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Das spielerische Anwenden von Problemldsestrategien beim
Erstellen eines Bewegungsparcours mit dem Ozobot

90 Minuten

Es handelt sich um eine Unterrichtsstunde fiir eine 4. Klasse
im Fach Sport. Ziel der Stunde ist es, innerhalb einer
Gruppenarbeit einen Parcours mit dem Ozobot Bit zu
erstellen und dabei Problemlésekompetenzen anzuwenden
und zu erweitern sowie diese in Bewegung umzusetzen. Die
Zielgruppe hat sich im Rahmen einer Projektwoche bereits mit
den Basisfunktionen und Programmierkompetenzen vertraut
gemacht. Am Ende der Projektwoche ist der Ozobot-
Flhrerschein vollstandig erarbeitet.

Unterteilt ist die Doppelstunde in einen kurzen Einstieg, einen
Hauptblock, welcher aus einer langeren Erarbeitungsphase
besteht, und eine abschlieRende Reflexionsphase. Der
Einstieg dient der Anregung des Vorwissens und der
Wiederholung. Das Aufwarmspiel verbindet Codes mit
sportlichen Bewegungen und dient sowohl der korperlichen
als auch der kognitiven Erwarmung. Die verwendeten Codes

werden zudem auch in der Erarbeitungsphase wieder



aufgegriffen und vertieft. In der Erarbeitungsphase finden sich
die Gruppen zusammen und arbeiten an der Erstellung ihres
Ozobot-Parcours. Dabei haben sie konkrete Vorgaben und
orientieren sich an der Schritt-fir-Schritt-Anleitung. Der
programmierte Parcours wird wiederholt reflektiert,
Uberprift und korrigiert. AnschlieBend wird dieser von einer
anderen Gruppe durchlaufen und in Bewegung umgesetzt. In
der Reflexionsphase geben sich die Gruppen Feedback und
Uberprifen die Parcours mithilfe vorgegebener Kriterien. Zum

Schluss folgt ein kurzes Spiel, das die Kinder zur Ruhe bringt.
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1. Einleitung und Themenbegriindung

In der heutigen Gesellschaft liegt das Wort Digitalisierung in aller Munde. Die zunehmende
Technisierung und Automatisierung steigt in allen Lebensbereichen, wodurch sich neue
Potenziale sowie Herausforderungen fiir die Wirtschaft, Gesellschaft und Individuen bilden
(vgl. Dobeli Honegger, 2017b). Durch das auBerordentlich schnelle Wachstum an digitalen
Moglichkeiten ist eine neue Ebene der Kommunikation und Koordination geschaffen
worden. Die immer umfangreicheren Technologien ermdglichen eine Verarbeitung der
rasant wachsenden Fiille an Informationen. Fundiert auf diesem schnellen Fortschritt der
Technologien sowie den Inhalten entstehen neue Orientierungen im Bereich der Kultur und
der Digitalitat. Diese gliedert sich in die drei Aspekte Referentialitdt, Gemeinschaftlichkeit
und Algorithmizitdat. Die Referentialitat bezieht sich auf die Zusammenfiihrung und
Adaption von bestehenden Informationen zu neuen Sinn- und
Handlungszusammenhadngen. Unter Gemeinschaftlichkeit wird der gemeinsame Austausch
verstanden. Das kollaborative Arbeiten in Gemeinschaften und Algorithmizitat heifRt, dass
die Menschen auf die Nutzung von intelligenten und dynamischen Maschinen angewiesen
sind (vgl. Stalder, 2016). Es zeigt sich, dass die digitale Kompetenz mittlerweile eine
Voraussetzung fir den Zugang zur Bildung darstellt. Der allgegenwartige Umgang mit
informations- und kommunikationstechnischen Geraten ist in der Erfahrungs- und
Lebenswelt der Kinder angekommen und wird schon oft als selbstverstandlich empfunden.
So ist bereits in vier von finf Haushalten ein Computer beziehungsweise ein Laptop

vorhanden (vgl. mpfs, 2018).

Da die souverane, selbstbestimmte und kritische Nutzung der digitalen Medien sehr
wichtig geworden ist, wird den 4K-Kompentenzen eine hohe Bedeutung libertragen. Diese
4K-Kompetenzen umfassen die Kreativitat, das kritische Denken, die Kommunikation sowie
die Kollaboration und sollen eine kompetente Nutzung der digitalen Medien vermitteln
(vgl. Fadel et al., 2016). In der Sachanalyse werden diese 4K-Kompetenzen vertieft

dargestellt.

Die digitale Bildung hat eine hohe Bedeutung fiir die Lebenswelt und Zukunft der Kinder.
Sie hat das Ziel, Moglichkeiten zur aktiven Mitgestaltung von digitalen Inhalten zu schaffen

und gleizeitig das kritische Denkvermaogen, die Kreativitat und die Innovation auszubilden
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(vgl. EUP, 2006). Fir genau diese Bildung spricht auch das Argument des Lernens durch die
Einbindung digitaler Medien, welche neue Mdglichkeiten fiir das Lehren und Lernen im
Klassenraum bereitstellen. So kénnen beispielsweise Lern-Apps, Youtube-Videos oder
Lernroboter eingesetzt werden, um bedarfsgerechtes und flexibles Lernen zu ermdoglichen
(vgl. Irion, 2018). AulRerdem berlicksichtigt der Einsatz digitaler Medien die individuellen
Bedirfnisse der Schiler*innen und reduziert die sozio6konomischen Unterschiede (vgl.

EUC, 2018).

Ein weiteres Ziel, welches die digitale Souveranitat erfordert, ist das ,Computational
Thinking”. Dies stellt eine ,Reihe von Gedankenprozessen, die an der Formulierung und
Losung von Problemen beteiligt sind“ (Bollin, 2016, S. 28) dar und soll einen Algorithmus
herstellen, welcher von einem Computer ausgefiihrt werden kénnte (vgl. Bollin, 2016). Die
Definition umschliel3t dabei eine dreistufige Methode, die sich aus der Formulierung des
Problems, der Formulierung der Losungsschritte und aus der Ausfiihrung sowie der
Auswertung der Losungsschritte zusammenfiigt. Das , Computational Thinking® betont
hiermit bestimmte Konzepte der Problemlosung wie Logik, Analyse und Abstraktion,
Zergliederung und Algorithmisierung sowie die Nachvollziehbarkeit von Abldufen (vgl.

Baumann, 2016 und Wing, 2006).

Um die Bildung in der digitalen Welt zu verankern und um einen kompetenzorientierten
Umgang zu ermoglichen, wurde im Jahr 2018 der Medienkompetenzrahmen NRW
eingefiihrt. Dieser stellt ein bedeutendes Instrument fir eine systematische
Medienkompetenzvermittlung dar und wird im Unterrichtsalltag eingebracht. Der
Kompetenzrahmen beschreibt sechs Kompetenzbereiche, welchen insgesamt 24
Teilkompetenzen untergeordnet sind. Zu den formulierten Kernkompetenzen zahlen das
Problemlosen und das Modellieren. Dabei geht es darum, Problemlosestrategien zu
erlernen und Grundkenntnisse im Bereich des Programmierens zu erwerben. Darliber
hinaus soll durch eine bewusste Auseinandersetzung mit Algorithmen ein Verstandnis fur
deren Bedeutung und Einflussnahme auf unseren Alltag geschaffen werden (vgl.

Medienberatung NRW, 2018).

Ein Problem kennzeichnet sich dadurch, dass es einen Anfangszustand, einen erwiinschten
Endzustand und eine Barriere, welche die Transformation des Anfangszustandes in den

Endzustand zunachst verhindert, gibt. Da die Losung zunachst nicht offensichtlich ist, ist es
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sinnvoll strategisch an das Problem heranzugehen. In der Regel sind mehrstufige
Losungswege fir die Bearbeitung eines Problems notwendig (vgl. Kipman, 2020). Mithilfe
algorithmischer Verfahren ist es moglich, definierte Probleme schrittweise zu l6sen, da

diese eindeutige Anweisungen enthalten (vgl. Meyer & Neppert, 2012).

Eine Umfrage der Bertelsmann Stiftung informiert dariiber, dass 48 Prozent der Europder
nicht wissen, was Algorithmen sind. Zudem ist vielen nicht bewusst, dass Algorithmen in
verschiedenen Lebensbereichen genutzt werden, unter anderem in Bereichen, in denen
die Anwendung Auswirkungen auf die Moglichkeit zur sozialen Teilhabe haben kann (vgl.
Grzymek & Puntschuh, 2019). Diese Tatsachen unterstreichen die hohe Bedeutsamkeit der
Forderung von Problemlosekompetenzen im Schulunterricht. Damit einhergehend ist der
Erwerb von Modellierungskompetenzen von groRer Relevanz. Modellierung erleichtert den
Problemldseprozess, da die gegebene Realsituation strukturiert und vereinfacht wird. Das
reale Problem wird formalisiert und kann folglich besser bearbeitet werden (vgl. Kaiser &

Henn, 2015).

Der Einsatz von Lernrobotern im Schulunterricht leistet einen Beitrag zur Entwicklung der
genannten Kompetenzen. Durch eine didaktische Reduktion des Einstiegs werden keine
Vorkenntnisse der Kinder in den Inhaltsbereichen Programmieren und Problemldsen
vorausgesetzt (vgl. Bergner, 2018). Es kénnen unterschiedliche Zugange gewahlt werden.
Der Einsatz des Lernroboters kann an die Interessen der Kinder angepasst werden, da die
Moglichkeiten der thematischen Einbettung vielfdltig sind. Durch Tastenbefehle oder
Blocksprache werden Algorithmen kindgerecht veranschaulicht und fiir die Schiler*innen
greifbar. Lernroboter fiihren geplante Algorithmen aus und bieten den Kindern
unmittelbare Riickmeldung, sodass Probleme erkannt und gelost werden kénnen (vgl.

Romeike, 2017).

Das Kompetenzmodell ,low floor — wide walls — high ceiling” von Mitchel Resnick bietet
eine Orientierung fir die Einfiihrung von Coding und Robotik in der Schule (vgl. Resnick,
2017). Dieses Modell wird in der Sachanalyse am Beispiel eines Lernroboters weiter

ausgefihrt.

Im Folgenden wird ein Unterrichtsentwurf zum Einsatz eines Lernroboters als digitales
Medium vorgestellt. Durch den Einsatz des Lernroboters in einer vierten Klasse sollen die

beschriebenene Kompetenzen geférdert werden. Gearbeitet wird mit dem Lernroboter
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Ozobot Bit. Im Vordergrund steht dabei der Problemldseprozess. Die selbststindige
Auseinandersetzung mit Problemstellungen erméglicht den Schiiler*innen insbesondere
die Entwicklung von Kompetenzen im Bereich des ,Computational Thinking“. Der
Lernroboter wird im Fach Sport in das Thema Bewegungsparcours eingebunden. Die
Schiler*innen planen selbststindig einen Bewegungsparcours und erstellen einen
entsprechenden Fahrplan fir den Ozobot. Diese Aufgabe erfordert eine strategische
Herangehensweise. Ein Losungsplan muss im Zuge der Gruppenarbeit gemeinsam
entwickelt, ausgefiihrt, reflektiert und moglicherweise korrigiert werden. Der Einsatz des
Lernroboters bietet den Kindern insgesamt einen spielerischen und kindgerechten Einblick

in das Thema Robotik und Coding.

