiert gesammelt, wobei eine
Unterscheidung hinsichtlich der Gefahrenursache -anthropogen oder 6kologisch-
vorgenommen wird. Ebenfalls werden die zu Stundenbeginn aufgestellten Hypothesen in
den Diskussionsprozess einbezogen. Ziel ist es, den Schiler*innen durch die
Systematisierung der Ursachen fiir das Zugvogelsterben zu verdeutlichen, in wieweit der
Mensch in natlirliche Prozesse eingreift. Dabei sollen die Lernenden dazu angeregt werden,
ihr eigenes Verhiltnis gegenliber natirlicher Lebenskreisldufe im Sinne des Natur- und

Artenschutzes zu reflektieren.
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AbschlieBend soll es im Sinne der Metakognition darum gehen, den vorausgegangenen
Lernprozess Revué passieren zu lassen und zu reflektieren (Engelhard & Otto, 2018, S. 354),
wobei hier primar die Arbeit mit dem Lernroboter im Fokus stehen soll. Um einen
Gesprachsanlass zu initiieren, wird die Zielscheibenmethode als Evaluationsmedium
eingesetzt (Bundeszentrale fir politische Bildung, 2013), wobei diese digital ausgelagert
wird. Als Impulse gibt die Lehrkraft dazu verschiedene Reflexionsfragen in das Plenum. Im
Fokus stehen dabei Fragen hinsichtlich der Nutzlichkeit des Roboters zur ErschlieBung
fachlicher Inhalte sowie moglicher Schwierigkeiten in Bezug zur Roboterarbeit. Durch die
anonyme Stimmabgabe werden alle Schiiller*innen in den Reflexionsprozess eingebunden.
Das Ergebnis der Stimmabgabe dient als Ausgangspunkt fir eine gemeinsame
Gesprachsrunde, welche die Lehrkraft in moderierender Funktion anleitet. Am Ende der
Stunde kann die Lehrkraft einen kurzen Ausblick auf die Folgestunde geben, in welcher die

Vogelrouten noch einmal tiefer behandelt werden kénnen.
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5. Zusammenfassung

Digitale Medien sind in der heutigen Welt allgegenwartig, wobei diese das gesellschaftliche
Leben in vielfaltiger Art beeinflussen. ,Digitale Bildung ist somit der Schllissel zur Teilhabe
an einer digitalen Welt” (Bundesministerium fir Wirtschaft und Energie, 2016, S. 4). Um
die Lernenden gemdall des Bildungsauftrages zu gesellschaftlich handlungsfahigen
Individuen zu erziehen, erachtet es sich als notwendig, sie in einem reflektieren Umgang
mit digitalen Medien zu bestirken und sie ferner mit grundlegenden technischen

Funktionsweisen ebendieser vertraut zu machen.

Der vorgestellte Stundenentwurf fokussiert dabei die Erarbeitung eines fachlichen
Lerngegenstandes mit einer sinnvollen Verknlipfung digitaler Medien, welche zur
Ergrindung der Thematik hinzugezogen werden. Dies wird schwerpunktmaRig durch
Einsatz eines Lernroboters realisiert. Ein aktuelles wie komplexes fachliches Thema mit
Problembezug wird dabei durch Nutzung des Ozobot Bit erarbeitet. Neben der konkreten
Anschaulichkeit, die durch den Robotereinsatz gewahrleistet wird, wird in Bezug zum
Computational Thinking als zentrales Paradigma digitaler Medienkompetenz, das
algorithmische Denken sowie die Problemlésung exemplarisch erprobt und greifbar
gemacht. Die geplante Unterrichtsstunde erfiillt dabei im Sinne des 4-K Modells die vier
zentralen Kompetenzen des 21. Jahrhunderts (Fadel et al. 2015). Die Lernenden werden
dabei kollaborativ aktiv und erstellen im Kontext des kooperativen Lernens ein
gemeinsames Produkt mit dem Lernroboter. Dabei kénnen sie ihre Kreativitdt frei
entfalten, indem den Lernenden ausreichend Freirdume gegeben werden, im Sinne des
konstruktivistischen Lernens Wissensinhalte anzueignen und zu verarbeiten. Durch Wahl
entsprechender Sozialformen wird der Grad der Lernendenaktivitdt maximiert, sodass
ausreichend Raum fir einen kommunikativen Austausch zwischen den Schiler*innen
besteht. Zuletzt wird das kritische Denken geférdert, indem die Lernenden ihren

Lernprozess auf einer metakognitiven Ebene reflektieren.

