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Visualisierung und kreative Veranschaulichung des biologischen
Prozesses von der Nahrungsaufnahme zur Ausscheidung
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Die Stunde besteht aus einem Einstieg, der der Reaktivierung
von Wissen dient. Hier werden durch Visualisierung die Organe
des menschlichen Verdauungssystems besprochen. Es folgt eine
erste Erarbeitungsphase, in der das Vorwissen weiter
systematisiert und konkretisiert wird. Auf eine erste
Sicherungsphase folgt ein Lehrkraftvortrag, der unter Riickbezug
auf das Vorwissen der Schiler*innen den Lernroboter Ozobot
Evo noch einmal vorstellt. Nach einer kurzen Pause schlieBt sich
die Erarbeitungsphase Il an. Hier werden die Schiiler*innen in
Gruppen tatig und kreieren auf einem vorgefertigten DIN-A1
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Nahrung. Hierbei konnen entsprechend ausgegebene
Farbetiketten, die als Codes dienen und unterschiedliche
Roboteraktionen veranlassen, ganz frei ausgewahlt und
aufgeklebt werden. Letztlich fahrt also der Roboter den Weg der
Nahrung ab und fiihrt an den verschiedenen Punkten
unterschiedliche Aktionen aus, die stellvertretend fiir die
Prozesse, Wege und Geschwindigkeiten der Nahrung und des
Verdauungsprozesses zu sehen sind.

Auf diese Phase folgt eine Sicherungsphase in Form einer
Prasentation mit anschlieBendem Feedback.
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1. Einleitung und Themenbegriindung

Die fortschreitende Digitalisierung ist eine gegenwartige und zentrale gesellschaftliche
Herausforderung, die Lehrkraften eine grofle und verantwortungsvolle Aufgabe
zuteilwerden lasst - digitale Bildung zu ermdglichen und junge Menschen dazu zu befahigen
Probleme, die im Zusammenhang mit der Digitalisierung entstehen, zu l6sen, kritisch zu
denken, Entwicklungen und Trends zu hinterfragen und Algorithmen zu verstehen und zu
nutzen. ,Die lernbegleitenden Funktionen der Lehrkrafte gewinnen [in Zeiten der
Digitalisierung] an Gewicht” (KMK, 2016, S.13). Da sich die Digitalisierung uber alle
Lebensbereiche erstreckt und alle Altersgruppen in verschiedener Intensitat umfasst, sollte
das Lernen Uber und mit digitalen Medien/Werkzeugen bereits friih in der Schule beginnen
und forciert werden (KMK, 2016). In einer digitalen Gesellschaft bildet digitale Bildung eine
der wichtigsten Aufgaben von Schulen. Sie ist der Weg zu Mindigkeit und digitaler
Souveranitat. Als eine weitere Grundlage digitaler Souveranitat und als Teil digitaler
Bildung gilt das computational thinking. Es betont Konzepte der Probleml6sung,
verschiedener Handlungsweisen und des algorithmischen Denkens. Zentrale Kompetenz
bildet die Problemlésekompetenz. Sie entsteht durch algorithmisch-schematisches
Handeln. Schiiler*innen identifiziert und definiert ein Problem, entwickeln eine Strategie

und dokumentieren/kommunizieren die Losungen.

Fadel definierte 2015 mit seinem 4K-Modell vier Fahigkeiten/Skills, die fiur den
kompetenten Umgang mit Digitalitat unerlasslich sind — Kreativitat, kritisches Denken,
Kommunikation und Kollaboration (Zeinz & Fehrmann, 2020). Eine Vermittlung der 4Ks als
Aspekte der digitalen Kompetenz wird ,[durch die] digitale Bildung in der Schule
ermoglicht” (Zeinz & Fehrmann, 2020, Folie 90). Mittels des Medienkompetenzrahmens
NRW sollen Schiler*innen in Nordrhein-Westfalen ,zu einem sicheren, kreativen und
verantwortungsvollen Umgang mit Medien [befdhigt werden] und neben einer
umfassenden Medienkompetenz auch eine informatische Grundbildung [erlangen]”
(Medienberatung, 2018). Das Kompetenzmodell umfasst 24 Teilkompetenzen, die sich in
sechs (ibergeordnete Kompetenzbereiche gliedern lassen: Bedienen und Anwenden,
Informieren und Recherchieren, Kommunizieren und Kooperieren, Produzieren und

Prasentieren, Analysieren und Reflektieren und Problemlésen und Modellieren (ebd.).
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Vorherrschende Probleme im Bereich der digitalen Kompetenz sind das fehlende Wissen
Uber gesellschaftliche und technische Phanomene sowie ihre Funktionsweise und ein rein
handlungsorientierter Gebrauch von Informations- und Kommunikationstechnologie, ohne
Beachtung der informationstechnischen Funktionsweise. Durch die Vermittlung und
Aneignung digitaler Kompetenz - insbesondere der Problemldsekompetenz - soll diesen
Problemen entgegengewirkt werden. Einen wesentlichen Teil digitaler Bildung und
Kompetenz bildet der Aufbau eines informatischen Grundverstdandnisses fiir Algorithmen
und Informatiksysteme. Auf Grundlage dessen sollen Schiiler*innen befahigt werden,
digitale Inhalte aktiv mitzugestalten, ein kritisches Denkvermdégen aufzubauen, sowie
Kreativitat und Innovation zu schaffen. Schiler*innen sollen lernen Digitales aus drei
Perspektiven zu betrachten, wie im Dagstuhl-Dreieck beschrieben. Aus der
technologischen (wie etwas funktioniert), aus der gesellschaftlich-kulturellen (wie etwas

wirkt) und aus der anwendungsorientierten Perspektive (wie etwas genutzt werden kann).