2. Sachanalyse

Im weiteren Verlauf wird die Sachanalyse vorgenommen, um fachliches Hintergrundwissen
des vorgelegten Unterrichts zu erlautern. Dabei wird zunachst die allgemeine Apparatur
des Roboters beschrieben. Daran ankniipfend werden die didaktischen Vorteile eines
Lernroboters aufgefiihrt, es wird speziell auf den Roboter Ozobot eingegangen und auf
bestimmte Modelle Bezug genommen. AbschlieRend wird der fachlich-inhaltliche

Unterrichtskontext dargestellt.

2.1 Roboter

Ein Roboter ist ein ,beweglicher Computer mit gewissen Wahrnehmungs- und
Denkfahigkeiten” (Buller et al., 2019, S. 12). Es handelt sich um eine Maschine, welche von
Menschen fiir zahlreiche Einsatzmoglichkeiten entwickelt wird. Roboter werden dazu
eingesetzt, Dinge zu erledigen, welche sonst nur von Menschen ausgefiihrt werden.
Mithilfe klarer Anweisungen kdnnen sie Menschen Aufgaben abnehmen, welche fiir sie ,,zu
gefahrlich, langweilig oder schmutzig sind“ (Buller et al., 2019, S. 12). In diesem Prozess
werden sie ,immer besser und kliger” (Buller et al., 2019, S. 12). Bezugnehmend auf die
Definition der Robotik geht es um ein ,,programmierbares Mehrzweck-Handhabungsgerat
fir das Bewegen von Material, Werkstiicken, Werkzeugen oder Spezialgeraten” (Oubbati,

2007, S. 5).
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Ein Roboter besteht aus einem Korper als Hille fir alle wichtigen Komponenten, welcher
robust, aber flexibel zugleich sein sollte, einem Bewegungssystem, verschiedenen
Sensoren, Aktoren, einer Stromquelle wie beispielsweise Batterien und einer
Steuereinheit, welche Anweisungen ausfiihrt und den Roboter bewegt (vgl. Buller et al.,
2019). Dennoch ist die Ausstattung, beispielsweise die Anzahl der Sensoren, je nach
Aufgabe und Einsatzmoglichkeit verschieden ausgepragt (vgl. Oubbati, 2007). Die Sensoren
nehmen Informationen aus der Umgebung wahr. ,Ein Sensor empfangt ein physikalisches
Signal und reagiert darauf mit einem elektrischen Ausgangssignal” (Oubbati, 2007, S. 10).
Eine Unterscheidung findet zwischen internen und externen sowie aktiven und passiven
Sensoren statt. Bei den Aktoren handelt es sich um Bestandteile, mit welchen Roboter
physikalische Aktionen durchfiihren kénnen, wie zum Beispiel Rader, Motoren oder
Getriebe. Die Steuereinheit ist das ,Gehirn“ eines jeden Roboters. Die Informationen der
Sensoren werden hier verarbeitet und an die Aktoren weitergeleitet (vgl. Oubbati, 2007).
Das Denken und die Bewegungen werden von Leiterplatten gefiihrt, welche fiir alle
Funktionen des Roboters verantwortlich sind (vgl. Buller et al., 2019). ,,Die meisten Roboter
bewegen sich exakt, schnell und ruckelfrei auf Beinen, Radern oder auf Laufketten” (Buller

etal., 2019, S. 13).

Eine weitere Unterscheidung findet zwischen zwei Hauptgruppen - den stationaren und
mobilen Robotern - statt. Stationdre Roboter sind an einen festen Punkt gebunden und
kénnen diesen Standpunkt nicht selbststandig verandern. Es handelt sich meistens um
Industrieroboter, welche an einem Standpunkt eingesetzt werden, an dem sie eindeutige
und wiederholende Aufgaben erledigen konnen. Mobile Roboter sind hingegen in der Lage
sich frei zu bewegen, sie besitzen Aktoren zur Verdanderung ihrer Position in der Umwelt.
Ihre Hauptaufgabe besteht somit in der Navigation in bekannten und unbekannten
Umgebungen. Ein Beispiel sind Roboter, welche Serviceleistungen wie die Arbeit im

Haushalt, fiir den Menschen tGibernehmen (vgl. Oubbati, 2007 und Wiist, 2004).

,Es gibt Roboter in allen GréBen und Formen” (Buller et al., 2019, S. 26). Unterschieden
wird zwischen zehn verschiedenen Kategorien, in welche die Roboter eingeordnet werden
kénnen. Einige von ihnen gehoren allerdings mehreren Gruppen an, da sie in der Lage sind,
vielfdltige Aufgaben zu Ubernehmen. Es gibt soziale Roboter, welche mit Menschen

arbeiten, kommunizieren und ihnen Gesellschaft leisten, Industrie- und Arbeitsroboter,



Seite |6

welche fur Aufgaben eingesetzt werden, die fir Menschen zu eintonig oder gefahrlich sind,
Weltraumroboter, welche die Himmelskdrper im Sonnensystem erforschen, kollaborative
Roboter, beispielsweise Industrieroboter, die sich fiir die gefahrlose Zusammenarbeit mit
Menschen eignen und humanoide Roboter, deren Kérperbau dem eines Menschen dhnelt
und die eine hohere kiinstliche Intelligenz als andere Roboter aufweisen. Bei der
kiinstlichen Intelligenz handelt es sich um die Nachahmung echter menschlicher Intelligenz
in Computerprogrammen und Maschinen, wie den Robotern (vgl. Buller et al., 2019).
Zudem gibt es biomimetische Roboter, welche natiirliche Lebensformen, wie Tiere oder
Pflanzen imitieren, Schwarmroboter, welche aus einigen Hunderten Robotern bestehen
und gemeinsam wie ein grofer, intelligenter Roboter arbeiten, gesteuerte Roboter, die
ferngesteuert werden und genaue Anweisungen von Menschen erhalten, Serviceroboter,
wie robotische Haushaltshilfen, die den Menschen Arbeit im Haushalt abnehmen und
Medizinroboter, die Menschen beim Gehen oder Heben unterstltzen (vgl. Buller et al.,

2019).

Roboter begleiten und unterstiitzen uns Menschen in unserem alltaglichen Leben. Bei dem
Roboter Leka handelt es sich beispielsweise um einen sozialen Multifunktionsroboter in
Form eines Balles, welcher Kinder mit Lernschwierigkeiten unterstiitzt (vgl. Buller et al.,
2019). Zenbo ist ein Haushalts- und Serviceroboter, welcher mit Kindern spielt und
Erwachsenen zum Beispiel bei den Tatigkeiten Rasenmdhen oder Staubsaugen hilft. Ein
weiterer wichtiger Roboter ist der EXOTrainer. Dieser kann Menschen mit spinaler
Muskelatrophie beim Laufen helfen und so die korperliche Leistung des Menschen
unterstitzen (vgl. Buller et al., 2019). Smarte Autos sind in der Lage uns Menschen
autonom, also selbststandig beziehungsweise ,,eigengesetzlich machend” (Oubbati, 2007,
S. 5), von Ort zu Ort zu fahren. Grundsatzlich sind Roboter fahig, dem Menschen viele
verschiedene Aufgaben abzunehmen und in unterschiedlichen Gebieten eingesetzt zu

werden (vgl. Buller et al., 2019).

2.2 Lernroboter als Unterrichtsgegenstand

Da Roboter schon jetzt unser Leben beeinflussen und davon ausgegangen wird, dass der
Einfluss in Zukunft weiter ansteigt, ,,muss Schule unsere Kinder und Jugendlichen zu
kritischen und mindigen digitalen Menschen erziehen” (Gawin, 2018, S. 32). Im

Bildungssektor konnen Roboter in Form von Lernrobotern Verwendung finden. Beispiele
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sind der Ozobot, der Blue-Bot und der Thymio. Sie sind sowohl fachspezifisch als auch

facheribergreifend einsetzbar.

Bereits heute gibt es eine breite Auswahl an Lernrobotern, , die algorithmische Fahigkeiten
fordern, kindgerecht sind [...] und die den Kindern SpaR machen” (Brandhofer, 2017b, S.
53). Spielzeugroboter schaffen die Moglichkeit ,eingeschrankte Formen des
Programmierens in der einfachsten Gestalt darzustellen” (Nievergelt, 1999, S. 368). Sie
eroffnen Kindern die Chance, durch einen didaktisch reduzierten Einstieg, erste
Erfahrungen mit Informatiksystemen zu sammeln, ohne, dass die Schiiler*innen die
Voraussetzung des Vorwissens erfiillen missen. Dies fihrt zu schnellen Erfolgserlebnissen
und Selbstvertrauen im Bereich Robotik (vgl. Bergner, 2018) und fordert die digitale

Kompetenz auf kindgerechte und spielerische Weise (vgl. Brandhofer, 2017a).

Einen weiteren Vorteil bietet der offene Unterricht. In diesem Format kommen die
Schiler*innen miteinander und liber den Lernroboter ins Gesprach und lernen ihre Fragen
und Anmerkungen zu verbalisieren. Zudem unterstiitzt Coding und Robotik ,, den sozialen

Prozess des Lernens” (Gawin, 2018, S. 32).

Lernroboter weisen vielfdltige Zugangs- und Bedienungsmoglichkeiten auf. Sie sind
haptisch greif- und positionierbar, teilweise iber Knopfe steuerbar und Befehle sind lber
grafische Codebausteine ablesbar. Die Schiler*innen lernen Problemldsestrategien
kennen, indem sie die Schritte Planen, Festlegen, Ausfiihren, Uberpriifen, Kontrollieren und
Beurteilen nacheinander durchfiihren. Lernroboter bieten direktes Feedback, da visuell
Uberprufbar ist, ob der Roboter das gewilinschte Verhalten ausfiihrt oder nicht. Somit
werden die programmierten Algorithmen fir die Kinder erleb- und tiberprifbar. AuRerdem
wirkt die sofortige Riickmeldung motivierend und fordert die Kinder indirekt auf, sich
weitergehend mit der Thematik auseinanderzusetzen. Es wird ,,ein Grundverstandnis fir
automatisiert ausfiihrbare Programme” (Bergner, 2018, S. 274) erzeugt sowie die

informatische Bildung gefordert.

Ziel des Einsatzes von Lernrobotern im Unterricht ist es, im Umgang mit programmierbaren
Medien, Probleml6sestrategien und Algorithmen zu entdecken, zu verstehen und zu
reflektieren. Die urspringlich als abstrakt angesehenen Algorithmen, werden zu
vereinfachten, spannenden und erfahrbaren Schrittfolgen des Programmierens und

Problemldsens.
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2.3 Der Ozobot

Fir den dargestellten Unterricht in der Grundschule wird im Folgenden der Lernroboter
Ozobot naher vorgestellt, bevor im weiteren Verlauf konkret der Einsatz in einer
Unterrichtsstunde beschrieben wird. Den Ozobot gibt es in zwei Varianten: den Ozobot Bit
und den Ozobot Evo. Fir die geplante Unterrichtsstunde findet der Ozobot Bit

Verwendung.