Zusammenfassend stellt der vorgestellte Unterrichtsentwurf eine gute Moglichkeit dar, im
Sinne der zunehmenden Interdisziplinaritat aktuell gesellschaftliche Themen aufzugreifen
und miteinander zu verschranken. Hieraus wird ersichtlich, dass die Forderung digitaler
Medienkompetenzen nicht isoliert im Unterricht erfolgen, sondern durch sinnvolle

Anbindung an einen fachlichen Gegenstand realisiert werden kann.
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Verlaufsplanung - Visuelle Modellierung des Unterrichtsverlaufs
Materialien flr die Lehrkraft (vgl. digitale Ablage)
Materialien fiir die Schiler*innen (vgl. digitale Ablage)

Sonstige Materialien (vgl. digitale Ablage)
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Thema des Unterrichtsentwurfs: Der Ozobot Bit als Zugvogel. Gestaltung einer Unterrichtsstunde zur Erarbeitung und Visualisierung von
Flugrouten mit Hilfe des Lernroboters Ozobot Bit

Thema der Unterrichtseinheit: Zugvogel und ihre Reiserouten

Phase Handlungsschritte / Lehr-Lern-Aktivitdten

der Lehrkraft sowie der Schiiler*innen

Sozialform

Kompetenzen

Medien und Material

Einstieg e BegriiBung der Schiiler*innen
(20 Min.) e Einfiihrung in die Thematik durch PowerPoint-Folie und Kahoot-
Quiz
e Fragen im Kahoot-Quiz:
o ,Wieviel % aller Vogelarten sind Zugvogel?”
o ,Und wie viele Zugvogel sind es dann pro Jahr?”
o ,Wie hoch kdnnen Zugvogel fliegen?”
o ,Die Kiustenseeschwalbe gilt als Rekordhalter im
Langstreckenflug. Wie viel Kilometer legt sie jedes Jahr
zurlick?”
o ,Wie lange schaffte es ein Vogel maximal in der Luft zu

bleiben?”

e Besprechung des Quiz durch Frage: Was hat euch bei dem Quiz

besonders Uberrascht?

o Dimensionen: Anzahl der ziehenden Tiere, Streckenldange

Gesprach im Plenum

Erfassung des auffalligen
Individuensterbens im
Fallbeispiel, Erkennen der
Relevanz einer
Auseinandersetzung mit der
Thematik (SA 1)

Aktivierung von Vorwissen,
Entwicklung einer reflexiven
und problemorientierten
Haltung (PS 1)

Aufstellen von Hypothesen
mit Methode des
Brainstormings (M 1)

Tafel oder Whiteboard,
Beamer und
Lautsprecher,
Internetverbindung fir
Kahoot, PowerPoint
Prasentation, mobile
Endgerate, Plakat

Verhaltensregeln



Uberleitung durch Lehrkraft zur ersten Filmeinheit
Brainstorming zur Unterrichtsfrage: Warum sind die 20 Storche
nicht zurtickgekehrt? Notieren der Frage an der Tafel, darunter
die Hypothesen der Lernenden. Lehrkraft gibt dabei
entsprechende Impulse in Form von: Was ist den Tieren auf der
Flugroute passiert?

o verstorben durch:

o Wetter

Hinflhrung der Lernenden zum Einsatz des Lernroboters als

Methode mit Hilfe der zweiten Filmeinheit, um der Thematik auf

die Spur zu kommen

Wiederholungsiibung zur Arbeit mit dem Ozobot durch Kleingruppenarbeit
PowerPoint und Anleitung durch die Lehrkraft in Tischgruppen. an zuvor

Thematisierung des Startens des Ozobots und Klarung von zusammengestellten

Verkehrsregeln. Ubung zur Kurvenfahrt mit dem Ozobot und Tischen

Besprechung dieser

e Erfassungvon
Verhaltensweisen des
Ozobots (SA 2)
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Lernroboter Ozobot Bit
(Klassensatz min. 1 pro
Tischgruppe)
Ozobot-Stifte, Din A3
Blatter zum Zeichnen,

Kalibrierungskarte



Phasentrenner: Hinflihrung der Lernenden zur
Erarbeitungsphase. Vorstellung und Besprechung des
Arbeitsauftrages und Klaren von Fragen.

