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weiterwissen.

Robotik im Unterricht: 
Chance für die Begabtenförderung?
Wenn Roboter lebendig werden!

Agenda

u Übersicht Robotik 20’
w Kompetenzorientierung
w Individualisierung
w Kontextualisierung
w Algorithmen und Programmieren (TPA-Model)

u Praxisteil: 5 Exemplarische Posten 60’

u Abschluss / Aufräumen 10’
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Kompetenzorientierung in der Robotik?
Beispiel: Labyrinth / Parcours

Dein Roboter soll den nächsten Ausgang erreichen… 

Kompetenzorientierung im LP21

Wilhelm, M., Luthiger, H. & Wespi, C. (2014). Prozessmodell zur Entwicklung von kompetenzorientierten Aufgabensets. Luzern: 
Entwicklungsschwerpunkt Kompetenzorientierter Unterricht, Pädagogische Hochschule Luzern.

Von der 
Konfrontation 
hin zum 
Transfer….
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Aufbau des Aufgabensets Robotik Zyklus 1

Einblick… Problemfall «Schulweg»
Konfrontation: Wie sage ich einem Roboter, dass er einen Weg 
richtig fährt?

Die Minibiber Brandon und Tina begleiten die 
Klasse in den nächsten Tagen und möchten mit 
den Kindern zusammen lernen, wie man einem 
Roboter sagen kann, dass er einen Weg, z.B. 
den Schulweg, richtig abfährt. 
u Wie habe ich gelernt meinen Schulweg zu 

gehen?
u Was muss ich beim Schulweg alles beachten?
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Einblick… Was ist ein Roboter?
Videobeispiel WALL-E’s „Day At Work“

Quelle: https://www.youtube.com/watch?v=QHH3iSeDBLo

Einblick…
Transfer: Eigene Blue-Bot Welt

Video: KU Praktikumseinsatz, C. Margon, 2017

Eigene Blue-Bot Welt
Die Kinder entwerfen in Kleingruppen eine eigene Blue-Bot-Welt und halten einen 
möglichen Lösungsweg fest. Anschliessend werden die Welten auf verschiedene Gruppen 
verteilt und lange und kurze Lösungswege werden gesucht und festgehalten.
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Exemplarisches Praxisbeispiel

u Kompetenz LP21
MI.2.2 Algorithmus
w SuS können einfache Problemstellungen analysieren, mögliche Lösungsverfahren 

beschreiben und in Programmen umsetzen.

u Ziel
w Bildung von Befehlsketten (Bodenroboter «Bluebot»)

u Repräsentationsformen
w Ablaufkarten legen

w Befehle zeichnen

w Lösungsweg zeichnen

w Geräteeingabe

> einzelne Befehle

> komplette Befehlskette

w …

Kompetenzen im Lehrplan 21: MI

u Modullehrplan Medien und Informatik
Schwerpunkt für den heutigen Kurs:
MI.2.2. Die Schülerinnen und Schüler können einfache Problemstellungen analysieren, mögliche Lösungsverfahren 
beschreiben und in Programmen umsetzen.
Algorithmen
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Praxisbeispiel: Roboter personalisieren

Finden Sie den Unterschied?

uAufgabe 1: 
Der Roboter soll folgend 
programmiert werden: Sobald 
die vorderen Distanzsensoren 
einen Gegenstand erfassen, 
soll ein Geräusch erklingen.

uAufgabe 1:
Programmiere den 
Roboter und 
verwandle ihn in einen 
Wachhund. Er soll ein 
Geräusch von sich 
geben, sobald etwas 
vor ihm erscheint.
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Kontext: Begriffseinordnung

u Kontext: 

w Eine ausserfachliche Situation, die als Ausgangspunkt für die Erarbeitung des 

fachlichen Inhalts genutzt wird (Bennett, 2003; Gilbert, 2006).

w In Bezug auf naturwissenschaftliches Lernen versteht man unter Kontext eine 
Verflechtung von fachlichen Inhalten und Zugängen, die üblicherweise aus 

nichtfachlicher Sicht betrachtet werden. Diese können aus Fragen, Problem-, 
Erlebnis- oder Situationsbeschreibungen bestehen (van Vorst et al., 2015).

Quelle: van Vorst et al., 2014

Kontextualisiertheit

Quelle: Kauertz & Löffler, 2016
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Aktuelle Forschungsbelangen in der 
Kontextualisierung

u Hinsichtlich affektiver Variablen, wie z.B. Interesse, zeigt kontextbasiertes 
Lernen mehrfach förderliche Effekte (Habig, 2017; Löffler, 2016, van Vorst, 
2013; Bennett et al., 2007).

u Werden jedoch kognitive Faktoren des Lernens in den Blick genommen, ist 
die Forschungslage eher ambivalent (Benneth, Lubben & Hogarth, 2007; 
Ültay & Çalik, 2012).

u Durch zusätzliche Informationen, die mit einer kontextuellen Einbettung 
einhergehen, erhöhen sich die kognitiven Anforderungen an die 
Lernenden (Habig & Sumfleth, 2016; Harbach, 2013).
w geeignete Hilfestellungen, Repräsentationsformen zur Differenzierung 

suchen

Fazit

àKontextbasierte Aufgaben fördern durch das erhöhte Interesse die 
thematische Auseinandersetzung.
àBesondere Kontexte: situationales Interesse fördern, kognitiv aktivieren 

(van Vorst, 2013). 
àAlltägliche Kontexte: höhere Anwendbarkeit in der eigenen Lebenswelt, 

höheren persönlichen Bedeutsamkeit (Habig & Sumfleth, 2016).

àRücksicht auf Diversität durch Geschlecht, Vorwissen und unterschiedliche 
technische Affinitäten

àBerücksichtigung der verschiedenen Interessen von Mädchen, z.B. Medizin, 
und Jungen, z.B. Gefahrenaspekte (Holstermann & Bögeholz, 2007; Sjøberg
& Schreiner, 2010). 
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TPA-Model
Urs Meier,  PH Luzern

Thinking Processing Acting

Thinking

Computational Thinking
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Thinking
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Thinking Processing
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Thinking Processing Acting
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weiterwissen.

Experimentierphase - Praxisteil
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Praxisteil – Aufgaben entdecken

Postenüberblick
1. EV3: Silly Walking Machine

2. EV3: Programmieren

3. Thymio II: Levelkarten

4. Calliope: Ampel und co.

5. Beebot - Challenge

weiterwissen.

Reflexion / Abschluss
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Vorstellungsrunde

Pro Posten max. 5min

u Was haben wir erarbeitet?

u Welche Erfahrungen nehmen wir daraus mit?

Aufräumen J

Selected by freepik

Rückblick / Ausblick

u Fragen und Anregungen?

Herzlichen Dank für Ihre Teilnahme!
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Materialien

u http://robotik.phlu.ch
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