Es handelt sich um einen etwa 2,5 cm grolRen Roboter, welcher zwei Rader hat und liber
einen Farbsensor fiir fiinf verschiedene Farben an der Unterseite des Gehauses verfiigt (vgl.
Geier et al., 2017). Der Lernroboter wird per Akku betrieben und tGber USB aufgeladen. Vor
der Verwendung des Ozobots muss dieser kalibriert werden. Das bedeutet, dass er fiir eine
kurze Zeit auf einen schwarzen Punkt gestellt wird, um anschlieBend seinen
programmierten Algorithmus starten zu kénnen. Er kann auf zwei Arten programmiert
werden, sodass breite Einsatzmoglichkeiten in unterschiedlichen Altersstufen moglich sind.
Bei der ersten Variante handelt es sich um die Programmierung mit Farbcodes. Dazu sind
Stift und Papier notwendig, es werden Abfolgen von Linien und Farbcodes auf Papier
gezeichnet. Diese nimmt der Ozobot Uiber seine Farbsensoren auf (vgl. Bergner, 2018). Die
Farbcodes haben verschiedene Eigenschaften, welche die Aktivitdit des Roboters
beeinflussen. Insgesamt stehen 29 Codes zur Verfligung. Ein Farbcode besteht aus
verschiedenfarbigen Farbstreifen, deren unterschiedliche Reihenfolgen jeweils
verschiedene Aktionen bewirken. Der Farbcode GRUN-SCHWARZ-ROT steht beispielsweise
fir ,,nach links abbiegen” oder GRUN-ROT-GRUN-ROT steht fiir ,Kreisbewegung”. Durch
die Vielzahl an Farbcodes lassen sich unterschiedliche und individuelle Aufgabenstellungen
entwickeln, sodass der Kreativitdt der Schiiler*innen keine Grenzen gesetzt sind (vgl. Geier
et al.,, 2018). Die zweite Variante ist die Programmierung mit der visuellen
Programmiersprache OzoBlocky. Dabei wird das Programm beispielsweise auf einem
Tablet erstellt und auf den Ozobot Gibertragen. Zudem ist es in verschiedene Niveaustufen
eingeteilt und ermoglicht so Aufgabenstellungen mit verschiedenen Schwierigkeitsgraden
(vgl. Bergner, 2018). Grundsatzlich zeichnet sich der Ozobot durch eine einfache und
schnelle Handhabung aus (vgl. Geier et al.,, 2017). Der Einsatz eignet sich ab der
Grundschule sowie laut Hersteller ab einem Alter von acht Jahren (vgl. Bergner, 2018). Der

Ozobot ist ein gutes Hilfsmittel fir den Aufbau eines informatorischen Basiswissens und
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einer problemorientierten Denkweise. Die informatorische Grundbildung umfasst das
logische Denken, das Verstehen von Algorithmen und strukturiertes Denken als Vorstufe
flir das eigentliche Programmieren. Zudem geht es um den Umgang mit digitalen
Endgeraten (vgl. Geier et al., 2017). Mit dem Ozobot ist ein offener und vor allem
facherlbergreifender Unterricht moglich, sodass er sowohl im Mathematik-,

Fremdsprachen-, Sach- und Sportunterricht eingesetzt werden kann.

Der Ozobot lasst sich in das Kompetenzmodell ,low floor — wide walls — high ceiling” von
Mitchel Resnick einordnen. Die erste Stufe ,low floor” bezeichnet einen leichten Einstieg
in ein Thema. Bei dem Ozobot sind keine Vorkenntnisse erforderlich und es kann ein
Einstieg ohne Voraussetzungen in das Thema des Programmierens erarbeitet werden.
Zudem lassen sich die Niveaustufen anpassen und die Breite an Losungsmoglichkeiten
bietet schnelle Erfolgserlebnisse. ,Wide walls” als zweite Stufe ist durch verschiedene
Zugangsweisen gekennzeichnet. Der Ozobot lasst sich vielfdltig einsetzen, sowohl
fachspezifisch als auch facheriibergreifend. In jedem Fach kann eine andere Problem- oder
Fragestellung thematisiert werden und die Schiler*innen kénnen entweder allein, in
Partnerarbeit oder in Gruppen mit ihm arbeiten. Die letzte Stufe ,high ceiling” bedeutet,
dass die Komplexitat der Roboter unbegrenzt ist und nach oben keine Grenze vorliegt. Da
der Ozobot beispielsweise auf zwei Arten programmierbar und vielfiltig einsetzbar ist, gibt
es eine unbegrenzte Moglichkeit an Aufgabenstellungen und Losungsmaoglichkeiten. Es gibt
viele Steigerungsformen des Schwierigkeitsgrades, beispielsweise konnen die
Schiler*innen zundchst mit Farbcodes arbeiten und sich spater mit der

Programmiersprache OzoBlocky vertraut machen (vgl. Resnick, 2017).

Ein weiteres Modell, genannt 4K-Kompetenzen, beschreibt die vier Dimensionen der
Bildung: Kreativitat, kritisches Denken, Kommunikation und Kollaboration. Diese
Kompetenzen werden auch im Umgang und Arbeitsprozess mit dem Ozobot geférdert.
Kreativitat ist ein wichtiger Bestandteil eines breiten Spektrums an Wissen und Fahigkeiten.
Sie ist von groRer Bedeutung, ,,um den Herausforderungen der zunehmenden Komplexitat
und Unsicherheit in der Welt zu begegnen” (Fadel et al., 2016, S. 129). Kreativitat kann flr
Ideenfindung, kreatives Problemldsen und ,Design Thinking” von Bedeutung sein. Bei der
Dimension kritisches Denken ist es wichtig, Behauptungen zu hinterfragen. Kritikvermégen

wird als ,,Ergebnis von Bildung und Erziehung” (Fadel et al., 2016, S. 134) gesehen und hat
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somit eine wichtige Prioritat im Bildungssektor. ,Die Forderung von kritischem Denken ist
oft eng mit der Entwicklung von reflektiven und metakognitiven Kompetenzen verbunden,
da beide sich gegenseitig unterstiitzen und starken konnen” (Fadel et al., 2016, S. 137).
Auch die Kommunikationsfahigkeiten sind in der digitalen Welt wichtiger und vielféltiger
geworden. ,Anderen etwas beizubringen ist nicht nur ein machtiges Mittel zur
Verbesserung der Kommunikationsfahigkeiten, sondern bringt auch unmittelbares
Feedback” (Fadel et al., 2016, S. 138). Die letzte Dimension der Kollaboration bedeutet,
dass sich idealerweise mehrere Personen zu einer Gruppe zusammenschliefen kdnnen, um
zu einem gemeinschaftlichen Ziel zu gelangen. Gemeinsam koénnen Vereinbarungen
getroffen und einander zugehort werden. ,,In einer Welt von zunehmender Komplexitat
tragt die Zusammenarbeit zwischen Menschen mit verschiedenen Fahigkeiten,
Hintergrinden und Perspektiven einen Teil zu den besten Ansdtzen bei, mit denen
vielschichtige Probleme geldst werden” (Fadel et al., 2016, S. 139). Diese vier Fahigkeiten
dienen einem tieferen Verstandnis von Wissen und erleichtern den Transfer von Gelerntem
in neue Umgebungen. Durch dieses Modell wird deutlich, Gber welche Kompetenzen

Schiiler*innen im 21. Jahrhundert verfligen sollten (vgl. Fadel et al., 2016).

Mit dem Ozobot konnen selbststandig Algorithmen geplant, erstellt und bearbeitet
werden. Das Ubergeordnete Lernziel der informatorischen Bildung wird mit dieser
Arbeitsweise gefordert. Grundlegende Konzepte, Prinzipien und Ideen der digitalen Welt
werden als Unterrichtsgegenstand behandelt und die Entwicklung kreativer
Losungsstrategien steht im Vordergrund (vgl. Romeike, 2017). Dadurch, dass zudem
Grundfertigkeiten im Programmieren kennengelernt werden, kann der Aufbau der
wichtigen Kompetenz ,Problemlosen und Modellieren” unterstiitzt werden (vgl.
Medienberatung NRW, 2018). Die Informatorische Bildung zielt auf eine besondere
Denkweise, dass ,Computational Thinking” ab. ,Computational Thinking [...] betont den
Stellenwert des  Nachdenkens und  Analysierens von  Problemen  und
Problemldsungsstrategien, die der anschlieRenden Umsetzung mit einem Computer
vorausgehen” (Romeike, 2017, S. 112). Diese Kompetenz kann bei der Arbeit mit dem
Ozobot schon in der Grundschule gezielt gefordert werden. Es wird deutlich, dass der
Kompetenzgewinn bei den Schilern*innen sehr grof3 ist und der Ozobot im Unterricht
somit vielfaltig flir probleml6sungsorientierte Aufgabenstellungen eingesetzt werden

kann.
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2.4 Fachlich-inhaltlicher Unterrichtskontext

Die beschriebene Unterrichtsstunde verfolgt aus fachlich-inhaltlicher Sicht das Ziel die
Schiler*innen mit Probleml6sekompetenzen vertraut zu machen, diese mit Bewegung zu
verkniipfen sowie sie kreativ anzuwenden. Zusatzlich wird die frihe digitale Bildung
gefordert und die Fahigkeit algorithmische Programme verstehen, lesen und interpretieren
zu koénnen, die in allen Lebensbereichen von Bedeutung ist, durch die Umsetzung im

Sportunterricht unterstitzt.

Schwerpunkt der Projektwoche ist bewusst kein fachspezifischer, sondern vielmehr die
facheribergreifende Medienkompetenz mit Problemldsen als Kernstiick. Neben Rechnen,
Lesen und Schreiben zdhlt die Problemlésung, als eine von funf digitalen
Kompetenzbereichen, zu den Grundfertigkeiten fur lebenslanges Lernen (vgl. EUC, 2018).
Die Europédische Kommission (2018) fordert zudem: , Der Erwerb digitaler Kompetenzen
muss im friihen Kindesalter beginnen und ein Leben lang fortgesetzt werden.” (S. 8), damit

die Teilhabe an der Gesellschaft gesichert ist.

Das Problemldsen beinhaltet einige Schritte, die in allen Gebieten Anwendung finden. So
missen Vorkenntnisse aktiviert, Probleme identifiziert, Aufgaben verstanden, ldeen
umgesetzt und Losungen evaluiert werden (vgl. Débeli Honegger, 2017a). Die Stunde
verbindet diese Strategien durch die Verwendung von Lernrobotern mit Bewegung und
Sport. Diese vermeintlich seltene Kombination wird der Forderung, ,dass in allen Fachern
[...] digitale Medien selbstverstdandlich und kreativ eingesetzt werden”“ (Romeike, 2017, S.
116) gerecht. Laut dem Ministerium fiir Schule und Weiterbildung des Landes Nordrhein-
Westfalen (2008) kann der Schulsport zu der bedeutsamen (berfachlichen
Erziehungsaufgabe ,Medienerziehung” (S. 139) einen besonderen Beitrag leisten sowie
,auch dort Bewegung in die Lernprozesse integrier[en], wo primar Sachzusammenhange

anderer Facher erschlossen werden sollen” (S. 113).