Gruppeneinteilung durch Ziehen spezifischer Karten mit
Zuordnung zu einem der Vogeln und einer Zustandigkeit
innerhalb der Kleingruppe, Aufteilung nach Vogel in
Gruppenarbeits-Tischen mit jeweils 4 Personen. Dabei: jeden
Zugvogel mind. zweimal vergeben.

Besprechung des Arbeitsauftrages mit Hilfe der PPP-Folie
Arbeitsschritte

Austeilen der Materialien
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Karten zur

Gruppenaufteilung

Erarbeitung
(40 Min.)

Bearbeitung des Arbeitsauftrages: Stellt die Reiseroute des
jeweiligen Zugvogels mithilfe des Ozobots dar. Identifiziert dabei
auch mogliche Gefahrenquellen.
o Lesen des jeweils zugeteilten Steckbriefes und
Bericht(EA)
o Markieren von Informationen im Text, die in einen
Programmcode Ubersetzt werden kdnnen (GA)
o ldentifikation passender Codes, stichwortartiges Anlegen
des Programmcodes fiir den Ozobot Bit (GA)
o Skizzieren der Route auf einer kleinen Karte, Hinzuziehen

des Atlas, um die Route festzulegen (GA)

Gruppenpuzzle,
Arbeit in

Stammgruppen

Erarbeitung verschiedener
Zugrouten durch Entnahme
von Informationen von
Informationen aus Texten,
Algorithmische Planung eines
Linienprogrammes durch
Uberfiihrung der
Informationen in ein solches
(SA3,M2)

Forderung des kooperativen
Lernens durch Losen eines

Sachproblems in

Ozobot Bit
(Klassensatz, je Gruppe
ein Roboter), Ozobot
Stifte, Kartenausschnitt
in GrofRformat
(Einzelteile in A3,
Gesamtkarte in Al),
Arbeitsblatter
(Arbeitsauftrage,
Informationsmaterial,

Skizze Karte, Karte),
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Prasentation
(15 Min)

o Ubertragen der identifizierten Route einschlieRlich
Programmcodes auf den Spielplan in Form einer Karte
(A1 Format)
o Abfahren der Route mit dem Ozobot Bit
o ggf. Sprinteraufgabe: Gefahrenquellen mit einer kleinen
Zeichnung visualisieren
Phasentrenner: Auflésen der Stammgruppen, Einteilung der
Expert*innengruppen mithilfe der Zustandigkeitskartchen.
Erlauterung des Vorgehens der Prasentation der

Arbeitsergebnisse.

Prasentation der Zugrouten in Expert*innengruppen Gruppenarbeit in
sukzessives Ausfiillen des Sicherungsblattes Expert*innengruppen
o Arbeitsauftrag: Prasentiert euch in den neuen
Expertengruppen die verschiedenen Reiserouten der
Zugvogel. Die prasentierende Person lasst dazu den
Roboter fahren und erklart, was dem jeweiligen Vogel
auf der Reise passiert.
o Skizziert die Routen der prasentierten Zugvogel auf der
Karte.
o Welche (moglichen) Gefahren lauern auf den

Reiserouten der Vogel? Sammelt eure Ergebnisse.