AuBerdem er6ffnet das Setting Sportunterricht durch die Verknilipfung von Bewegung und
Inhalt in besonderer Weise ,vielfdltige personale, materiale und soziale Erfahrungen”
(Ministerium fiir Schule und Weiterbildung des Landes Nordrhein-Westfalen, 2008, S. 113)
und tragt somit zur Personlichkeits- und Weiterentwicklung bei. Darliber hinaus werden
die Kompetenzen Kreativitdt, Kommunikation und Selbststandigkeit durch die eigene

Erstellung eines Parcours geférdert. Dies ist vor dem Hintergrund der wachsenden
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Digitalisierung besonders wichtig, denn ,,wenn alles formal Beschreibbare auch von einem
Computer oder Roboter erledigt werden kann [...] muss die Schule typisch menschliche
Kompetenzen wie Teamfahigkeit, Kreativitdit und Sozialkompetenz starken”“ (Dobeli

Honegger, 20173, S. 15).

3. Didaktische Analyse

Die didaktische Analyse schliet an die Sachanalyse an. Die folgenden Kapitel geben
zunachst einen Uberblick tiber die Stellung der Unterrichtsstunde im Geschehen und deren
Voraussetzungen. Dann wird die Relevanz des Lerngegenstandes verdeutlicht. Im
Anschluss werden die Lerninhalte in Bezug auf den Lehrplan dargestellt und abschlieBend

werden prazise Ziele sowie Kompetenzen fiir die Unterrichtsstunde formuliert.

3.1 Bedingungsanalyse

Die hier entwickelte Unterrichtsstunde ist sowohl didaktisch-methodisch wie auch
thematisch auf die Durchfliihrung im Sportunterricht einer vierten Klasse ausgerichtet. Die
Sportstunde ist Bestandteil einer Projektwoche zum Thema ,,Mein Ozobot-Fiihrerschein —
facheribergreifendes Kennenlernen der Bestandteile und Funktionsweisen des
Lernroboters Ozobot”. Das Thema der dargelegten Unterrichtsstunde im Fach Sport
bezieht sich auf das spielerische Anwenden von Problemldsestrategien beim Erstellen eines

Bewegungsparcours mit dem Ozobot.

Fachlich sind seitens der Lehrkraft sowie seitens der Schiiler*innen nachfolgende
Vorkenntnisse wichtig. Die Lehrer*innen sollten sowohl Vorerfahrungen zum
Unterrichtsgegenstand als auch zu den individuellen Bedingungen der einzelnen
Schiller*innen, wie kognitive, entwicklungspsychologische und psychomotorische
Lernvoraussetzungen, beachten. AuRerdem ist es wichtig, dass die Lehrkraft sich auf eine
heterogene Klassengemeinschaft einstellt. Eine Moglichkeit zur inneren Differenzierung ist
hier durch die Bereitstellung des Ozobot-Fiihrerscheins gegeben, da er als individuell
nutzbare Hilfe eingesetzt werden kann. Die Schiiler*innen sollten bereits verschiedene
Bewegungen kennen und ausfiihren kdnnen. Das Wissen liber Bewegungslandschaften und
wie man diese in einer Gruppe eigenstandig plant, ausfihrt und reflektiert wird

vorausgesetzt. Zusatzlich wurde im Sachunterricht schon liber eine gesunde Lebensfiihrung
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gesprochen. Daher ist den Schiiler*innen die besondere Bedeutung von Bewegung in Bezug

auf die Gesundheit bewusst.

Hinsichtlich der digitalen Bildung haben die Schiler*innen im Zusammenhang mit der
Projektwoche erste Erfahrungen mit Problemldésekompetenzen und
Modellierungsstrategien gesammelt. Diesbezliglich haben sie im Sinne des ,,Computational
Thinking” gearbeitet, indem sie Problemldsestrategien entwickelt, angewandt und mithilfe
des Ozobots bereits erste Programmierungen vorgenommen haben. Da die Sportstunde
die Abschlussstunde der Projektwoche zum Thema des Lernroboters Ozobot darstellt,
haben die Schiiler*innen grundlegende Kenntnisse erlangt und konnten die Bestandteile
des Ozobots kennenlernen. Mit Begrifflichkeiten wie Aktoren, Sensoren, Farbcode und
Programm sind sie bereits vertraut. Die Kinder haben sich mit den Bedienungshinweisen
und der Kalibrierung des Ozobots theoretisch auseinandergesetzt und konnten damit erste
Erfahrungen in der Praxis sammeln. Zusatzlich haben sie verschiedene Farbcodes
kennengelernt und in der praktischen Auseinandersetzung gesehen, wie der Ozobot diese
Codes ausfuhrt (vgl. Ozobot-Fiihrerschein). Daraus ergibt sich, dass die Schiiler*innen
bereits umfassende Erfahrungen mit dem Umgang des Lernroboters gesammelt haben.
Ebenso wird erwartet, dass alle Kinder mit dem Arbeiten in Gruppen sowie mit der Didaktik

des selbstgesteuerten Lernens und Reflektierens vertraut sind.

Fir die Planung der Unterrichtsstunde sind Rahmenbedingungen zu berlcksichtigen. Bei
der rdumlichen Bedingung muss beachtet werden, dass eine gerdaumige Sporthalle zur
Verfligung steht, die es ermoéglicht, dass vier Gruppen mit jeweils fiinf Kindern einen
Parcours durchlaufen. Des Weiteren ist wichtig, dass jede Gruppe Uber eine materielle
Ausstattung verfuigt. Dazu wird jeder Gruppe eine Materialkiste zur Verfiigung gestellt,
welche pro Gruppe einen Ozobot, ein Plakat als Spielplan, Code-Sticker, Schmierpapier,

Schreibutensilien, acht Hitchen und eine Schritt-fir-Schritt-Anleitung enthalt.

3.2 Relevanz des Lerngegenstandes

Der Einsatz des Lernroboters Ozobot im Schulsport schafft eine Unterrichtseinheit zur
Verknipfung von Bewegungs- und Medienkompetenz im Schulsport. Das fachliche Thema
Bewegungsparcours wird mit dem Thema der digitalen Bildung in Verbindung gebracht.
,Die Digitalisierung ist aus unserem Alltag nicht mehr wegzudenken” (bpb, 2020, S. 4). lhre

Wirkung zeigt sich in der grundlegenden Veranderung vieler Lebensbereiche in den
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vergangenen Jahrzehnten. Sie macht sich zum Beispiel in der Art und Weise unseres
Lernens und Arbeitens, in der alltdglichen Kommunikation und in unserem
Konsumverhalten bemerkbar. Die Digitalisierung beeinflusst unser Leben maligeblich und

sollte daher nicht isoliert vom Alltag betrachtet werden (vgl. bpb, 2020).

Viele technologische Entwicklungen lassen sich unter dem Begriff der Digitalisierung
zusammenfassen. Hierzu zahlen zum Beispiel Daten, Computer und das Internet (vgl. bpb,
2020). In der geplanten Unterrichtsstunde setzen sich die Kinder schwerpunktmaBig mit
Algorithmen und algorithmischen Sequenzen auseinander. Diese sind in unserem Alltag
von groBBer Bedeutung. Ein Beispiel ist das Navigationssystem im Auto. Ein programmierter
Algorithmus berechnet die kiirzeste oder schnellste Route von einem Startpunkt zu einem

Ziel.

Haufig werden das Internet, Apps und Spiele passiv genutzt. Das bedeutet, dass die
Nutzer*innen nicht mit der Funktionsweise vertraut sind (vgl. EUC, 2018). Durch den
spielerischen Einsatz des Lernroboters sollen Algorithmen und algorithmische Sequenzen
kindgerecht veranschaulicht und erfahrbar gemacht werden. Dies ermdglicht ein
grundlegendes Verstandnis fir die Funktionsweise von Programmen zu schaffen. Die
Kinder kdnnen Freude am Arbeiten mit Algorithmen entwickeln und erfahren, dass diese
den Problemldseprozess erleichtern. Durch die bewusste Auseinandersetzung mit
Algorithmen werden die Kinder darin gefordert diese in verschiedenen Kontexten zu
identifizieren sowie digitale Angebote reflektiert, zielgerichtet und miindig anzuwenden
und mitzugestalten. Durch die Digitalisierung ergeben sich somit Chancen und
Herausforderungen. Digitale Kompetenzen helfen dabei mit diesen umzugehen. Der
Erwerb dieser Kompetenzen ist daher heute sowohl im beruflichen als auch im privaten

Bereich von zentraler Bedeutung (vgl. EUC, 2018).

Dariiber hinaus ist der Bewegungsmangel im kindlichen Alter in der heutigen Zeit ein
wichtiges und  ernstzunehmendes Thema. Eine  aktuelle  Statistik der
Weltgesundheitsorganisation (WHO) informiert darliber, dass sich nur 20% der Kinder und
Jugendlichen genligend bewegen. Die korperliche Aktivitdt ist jedoch wichtig, da sie sich
sowohl positiv auf die korperliche als auch auf die kognitive und geistige Gesundheit

auswirkt (vgl. Battenberg, 2020).
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Die KIM-Studie aus dem Jahr 2018 untersuchte die Themeninteressen von Kindern im Alter
von sechs bis 13 Jahren. Neben groBem Interesse an Freunden beziehungsweise
Freundschaften und am Sport zeigten sie ein grofles Interesse an digitalen Medien. 69%
aller befragten Kinder interessierten sich fiir Handys beziehungsweise Smartphones und
ebenfalls knapp zwei Drittel der Kinder fiir das Internet, den Computer oder den Laptop

(vgl. mpfs, 2018).

Es besteht die Moglichkeit digitale Technologien und koérperliche Aktivitdten zu
vereinbaren (vgl. Battenberg, 2020). Durch einen geschickten Einsatz der digitalen Medien
im Sport konnen die verschiedenen Interessen der Schiler*innen aufgegriffen werden,
sodass sie sich verstarkt mit dem Thema identifizieren konnen. Mégliche Folgen sind eine
gesteigerte Motivation und eine erh6hte Bereitschaft der Kinder dafiir kdrperlich aktiv zu

werden.

Die Zuganglichkeit ist kindgerecht ausgelegt. Der in Aussicht gestellte Ozobot-Fihrerschein
soll ein motivierender Anreiz flr eine gute Mitarbeit in der Projektwoche sein. Durch die
Moglichkeit des selbststandigen Probierens mit dem Roboter kann fir die Schiler*innen
ein interessanter und ansprechender Zugang fir das Arbeiten mit algorithmischen
Sequenzen geschaffen werden. Die Befehle fir die Aktionen werden dem Ozobot in Form
von Farb-Codes uUbermittelt. Diese Funktionsweise ist sehr anschaulich. Die Codes haben
einen einfachen Aufbau und kénnen von den Kindern bereits nach einer kurzen Einfliihrung
selbststandig verwendet werden. Dies bietet den Kindern die Moglichkeit schon nach

geringer Zeit Erfolge in der Steuerung eines Roboters zu verzeichnen.

Die Aufgaben der Stunde bauen thematisch aufeinander auf. Der Fokus des Aufwarmspiels
liegt auf der Wiederholung, Einlibung und Festigung der ,coolen Bewegungen” (vgl.
Codelbersicht) und den entsprechenden Farb-Codes. Diese Bewegungen spielen bei der
anschliefenden Gruppenfindung und Erstellung des Parcours eine zentrale Rolle. Die
Reflexionsphase geht auf die vorangegangene Gruppenarbeitsphase ein. Die Ergebnisse
der Gruppen werden hinsichtlich der vorgegebenen Kriterien aus der Aufgabenstellung
betrachtet. Zudem sollen sich die Schiler*innen durch den expliziten Austausch Gber ihre

metakognitiven Strategien im ProblemlOseprozess bewusstwerden.

Das Arbeiten mit dem Ozobot im Unterricht bietet eine Verknlpfung zu unterschiedlichen

Bildungswerten. So lernen die Kinder personal-soziale Werte kennen, indem sie die
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Aufgabe, einen Fahrplan fir den Ozobot zu erstellen, als Kleingruppe bewiltigen missen.
Da bei der Erstellung des Fahrplans Unstimmigkeiten auftreten kdnnen, ist die
Kommunikation und die Verstandigung innerhalb der Gruppe sehr wichtig. Die
Kleingruppen missen ihren Arbeitsprozess innerhalb der Gruppe gut strukturieren und
organisieren. Dazu ist es hilfreich, Rollen wie beispielsweise einen Gruppenleiter, einen
Zeitwachter oder einen Schreiber zu verteilen (vgl. Klippert, 2019). Die Schiler*innen
lernen auch pragmatisch-berufliche sowie allgemein-kulturelle Werte kennen, da sie durch
den Einsatz des Ozobots digitale Kompetenzen erwerben. Diese sind in der heutigen
digitalisierten Arbeitswelt unabdingbar. Neue Technologien wie die Robotik oder die
kiinstliche Intelligenz verandern Arbeitsplatze. Wahrend einige Stellen wegfallen missen,
werden andere ersetzt oder neu geschaffen. Aus diesem Grund ist es wichtig, bereits friih
in die digitale Kompetenz der Schiler*innen zu investieren, denn nur so wird ihnen eine
Teilhabe an der heutigen digitalen Gesellschaft ermoglicht (vgl. EUC, 2018). Die
Durchfiihrung der dargelegten Unterrichtsstunde soll Kindern einer vierten Klasse eine
vertiefende Auseinandersetzung mit der digitalen Welt ermoglichen und zusatzlich an das

bereits vorhandene Wissen und die Interessen der Schiiler*innen anknipfen.

Der Einsatz von Lernrobotern in der Schule kann als Vorbereitung auf die Arbeitswelt und
als soziale Teilhabe an der digitalisierten Welt gesehen werden. Es kann davon
ausgegangen werden, dass die Arbeitswelt der Zukunft sich ,,vielmehr mit dem Design von
Prozessen befassen als mit ihrer Umsetzung” (Kriiger, 2017). Damit geht das Denken in
algorithmischen Strukturen einher. Die Schiiler*innen missen solche in der geplanten
Unterrichtsstunde erarbeiten, indem sie den Ozobot so programmieren, dass er einen
Parcours durchfahrt und entsprechende Farbcodes richtig Gibersetzt. Die Lerninhalte bieten
zusatzlich einen Beitrag zur auBerschulischen Entwicklung. Das selbststandige Umsetzen
von Zielen, das Entwickeln von L&sungsstrategien, das Erkennen von auftretenden
Problemen und das Finden deren Losung sowie der gemeinsame Kommunikationsprozess

bereiten auf das alltagliche Leben in der heutigen Gesellschaft vor.

Das Arbeiten mit dem Roboter bringt auch Herausforderungen mit sich. Eine Problematik
besteht darin, dass bei einer leistungsheterogenen Lerngruppe alle Kinder unterschiedliche
technische Vorkenntnisse haben. Das Programmieren des Ozobots kann ein Hindernis

darstellen, weil die Schiiler*innen Farbcodes falsch zusammenstellen kdnnen oder nétige
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Befehle, beispielsweise fiir das Uberqueren einer Kreuzung, fehlerhaft darstellen oder
vergessen konnen. Die Kalibrierung des Ozobots wird schnell auBer Acht gelassen. Eine
weitere Herausforderung kann die Perspektiviibernahme darstellen. Bei der Erstellung des
Parcours missen die Schiler*innen darauf achten, die Perspektive des sich
fortbewegenden Ozobots einzunehmen, da es sonst zu Programmierungsfehlern kommen
kann. Um einigen dieser Schwierigkeiten entgegenzuwirken, bietet der Ozobot-

Flihrerschein eine individuell nutzbare Unterstiitzung an.

Die Schiler*innen lernen in ihren Kleingruppen eigenstandig Problemlosestrategien
anzuwenden, um einen Fahrplan fiir den Ozobot erstellen zu kdnnen, welcher anschlieRend
auch praktisch von den Mitschiiler*innen in einem Bewegungsparcours umgesetzt werden
kann. Die Kinder missen das Problem als solches erkennen, daraufhin Losungsstrategien
entwickeln und abschlieRend einen Losungsplan erstellen und gegebenenfalls
Uberarbeiten. Der Fahrplan soll zum Schluss keine Fehler enthalten, sodass der Ozobot den
Parcours ungehindert durchlaufen kann. Das heiBt, dass die Schiler*innen das Verhalten
des Ozobots, beispielsweise an Kreuzungen, durch die richtige Verwendung von Farbcodes
bewusst steuern miissen und dieses nicht dem Zufall Gberlassen diirfen. Bei der Erstellung
des Fahrplans muss jede Gruppe beachten, eine vorgegebene Anzahl an Codes sowie den
Gruppencode zu verwenden. AuBerdem zeigen die Schiiler*innen einen Lernerfolg, wenn
sie durch die gezielte Nutzung des Fiihrerscheins in der Lage sind, sich fiir die Aufgabe
relevante Informationen selbststdndig zu beschaffen. Das eigenstdandige Strukturieren und

Organisieren des Arbeitsprozesses innerhalb der Gruppe zeigt ebenfalls einen Lernerfolg.

3.3 Lehrplanbezug

In der Sportstunde werden die fachlichen Kompetenzen schwerpunktmaRig im Bereich
,Korper wahrnehmen und Bewegungsfahigkeiten auspragen” (Ministerium fir Schule und

Weiterbildung des Landes Nordrhein-Westfalen, 2008, S. 115) gefordert.

Durch das wiederholte Ausfiihren verschiedener vorgegebener Bewegungen wahrend des
Aufwarmspiels sollen die Schiler*innen in ihren Bewegungsausfiihrungen sicherer
werden. Die visuellen und akustischen Bewegungsanweisungen schulen die
Wahrnehmungsfahigkeit und das Zusammenarbeiten der Sinne. Zudem fordert die
geplante Unterrichtsstunde die Schiler*innen in ihrer Orientierungsfahigkeit. Bei dem

Aufwarmspiel missen sie sich ihren Laufweg in der Halle anhand der Bodenlinien selbst
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suchen und dabei Ricksicht auf ihre Mitschiler*innen nehmen. Ebenfalls ist die
Orientierung im Raum fir die erfolgreiche Planung, den Aufbau und die anschlieBende
Ausfiihrung des Parcours notwendig. Die Schiler*innen werden durch die verschiedenen
Bewegungsaufgaben herausgefordert die Bewegungen ihrer einzelnen Korperteile
aufeinander abzustimmen, um einen flissigen Bewegungsablauf zu erzielen. Dadurch
bauen sie ihre koordinativen Fahigkeiten aus und festigen diese. Auch lben sie die eigenen
konditionellen Fahigkeiten einzuschatzen und ihre Bewegungsintensitat daran anzupassen.
Dies geschieht beispielsweise bei der selbststandigen Regulation der Laufgeschwindigkeit

(vgl. Ministerium fir Schule und Weiterbildung des Landes Nordrhein-Westfalen, 2008).

Des Weiteren ermdoglicht die Unterrichtsstunde die Entwicklung und Stabilisierung von
Ubergreifenden Kompetenzen. Insbesondere die Gruppenarbeitsphase tragt zu dem
Ausbau der Kommunikations- und Wahrnehmungsfahigkeit bei. Um erfolgreich
zusammenzuarbeiten ist es wichtig, dass die Schiler*innen ihre Beobachtungen, Ideen und
die eigene Meinung ihren Mitschiler*innen in angebrachter Weise mitteilen kénnen.
Durch den gegenseitigen Austausch (ben sie ihre eigene Wahrnehmung kritisch zu
hinterfragen (vgl. Ministerium fir Schule und Weiterbildung des Landes Nordrhein-
Westfalen, 2008). Ebenfalls fordert die Schulstunde die Kompetenzen ,Analysieren und
Reflektieren” (Ministerium fir Schule und Weiterbildung des Landes Nordrhein-Westfalen,
2008, S. 13). Dies bedeutet, dass die unterrichtlichen Aufgaben ,zielgerichtet und
systematisch” (Ministerium fiir Schule und Weiterbildung des Landes Nordrhein-
Westfalen, 2008, S. 13) bearbeitet werden. Bei der Planung des Parcours analysieren sie
mogliche Problemstellen und beheben diese idealerweise. Sie bringen dabei ihr Vorwissen
ein, stellen Hypothesen auf und vergleichen mogliche Losungen. Durch die
Reflexionsfragen werden sie dazu angeregt sich ihrer Vorgehensweise bewusst zu werden,
diese zu reflektieren und sich evtl. alternative Herangehensweisen fir zukinftige
Arbeitsprozesse zu Uberlegen (vgl. Ministerium fiir Schule und Weiterbildung des Landes
Nordrhein-Westfalen, 2008). Dariliber hinaus werden die (ibergreifenden Kompetenzen
,Strukturieren und Darstellen” (Ministerium fiir Schule und Weiterbildung des Landes
Nordrhein-Westfalen, 2008, S. 13) gefordert. Das Ergebnis der Gruppenarbeit, der geplante
Bewegungsparcours, soll in Form eines entsprechenden Ozobot-Fahrplans festgehalten
werden. Die geplante Sportstunde bildet den Abschluss der Projektwoche. Die

Schiler*innen werden gefordert ihr erlangtes Wissen Uber den Lernroboter in der Praxis
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anzuwenden und auf den Situationskontext des aktiven und selbststandigen Bewegens zu
transferieren (vgl. Ministerium fir Schule und Weiterbildung des Landes Nordrhein-
Westfalen, 2008). Dabei erfahren sie auch Grenzen des Lernrobotereinsatzes, da die
moglichen Bewegungen vorgegeben und weitere Aspekte bei der Erstellung des Fahrplans

zu berlicksichtigen sind (vgl. Codelibersicht und Bedienungshinweise).

Durch den Einsatz des Ozobots lassen sich Bezlige zu dem Medienkompetenzrahmen NRW
herstellen. Die Schiler*innen lernen den Roboter in der Projektwoche kennen und werden
in der Sportstunde dazu angehalten ihn zielgerichtet und verantwortungsbewusst zu
bedienen und anzuwenden (vgl. Medienberatung NRW, 2018). Zudem lernen sie in
gewisser Weise ,Kommunikations- und Kooperationsprozesse” (Medienberatung NRW,
2018, S. 16) mit dem Lernroboter als digitales Medium adressatengerecht zu ,,Produzieren
und Prasentieren” (Medienberatung NRW, 2018, S. 18), indem die andere Gruppe anhand
des Fahrplans und der Verwendung des Ozobots erfahrt, welche Bewegungen fiir den
Parcours geplant wurden. Darliber hinaus werden die Schiiler*innen in ihren Problemldse-
und Modellierungskompetenzen gefordert. Es wird ein grundlegendes Verstandnis fir die
Funktionsweise von Algorithmen geschaffen, sodass die Kinder diese auch in anderen
Kontexten identifizieren kdnnen und ein Bewusstsein dafiir entwickeln. Auch werden sie
dazu angehalten selbststandig eine Problemldsestrategie unter der Nutzung von
algorithmischen Sequenzen zu entwerfen und reflektiert umzusetzen (vgl. Medienberatung

NRW, 2018).