Stammgruppen sowie
Erstellung eines
gemeinsamen Endproduktes
(PS 2)

Beschreibung der Zugrouten
und Identifikation von
Gefahrenquellen (SA 4)
Schulung der
Selbstwirksamkeitserwartung
durch Ubernahme einer
Expert*innenrolle,
Vermittlung fachlicher
Informationen sach- und
adressatengemaR (PS 3, M 3)
Nutzung des Roboters als

Prasentationsmedium,

Hilfekarten,PowerPoint

Prasentation

PowerPoint
Prasentation, Ozobot
Bit im Klassensatz (je
Gruppe ein Roboter),
erstellte Karte der
Schuler*innen, AB

Sicherungsblatt



O

ggf. Sprinteraufgabe: lhr habt Besonderheiten auf den

Reiserouten gefunden?

Rotation der Gruppen durch Anmoderation durch die Lehrkraft

anschauliche Vermittlung
abstrakter/ komplexer
Informationen, Eintreten in
einen fachlichen Diskurs (M
3)
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Ergebnis-
sicherung
(15 Min)

Besprechung der Arbeitsergebnisse anhand der Leitfrage: fragend-

Welche Faktoren fithren zu einem vermehrten Sterben der entwickelndes
Zugvogel? Unterrichtsgesprach
Sammlung der Ergebnisse an der Tafel, Einbezug der zu im Plenum,
Stundenbeginn aufgestellten Hypothesen Meldekette

o mogliche Schiilerantworten siehe Musterlésung

Einteilung der genannten Faktoren in anthropogen und

Okologisch

Ziel: Verallgemeinerung der exemplarischen Ergebnisse

Metaebene: Reflexion des vorangegangenen Lernprozesses Gesprdch im Plenum

Einstieg in Reflexion mit Zielscheibenmethode (iber Oncoo:

O

O

O

Ich fand das neue Thema gut

Ich habe in dieser Stunde viel Neues gelernt.

Der Einsatz des Roboters hat mit geholfen den Inhalt zu
verstehen.

Der Einsatz des Ozobot Bit fiel mir leicht.

Einschatzung, warum es zum
vermehrten Zugvogelsterben
kommt, Identifikation von
Gefahrenquellen,
Unterscheidung dieser in
anthropogen und 6kologisch.
Erkennen, welchen Einfluss
der Mensch auf das
Artensterben hat (SA 5)
Einschatzung des
personlichen Lernzuwachses
durch kooperative Reflexion
(PS 4)

Reflexion der Arbeit mit dem
Lernroboter mithilfe der
Zielscheibenmethode (M 4)

PowerPoint
Prasentation, Tafel,
mobile Endgerate,
oncoo (digitale

Zielscheibe)



gemeinsames Reflexionsgesprach im Plenum auf Grundlage der
Abstimmungsergebnisse
weiterfiihrende Impulse der Lehrkraft, um die Arbeit mit dem
Lernroboter zu reflektieren
o In weiweit konnte der Ozobot dir/euch helfen, die
Problemstellung zu erarbeiten und die Reiserouten der
Zugvogel sowie die lauernden Gefahren zu verstehen?
o Sind Schwierigkeiten aufgetreten? Wenn ja, wo? Wie
habt ihr diese gelost?
o Was kdnnte man in Zukunft besser machen?
weiterfihrender Ausblick auf Folgestunde
o Aufgriff der Vogelrouten mit Blick auf Charakteristika
und Anpassungsverhalten von Zugvogeln (z.B.
Skelettaufbau, Fortbewegung, Nahrungserwerb,

Fortpflanzung oder Individualentwicklung)
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B. Materialien fiir die Lehrkraft (vgl. digitale Ablage)

e Prasentation_Zugvogel

e Quizfragen_Kahoot

e Methodenkarten_04 Kahoot

e Verhaltensregeln

e AB2_Informationsmaterial_Zugvogel Losung
e AB4 Karte_Ldsung

e AB5_Sicherungsblatt_Lésung

e oncoo_Reflexionsfragen

e Methodenkarte_08 oncoo

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

e Kalibrierungskarte

e Gruppeneinteilung_Namensschilder
e Codelibersicht

e Hilfekarten Fachbegriffe

e AB1 Arbeitsauftrage Gruppenarbeit
e AB2_Informationsmaterial_Zugvogel
e AB3_Skizze_Karte

e AB4 Karte

e AB5_Sicherungsblatt

D. Sonstige Materialien (vgl. digitale Ablage)

e Prdsentation_Zugvogel Video