3.4 Ziele und angestrebte Kompetenzen

Fir die Unterrichtsstunde werden die folgenden Lernziele formuliert:

Grobziel:

Die Schiiler*innen lernen den Ozobot zur Problemlésung einzusetzen — sie wenden dabei
metakognitive Strategien an, die fir die Erstellung eines Parcours sowie fir die Umsetzung
in Bewegung erforderlich sind. Durch das Arbeiten mit dem Ozobot werden die
Schiler*innen dazu aufgefordert, algorithmische Sequenzen zu planen, zu entwickeln und
zu lesen, welches den Erwerb und die Erweiterung der metakognitiven Strategien im

Problemldsen und Modellieren erméglicht.
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Feinziele:

Sachkompetenz

Die Schiiler*innen lernen algorithmische Sequenzen anzuwenden, indem sie unter
Berlicksichtigung der Ozobot-Programmierregeln und zusatzlicher Code-Vorgaben
einen Parcours erstellen und (iber das Ergebnis reflektieren. (SA 1)

Die Schiler*innen entwickeln ProblemlGsestrategien, indem sie Problemstellen
eigenstandig in ihrem Parcours identifizieren und vorhandene Fehler beheben
kdnnen. (SA 2)

Die Schiiler*innen vertiefen ihr Wissen hinsichtlich der Funktionsweise des
Roboters und wenden dieses an, indem sie die Codes selbststiandig in ihrem
Ozobot-Fiihrerschein auswahlen, zusammenfligen, aber auch Ulbersetzen und
entschlisseln konnen. (SA 3)

Die Schiler*innen fordern ihre Koordinations- und Orientierungsfahigkeiten
sowie ihre kindsthetische und visuelle Wahrnehmung, indem sie die Codes eines
Parcours spielerisch in Bewegung umsetzen. (SA 4)

Die Schiler*innen erweitern ihr Bewegungsrepertoire und trainieren ihre
Reaktionsfdhigkeit, indem sie anhand von vielen unterschiedlichen Codes
verschiedene Bewegungen ausfiihren und benennen sowie schnell zwischen diesen

wechseln konnen. (SA 5)

Personale und soziale Kompetenz

Die Schiiler*innen lernen algorithmische Sequenzen anzuwenden, indem sie unter
Bericksichtigung der Ozobot-Programmierregeln und zusatzlicher Code-Vorgaben
einen Parcours erstellen und (iber das Ergebnis reflektieren. (PS 1)

Die Schiiler*innen entwickeln Probleml6sestrategien, indem sie Problemstellen
eigenstandig in ihrem Parcours identifizieren und vorhandene Fehler beheben
konnen. (PS 2)

Die Schiiler*innen vertiefen ihr Wissen hinsichtlich der Funktionsweise des
Roboters und wenden dieses an, indem sie die Codes selbststiandig in ihrem
Ozobot-Fiihrerschein auswahlen, zusammenfligen, aber auch Ubersetzen und

entschlisseln konnen. (PS 3)
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Die Schuler*innen fordern ihre Koordinations- und Orientierungsfahigkeiten
sowie ihre kindsthetische und visuelle Wahrnehmung, indem sie die Codes eines
Parcours spielerisch in Bewegung umsetzen. (PS 4)

Die Schiler*innen erweitern ihr Bewegungsrepertoire und trainieren ihre
Reaktionsfihigkeit, indem sie anhand von vielen unterschiedlichen Codes
verschiedene Bewegungen ausfiihren und benennen sowie schnell zwischen diesen

wechseln kénnen. (PS 5)

Methodische Kompetenz

Die Schiiler*innen verfolgen in ihren Kleingruppen eigenstidndige Ziele, indem sie
zur effektiven Zusammenarbeit elementare Kooperations- und Gesprachstechniken
anwenden. (M 1)

Die Schiiler*innen konnen ihren Arbeitsprozess eigenstédndig planen, strukturieren
und regulieren, indem die Vorziige eines offenen Unterrichtskonzepts erlebbar
gemacht werden. (M 2)

Die Schiiler*innen vertiefen die Schrittfolgen des Problemléseverfahrens, indem
sie selbststandig aus ihrem Ozobot-Fiihrerschein relevante Informationen
entnehmen, zielgerichtete Strategien entwickeln, die dazugehorige passende
algorithmische Sequenz erarbeiten und in eine Bewegung umsetzen sowie ihr

Vorgehen hinsichtlich moglicher Fehler Gberprifend zu reflektieren. (M 3)

Medienkompetenzen (siehe Medienkompetenzrahmen NRW)

Die Schiler*innen kénnen das Medium Ozobot sinnvoll anwenden und bedienen,
indem sie verantwortungsvoll, kreativ, reflektiert und zielgerichtet einen
Bewegungsparcours erstellen. (MK 1)

Die Schiiler*innen kénnen den Ozobot verantwortlich fiir das Kommunizieren und
Kooperieren in der Gruppenarbeit nutzen, indem sie relevante Informationen und
Anweisungen eines Bewegungsparcours mittels eines Ozobot-Fahrplans

bereitstellen. (MK 2)
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e Die Schiler*innen konnen einen Parcours mit dem Ozobot zielgerichtet
produzieren, indem sie kreative Ideen bei der Gestaltung des Parcours einsetzen.
(MK 3)

e Die Schiiler*innen vertiefen ihre Problemlése- und Modellierungskompetenzen,
indem sie die Funktionsweisen des Ozobots kennenlernen, algorithmische Muster
und Strukturen nachvollziehen und Problemlésestrategien sowohl bei der
Erstellung als auch der Ubersetzung eines Fahrplans entwickeln und beurteilen

kénnen. (MK 4)

4. Methodische Analyse

Anhand einer strukturierten und kognitiv aktivierenden Unterrichtsgestaltung werden die
zuvor beschriebenen didaktischen Inhalte sowie deren Zuganglichkeit fir die
Schiler*innen ermdglicht. Die Unterrichtsstunde rundet die Projektwoche in kooperativer
Form ab (vgl. Meyer, 2020). Die Schiiler*innen erarbeiten einen Ozobot-Fihrerschein und
lernen verschiedene Funktionsweisen und Bestandteile des Ozobots kennen. Die
Doppelstunde ist zwecks Sequenzierung und Artikulation (vgl. Meyer, 2011) in eine
inhaltliche Einstiegsphase mit spielerischer Erwarmung (inklusive der Reaktivierung des
Vorwissens anhand eines Beispielfahrplans zehn Minuten und einer Erwdarmungsphase
zehn Minuten), eine intensive Erarbeitungsphase (45 Minuten) und eine Ergebnissicherung
(25 Minuten) unterteilt. Dabei bildet die Erarbeitungsphase den Schwerpunkt der
Unterrichtsstunde. In dieser Phase planen die Schiiler*innen in Kleingruppen interaktiv
einen eigenen Parcours fir eine benachbarte Kleingruppe, programmieren und reflektieren
diesen und durchlaufen den Parcours einer anderen Kleingruppe nach erfolgreicher
Entzifferung und Uberpriifung mit dem Ozobot. In der Phase der Ergebnissicherung werden
die unterschiedlichen Parcours gegenseitig prasentiert und Uberprift, sowie die
Unterrichtsstunde und der Umgang mit dem Ozobot reflektiert. Die Betrachtung im
Plenumsgesprach erfordert reflexives Denken und ermoglicht einen konstruktiven
Austausch Uber Lernzuwachs und Problemstellungen. Die Stunde endet mit einem

Abschlussspiel, bei welchem die Schiiler*innen zur Ruhe kommen.

Um die Lernsituation zum Thema Ozobotparcours von einer gegebenenfalls

vorangegangenen Unterrichtssituation abzugrenzen und eine angenehme Lernatmosphare
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zu schaffen, fordert die Lehrkraft die Schiller*innen zunachst auf einen Sitzkreis zu bilden.
Die Einstiegsphase wird mittels visuellen Impulses durch Demonstration eines
Beispielparcours seitens der Lehrperson eroffnet, sodass die Schiiler*innen dieses ohne
Unterbrechungen gezielt sehen und erste Informationen entnehmen konnen. Durch diese
kognitive Aktivierung (vgl. Kunter & Trautwein, 2013) werden die Schiiler*innen bei einem
Brainstorming dazu aufgefordert, die Elemente und Bewegungen des Ozobots in dem
gezeigten Beispielparcours zu erkennen und zu benennen (PS 1). Die Lehrperson kann an
dieser Stelle das Vorwissen der Schiler*innen aktivieren und als Anknipfungs- und
Ausgangspunkt (vgl. Meyer, 2011) fur den weiteren Verlauf der Unterrichtsstunde
verwerten. Im Anschluss strukturiert die Lehrkraft den weiteren Unterrichtsverlauf
inhaltlich (vgl. Kleickmann, 2012), indem sie den Schiiler*innen den Ablauf und das Ziel
transparent macht. Im Mittelpunkt der Unterrichtsstunde stehen besondere Codes (Zick-
Zack, Tornado, Rickwartsbewegung, Kreisbewegung), die auch in der nachfolgenden
allgemeinen und kognitiven Erwdarmung von Bedeutung sind. Die Schiiler*innen kennen
diese Codes bereits aus der vorangegangenen Projektwochenstunden. Es folgt das Spiel
»,Codes hochhalten”. Wahrend die Schiiler*innen sich zur Musik frei im Raum bewegen,
halt die Lehrperson bei Musikstopp einen der besonderen Codes hoch und benennt diese
zu Beginn zusétzlich. Die Codeauswahl wurde zusétzlich fiir dieses Spiel durch den Code
,Springe auf die nachstliegende Linie” erweitert. Spater werden die Codes nur noch
ikonisch, ohne verbale Instruktion, gezeigt. Die Schiler*innen reagieren mit der
auszufiihrenden Aktion des jeweiligen Codes, welches sie in ihrer visuellen, aber auch
kindsthetischen Wahrnehmung fordert (SA 4). Die Lehrperson wahlt nur aus diesen
besonderen Codes, die dadurch immer wieder in das Gedachtnis der Schiiler*innen gerufen
und somit vertieft werden. Das schnelle Wechseln und die verschiedenen Ausfiihrungen
der Codes erweitern deren Bewegungsrepertoire und verbessern ihre individuellen
Reaktionsfahigkeiten (SA 5). Die Schiler*innen kénnen die Codes bei diesem

Erwarmungsspiel ,an sich selbst erfahren und erproben” (Meyer, 2011, S. 133).

Nach dem Einstieg und der Erwarmung dient der nachfolgende Phasentrenner der
inhaltlichen Strukturierung (vgl. Kleickmann, 2012), bei der die Gruppenaufgabe durch die
Lehrperson vorab erklart wird. Zu Beginn findet eine Gruppenfindung statt. Hierzu werden
verdeckte Karten an die Schiiler*innen verteilt, auf denen sie einen der besonderen Codes

finden. Der jeweils gezogene Code gibt Auskunft lGber die Gruppenmitglieder und den
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spater zu verwendenden Code. Durch die heterogene Gruppenarbeitsphase kann ein hoher
Beschéftigungsgrad erzeugt werden, da moglichst alle Schiler*innen der Gruppe an der
Gruppenaufgabe arbeiten und ihr individuelles Vorwissen einbringen kénnen (vgl. Kounin,
2006). Danach teilt die Lehrperson jeder Gruppe eine Ecke zu, in der sie mit dem Material
arbeiten konnen. Sie erklart nun die Aufgabenstellung und erldutert den Inhalt der
Materialkiste, in der die Schiler*innen alle relevanten Arbeitsmittel fir die zu
bearbeitende Aufgabe finden. Diese machen das Vorgehen des Unterrichts nochmals
transparent (vgl. Achtergarde, 2015). Die darauffolgende Impulsfrage soll das weitere
Vorgehen konkretisieren (vgl. Kleickmann, 2012), indem die Lehrperson die Schiiler*innen
fragt, worauf man bei der Arbeit mit dem Ozobot achten sollte. So kann ein selbststandiges
Arbeiten in der Gruppenarbeitsphase erreicht werden. Die Schiiler*innen werden dazu
aufgefordert, das Wissen, welches sie bereits in der Projektwoche gelernt und vertieft
haben, darzulegen (SA 3). Sie fordern in diesem Phasentrenner ihre auditive Wahrnehmung
und die Kommunikationsfahigkeiten (PS 1), indem sie auf der einen Seite genau zuhoren
mussen, wie die Lehrperson das weitere Vorgehen beschreibt und auf der anderen Seite
die Hinweise zum Umgang mit dem Ozobot herausarbeiten. Nun |6st die Lehrperson den

Sitzkreis auf und die Gruppenarbeitsphase beginnt.

In der ersten Erarbeitungsphase bearbeiten die Schiler*innen die gestellte Lernaufgabe
und fordern ihre Sach-, Sozial- und Sprachkompetenzen (vgl. Meyer, 2011) (PS 2) im
Umgang mit dem Ozobot. Die Code-Karte, welche die Schiler*innen bei der
Gruppeneinteilung gezogen haben, verrdt den jeweiligen Gruppencode, der mindestens
zweimal Bestandteil des entstehenden Parcours sein muss. AulRerdem sollen wenigstens
sechs Codes im Parcours verarbeitet werden. Diese Informationen finden die
Schiiler*innen zum Nachlesen auf der Schritt-fir-Schritt-Anleitung. Diese unterstitzt die
Arbeit in den Gruppen entsprechend ihrer Fahigkeiten und gewahrleistet, dass jedes Kind
in der Gruppe individuell das Lernziel erreichen kann. Besonders motivierend ist bei der
Gruppenarbeit, dass sich die Schiler*innen gemeinsam mit dem Lernstoff
auseinandersetzen. Dies kann zu einer tieferen Verarbeitung flihren und kognitive Prozesse
auslosen (vgl. Kunter & Trautwein, 2013). Die Schritt-fiir-Schritt-Anleitung in der
Materialkiste ist in kleinen Schritten, leicht verstandlich und eindeutig formuliert, sodass
selbststandiges Arbeiten ohne Anleitung durch die Lehrperson moglich ist (vgl. Beuren &

Dahm, 2000). AufRerdem konnen die Schiler*innen als weiteres Hilfsmittel ihren
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Fihrerschein verwenden, der eine Visualisierung von wichtigen Begriffen, Codes und
Funktionsweisen darstellt, die bei der Parcourserstellung von Bedeutung sind. Falls bei den
Schilern*innen Fragen aufkommen, die nicht durch die Schritt-flr-Schritt-Anleitung oder
den Flhrerschein erklart werden kénnen, steht die Lehrperson fiir Hilfen und Fragen bereit.
Bei der Parcourserstellung missen die Schiiler*innen innere Bilder entwickeln und die
Schrittfolgen bei einem Problemléseverfahren vertiefen, welches das Metawissen und das
Wissen hinsichtlich der Funktionsweisen des Ozobots anregt (SA 3, M 3, MK 3, MK 4).
Ebenso entwickeln die Schiler*innen Problemldsestrategien in Bezug auf die
Positionierung der unterschiedlichen Codes (SA 2) und kénnen durch eine genaue Planung,
Strukturierung und Regulierung der eigenen Arbeitsprozesse (M1, M 2), das algorithmische
Verstandnis und die unterschiedlichen Sequenzen des Ozobtos anwenden (SA 1). Die
Erstellung eines Parcours kann als eine Aufgabenstellung mit hohem Potenzial bezeichnet
werden, da die Schiller*innen bereits bekannte Sachverhalte neu miteinander in einem
Parcours verknipfen und auf diese neue Situation anwenden missen (vgl. Kunter
& Trautwein, 2013). Nachdem ein erster Entwurf des Parcours erstellt wurde, soll dieser
mit dem Ozobot getestet werden. Das direkte Feedback, das der Ozobot bietet, gibt
Auskunft Gber mogliche Problemstellen. Diese kdnnen dann von der Gruppe identifiziert,
korrigiert und erneut Gberprift werden (MK 2, PS 1, PS 3). Die schnelle Riickmeldung durch
den Ozobot motiviert die Kinder in ihren Programmiertatigkeiten und bereitet Freude (PS
4). Diese Unterrichtssequenz beschreibt eine deduktive Methode (vgl. Achtergarde, 2015).
Anhand vorgegebener Kriterien entwickeln die Schiiler*innen einen Parcours. Das Beispiel
zu Beginn der Unterrichtsstunde dient als Veranschaulichung, wie ein moglicher Parcours
aussehen konnte. Ziel dieser Unterrichtseinheit in der Projektwoche ist es, ,dass
Schilerinnen und Schiiler lernen, sich selbststandig Ziele zu setzen, Losungsstrategien
kooperativ zu entwickeln, umzusetzen und dabei auftretende Probleme gemeinsam zu
bewiltigen” (Romeike, 2017, S. 113). Nachdem der Parcours erstellt wurde, positionieren
die Schiler*innen Hitchen entsprechend des Parcours in ihrer Ecke und treffen sich

anschliefend zusammen mit der Lehrperson erneut im Kreis.

Der nichste Phasentrenner stellt den Ubergang von der ersten zur zweiten
Erarbeitungsphase dar. Die Lehrperson erklart die nachsten drei Schritte, die von den
Schiilern*innen nacheinander bearbeitet werden sollen. Die Gruppen wechseln ihre Ecken

im Uhrzeigersinn und erhalten einen erstellten Parcours, den es zunachst zu entziffern gilt.
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Haben sie alle Codes entschliisselt, kénnen sie ihre Ubersetzung des Parcours mit dem
Ozobot Gberpriifen. Am Ende sollte jedes Kind den Parcours selbststandig durchlaufen. Ein
aktives Zuhoren seitens der Schiiler*innen hilft hierbei, die drei Schritte zu verstehen und
nachzuvollziehen. Nach der kurzen Besprechung startet die zweite Erarbeitungsphase.
Durch das selbststandige Entschlisseln der verschiedenen Codes, erweitern die
Schiler*innen ihre Problemlosekompetenzen (SA 2). Dabei vertiefen sie ihr Wissen tber
die verschiedenen Funktionsweisen des Ozobots und wenden metakognitive Fahigkeiten
an (SA 3). Die algorithmischen Sequenzen und Codes innerhalb des Parcours miissen die
Schiiler*innen nun in eine passende Bewegung umsetzen (SA 4, M 3). Bei der spielerischen
Umsetzung der Codes in eine Bewegung fordern sie sowohl ihre motorischen Fahigkeiten
als auch ihre kognitiven Fahigkeiten wie die Orientierungs- und die Reaktionsfahigkeit (SA
4). Nach der Durchfiihrung der zweiten Erarbeitungsphase treffen sich die Schiler*innen

und die Lehrkraft erneut in einem Sitzkreis zur abschlieRenden Ergebnissicherung.

In der abschlielRenden Ergebnissicherung geht es darum, dass das in der Gruppe
gemeinsam erarbeitete Ergebnis zunachst prasentiert und danach auf die Korrektheit
Uberpruft wird. Die Schiiler*innen verstandigen sich untereinander tber die erstellten und
Ubersetzten Parcours im Unterricht (vgl. Meyer, 2011) (PS 1). Die urspriingliche Gruppe
Uberprift, ob alle Codes richtig entziffert wurden. Durch den Diskurs zwischen zwei
Gruppen Uber die Korrektheit der Ubersetzung entsteht eine tiefere Verarbeitung, welche
die Problemlosekompetenzen langfristig intensiviert (vgl. Kunter & Trautwein, 2013).
AnschlieBend gibt die Lehrperson gezielte verbale Impulse hinsichtlich des Arbeitens mit
dem Ozobot, welche die Schiiler*innen auffordern tber ihren Lernweg zu reflektieren (vgl.

Kleickmann, 2012) (PS 3).

Das Abschlussspiel ,,Schlafmiitze” beendet die Unterrichtsstunde und die Schiiler*innen
kdnnen zur Ruhe kommen. Alle Schiiler*innen legen sich verteilt auf den Riicken in die Halle
und schlieflen ihre Augen. Die Lehrperson tippt ein Kind an, das wiederum ein weiteres
Kind antippen und die Halle verlassen darf. Das letzte Kind darf den Ozobot, welcher in der
Hallenmitte steht, ausschalten. Auflerdem bekommen die Schiiler*innen beim Verlassen
der Halle ihren letzten Stempel fiir den Ozobot-Flihrerschein und haben somit die

Projektwoche erfolgreich abgeschlossen.
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5. Zusammenfassung

In dem Zeitalter der rasant fortschreitenden Digitalisierung kommt der informatischen
Bildung eine immer groRer werdende Bedeutung zu. Um alle Generationen langfristig zu
einer digitalen Mindigkeit zu befahigen, muss diese bereits im schulischen Alltag
verankert, reflektiert und flexibel angewendet werden. Diese Bildung ermdglicht den
Individuen aktiver Mitgestalter der digitalen Welt zu werden und sicher, kreativ und
verantwortungsbewusst mit diesen Medien umzugehen. Die genannten
Schlisselqualifikationen eréffnen den Heranwachsenden die Chance zu einer

gesellschaftlichen Partizipation sowie zu einem selbstbestimmten Leben.

Die vorliegende Unterrichtsstunde fokussiert das Kennenlernen, Vertiefen und Reflektieren
von Problemldsestrategien und die praktische Anwendung algorithmischer Verfahren. Die
informatische Bildung wird haufig mit Unterrichtsfachern wie Mathematik oder Informatik
in Verbindung gesetzt. Allerdings bieten Lernroboter vielfdltige Moglichkeiten zur
thematischen Einbettung und kdnnen deshalb facherlibergreifend eingesetzt werden. Von
der Moglichkeit der Verknipfung zwischen digitalen Medien und dem Sportunterricht,
welche zunéchst nicht offensichtlich scheint, wird in der gestalteten Sportstunde Gebrauch
gemacht. Die direkte Verbindung des Lernroboters mit dem Sporttreiben motiviert und
intensiviert die Schiler*innen zu einer nachhaltigen und langfristigen Auseinandersetzung
mit digitalen Medien. Durch das problem- und prozessorientierte Arbeiten in Kleingruppen
entwickeln die Schiiler*innen verschiedene metakognitive Strategien im Bereich des
Codings und der Robotik. Diese werden bei der Erstellung eines Parcours und bei der
Umsetzung in Bewegung verinnerlicht. Die Schiler*innen festigen ihr Wissen hinsichtlich
der Funktionsweisen des Ozobots und lberprifen ihre jeweiligen Losungen. Gemeinsam
mit ihren Mitschiler*innen reflektieren sie ihr Vorgehen beziiglich moglicher Fehler und
Uberlegen sich alternative Losungsmoglichkeiten. Durch das direkte Feedback bei dem
Durchlaufen des erstellten Plans des Ozobots werden die algorithmischen Sequenzen
erlebbar. Der kommunikative Austausch hilft den Schiler*innen ihre Handlungsweisen

kritisch zu hinterfragen.

Auf der einen Seite stellt die Unterrichtsstunde einen spielerischen Abschluss der
Projektwoche ,Mein-Ozobot-Fliihrerschein® dar. Auf der anderen Seite er6ffnen die

erworbenen Kompetenzen neue Perspektiven bei der Auseinandersetzung mit digitalen
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Angeboten, an die jederzeit angeknipft werden kann. Somit leistet diese

Unterrichtsstunde einen Beitrag zur lebenslangen digitalen (Weiter-)Bildung.
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Erstellen eines Parcours: CC-BY | Maren Beinker, Johanna Holscher, Naomi Nele
Kamp, Greta Karwisch, Sofia Like



Anhang
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Verlaufsplanung - Visuelle Modellierung des Unterrichtsverlaufs
Materialien fiir die Lehrkraft (vgl. digitale Ablage)
Materialien fir die Schiiler*innen (vgl. digitale Ablage)

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

Thema der Unterrichtsstunde: ,,Ozobotparcours” - Spielerisches Anwenden von Problemldsestrategien beim Erstellen eines Bewegungsparcours

mit dem Ozobot

Thema der Projektwoche: Mein Ozobot-Fiihrerschein — facheriibergreifendes Kennenlernen der Bestandteile und Funktionsweisen des

Lernroboters Ozobot

Beschreibung der Lerngruppe: 20 Schiler*innen der 4. Klasse, dhnliche Vorkenntnisse mit dem Ozobot durch Projektwoche, sowohl leistungs- als

auch geschlechtsheterogen

Phase Handlungsschritte / Lehr-Lern-Aktivitdten Sozialform Kompetenzen Medien und

der Lehrkraft sowie der Schiiler*innen Material
Einstieg e Ritualisiertes freies Spielen, bis sich alle S in der Halle befinden Gesprach im Plenum | e  Fdrderung der
(10 Min.) e BegriiRung der Schiiler*innen, Bilden eines Sitzkreises Demonstration Kommunikationsfahigkeiten

e Beispielparcours mit dem Ozobot demonstrieren (live) + (PS1) Beispielfahrplan ~ +

Beispielfahrplan zeigen e Schaffen von Motivation+  Ozobot
) ) Lehrer-Schiiler- Reaktivierung des
e Brainstorming:
Gesprach Vorwissens anhand des
- Welche Elemente/ Bewegungen konntest du in dem Video vid
ideos

erkennen?

- Was mochtest du in dieser Stunde erreichen?



Erwdrmung
(10 Min.)

Erlauterung des Verlaufs und des Ziels der Unterrichtsstunde durch
Lehrkraft + Einordnung in die Unterrichtsreihe — Grobziel: Die
Schiler*innen lernen den Ozobot zur Problemldosung
einzusetzen —sie wenden dabei metakognitive Strategien an, die
fir die Erstellung eines Parcours sowie fiir die Umsetzung in
Bewegung erforderlich sind. Durch das Arbeiten mit dem Ozobot
werden die Schiler*innen dazu aufgefordert, algorithmische
Sequenzen zu planen, zu entwickeln und zu lesen, welches den
Erwerb und die Erweiterung der metakognitiven Strategien im

Problemldsen und Modellieren ermoglicht.

Aufwarmspiel:

- Allgemeine + kognitive Erwarmung mit dem Spiel ,Codes
hochhalten” = Auswahl aus folgenden Codes ( Zick-Zack, Tornado,
Rickwartsbewegung, Kreisbewegung, springe auf die nachst
rechtsliegende Linie)

- Sbewegen sich zur Musik auf den Bodenlinien frei durch die Halle;

bei Musikstopp halt L einen Code hoch und sagt zusatzlich, was die

Schileraktivitat, frei

in der Halle

Erwarmung des HKS
Verknipfung von Code und
Bewegung (SA 4)
Erweiterung des
Bewegungsrepertoires und
Trainieren der
Reaktionsfahigkeit (SA 5)
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Musik + Box

Plakate mit den
verschiedenen
Codes (auf der
Rickseite steht die

jeweilige Bewegung)



auszufiihrende Aktion ist; spater keine verbale Instruktion mehr >

nur noch ikonisch (Bild des Codes)

e Phasentrenner: Gruppenbildung durch Ziehen verschiedenfarbiger
Codekarten (Zick-Zack, Ruckwéartsbewegung, Kreis-Bewegung und
Tornado),

- Erklarung der Gruppenaufgabe

=  Gruppenfindung anhand gleicher Codes

=  Eckeneinteilung der vier Gruppen

= Materialkisten sichten + Leitfaden durchlesen

=  Parcourserstellung (inkl. der Verwendung des Gruppencodes)

= Test und Korrektur in der Halle im vorgegebenen Bereich
(Ecke)

- Impulsfrage: Worauf muss man bei der Arbeit mit dem Ozobot
achten? 2 Hinweise zum Umgang mit dem Ozobot (Kalibrierung +
Farbcodes erst legen bevor man sie final klebt) herausarbeiten

- Auflosen des Sitzkreises hin zu Gruppenarbeit in den Ecken der Halle

mit jeweils 5 Personen (insgesamt 20 Schiiler*innen)

Sitzkreis

Lehrer-Schiler-

Gesprach

frei in der Halle

e Forderung der
Kommunikationsfahigkeit
(PS 1)

e Aktives Zuhoéren - auditive

Wahrneh
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Codekarten > jede
Codekarte 5x

Erarbeitung  Erarbeitungsphase | (25 Min.)

(45 Min.) e Zusammenkunft in den Arbeitsecken

e Vertraut machen mit den Materialien und dem Gruppencode

Gruppenarbeit

e Entwicklung innerer Bilder
und Vorstellung des

entstehenden Parcours =2

Ozobot-
Fuhrerschein
Materialkiste fur

jede Gruppe (Plakat,
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Vertraut machen mit dem Ozobot > Kalibrierung des Ozobot auf
einem schwarzen Punkt

Erstellung eines Parcours mithilfe der Klebecodes fiir eine andere
Gruppe

Aufstellung von Hiitchen entsprechend der Codeposition in dem
Parcours

Test und Korrektur des erstellten Parcours

L steht fiir Hilfen + Fragen bereit

FUhrerschein kann als Hilfestellung dienen = Nachschlagen von Codes

und Bedienungshinweisen

Anregung von Metawissen
(M3)
Problemlésekompetenz:
Wie kann der Code in den
Parcours eingebaut
werden? (SA 2)
Wissenserwerb durch
Feedback (PS 1 + PS 3)
Algorithmisches
Verstandnis +
Algorithmische Sequenzen
anwenden (SA 1)
Teamwork (M 1)
Sozialkompetenz im
Hinblick auf
Konfliktlésungen (PS 2)
Kommunikations- und
Kooperationsprozesse
innerhalb der Gruppe (PS 1)
Planung, Strukturierung
und Regulierung des
eigenen Arbeitsprozesses
(M 2)

Klebecodes, Ozobot,
Schmierpapier,
Schreibutensilien,

Hitchen)
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Vertiefen und Anwenden
des Wissens hinsichtlich der
Funktionsweisen des
Ozobots (SA 3)

Freude an
Programmiertéatigkeiten (PS
4)

Phasentrenner: (5 Min.)

o Zusammenkunft mit den fertigen Parcours im Kreis

e Vorbereitung auf die Erarbeitungsphase Il durch L

Phasen:

1. Entziffern des Parcours
2. Uberpriifung mit dem Ozobot = Wurden alle Codes richtig
entziffert?

3. Durchlaufen des Parcours (jede*r S)

Erarbeitungsphase Il (15 Min.)

Jede Gruppe erhilt einen fertigen Parcoursplan einer anderen Gruppe
und wechselt die Ecke zu dem fertigen Parcours (Drehung Richtung
Uhrzeigersinn)

Durchfiihren der Phasen 1 bis 3

Sitzkreis

Gruppenarbeit

Aktives Zuhoren +

Verstindnis

Problemlésekompetenz (SA  Materialkiste

2) oben)
Metakognition: Ozobot-
Ubersetzung der Codes in Fihrerschein

eine Bewegung (SA 3 + SA
5)

(s.



Phasentrenner: Auflésen der Gruppenarbeit hin zum Sitzkreis

Theorie — Praxis —
Verknipfung
Motorische und
koordinative Fahigkeiten
(SA 4)

Algorithmisches
Verstandnis (M 3)
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Ergebnis-
sicherung
(25 Min.)

Jede Gruppe stellt den neuen Parcours den anderen S vor

nach jeder Durchfiihrung tberprift die urspriingliche Gruppe, ob alle
Codes richtig ibersetzt wurden und der urspriingliche Parcours Fehler
aufweisen konnte

Reflexion:

Probleme und Probleml6ésung: Was hat gut geklappt?
Welche Probleme sind aufgetreten? Wie seid ihr mit diesen
Problemen umgegangen?
Was kdnnte man beim nachsten Mal verbessern?

Was hat dir am meisten Spal} gemacht?

Wie seid ihr bei der Planung vorgegangen?

Gruppenprasentation

Gesprach im Plenum

Ergebnissicherung, Transfer
Forderung der
Kommunikationsfahigkeiten
(PS 1)

Reflexives Denken &
Feedback (PS 3)

Prasentationsfahigkeiten
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Abschlussspiel ,,Schlafmutze”: Jede*r S legt sich in der Halle verteilt auf = freiin der Halle e Zur Ruhe kommen Ozobot
den Riicken und schlieBt die Augen, L tippt eine*n S an, er/sie darf Urkunde + Stempel
eine*n weiteren S antippen (usw.). Die angetippten S verlassen die flr den Fuhrerschein

Halle und bekommen dort von der L einen Stempel fir ihren
FUhrerschein und eine Urkunde ausgehéndigt. Der/Die letzte S tippt

den Ozobot an und macht diesen aus.
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B. Materialien fiir die Lehrkraft (vgl. digitale Ablage)

e Codes fiir das Aufwarmspiel

e Gruppeneinteilung

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

e Mein Ozobot-Fiihrerschein
e Klebecodes
e Materialkiste

e Schritt-flir-Schritt Anleitung

D. Sonstige Materialien (vgl. digitale Ablage)

e Musterlésung Parcours