In dem folgenden Unterrichtsentwurf wird der Ozobot-Lernroboter als Medium zum
Einsatz kommen. Die beschriebene Biologie-Doppelstunde richtet sich an die Klassenstufe
6 einer Realschule und gliedert sich in das Thema ,,Der Weg der Nahrung” ein. Sie bildet
den Themenabschluss und dient zur Rekapitulation, Sicherung und kreativen Anwendung
bereits erworbenen Wissens, unter Einbezug des Mediums Lernroboter. Der
Unterrichtsentwurf ist gegliedert in eine Sachanalyse, eine didaktische Analyse, eine
Methodenanalyse, sowie eine abschlieRende Zusammenfassung. Die

Unterrichtsmaterialien (Arbeitsblatter, Roboter-Vorlagen etc.) befinden sich im Anhang.
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2. Sachanalyse

2.1 Darstellung Roboter
Der international verwendete Begriff ,,Roboter” nahm seinen Anfang in den Science-

Fiction-Erzdhlungen von Karel Capek Anfang des 20. Jahrhunderts (vgl. Oubatti 2007, S.5).
Er wird das erste Mal in dessen Theaterstiick ,,Rossum’s Universal Robots” verwendet und
verkorpert Maschinen, die dem Menschen gehorsam dienen sollen. Der Ursprung des
Begriffs ,Roboter” liegt jedoch im tschechischen Wort ,robota“, welches mit

»Zwangsarbeit” Ubersetzt werden kann (vgl. Wiist 2004, S. 5).

Im allgemeinen Sprachgebrauch wird das Wort ,Roboter” urspriinglich nur fiir humanoide
Roboter genutzt, welche in ihrer Konstruktion der menschlichen Gestalt dhneln. Diese
Maschinen sollen Funktionen im Lebensraum des Menschen lGbernehmen, die er sonst
selber ausfihren misste. Eine einheitliche Definition des Roboter-Begriffs gibt es jedoch
nicht, wodurch eine Begriffsverwendung in der heutigen Zeit auf verschiedenste Weise und
oft auch landerspezifisch stattfindet. Eine Definition nach der VDI Richtlinie 2860 fasst den
Begriff wie folgt zusammen:

yIndustrieroboter sind universell einsetzbare Bewegungsautomaten mit

mehreren Achsen, deren Bewegungen hinsichtlich Bewegungsfolge und Wegen

bzw. Winkeln frei (d.h. ohne mechanischen bzw. menschlichen Eingriff.)

programmierbar und gegebenenfalls sensorgefiihrt sind. Sie sind mit Greifern,

Werkzeugen oder anderen Fertigungsmitteln ausriistbar und konnen
Handhabungs- und/oder Fertigungsaufgaben ausfuhren (vgl. Wist 2018, S.5).“

Die Definition der RIA (Robotic Industries Association) lautet:

“A robot is a reprogrammable, multifunctional manipulator designed to move
material, parts, tools or specialized devices through variable programmed
motions for the performance of a variety of tasks”

,Ein Roboter ist ein programmierbares Mehrzweck-Handhabungsgerat fiir das
Bewegen von Material, Werkstlicken, Werkzeugen oder Spezialgeraten. Der frei
programmierbare Bewegungsablauf macht ihn fir verschiedenste Aufgaben
einsetzbar (vgl. Wist 2018, S.5).“

Resultierend daraus ist ein Roboter eine konstruierte und programmierte Maschine, die
dem Menschen beim Verrichten von physischen Arbeiten Hilfestellung leisten soll. Roboter
kénnen des Weiteren ortsgebundene oder auch transportable Maschinen sein, welche von
computergenerierten Arbeitsanweisungen gesteuert werden, sodass sie Aufgaben

ausfiihren (Wust 2018, S. 5).
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2.2 Roboterarten
Die ortsgebundenen stationdaren Roboter sind fest an einem Standort installiert und

besitzen einen klar definierten Arbeitsbereich mit festgelegten Bewegungsablaufen. In der
Regel sind dies Industrieroboter ohne Sensoren, die an z. B. Fertigungsstralen der
Automobilindustrie eingesetzt werden (vgl. Wiist 2004, S.6). Mobile Roboter hingegen
unterscheiden sich grundlegend von ihnen. Sie sind nicht an einen festen Standort
gebunden und kdénnen sich selbst mittels Sensoren in ihrer Umgebung fortbewegen sowie
mit ihr interagieren. Dieses geschieht meist durch verschiedenste Arten der Fortbewegung
wie z. B. Laufen, Fahren oder Fliegen (Oubatti 2007, S. 6). Beispiele flir moderne mobile

Roboter, die bereits im alltaglichen Leben Anwendung finden, sind sogenannte:

1. Soziale Roboter:
Sie sind sprechende Assistenten, welche die menschliche Kommunikation
verstehen konnen, auf sie reagieren und so mit dem Menschen interagieren.
Beispiele: Paro, Pepper, Leka

2. Humanoide Roboter:
Sie dhneln in ihrem Aussehen dem Menschen, besitzen meist eine hohere
kiinstliche Intelligenz (KI), kbnnen Erinnerungen sammeln und selbststandig
denken.
Beispiele: NAQ, Pepper, ASIMO, iCub

3. Industrie- und Arbeitsroboter:
Sie werden fir wiederkehrende Arbeiten eingesetzt, die flir den Menschen
teilweise zu gefdhrlich sein kdonnen. Sie flihren Arbeiten durch wie SchweiRen,
Fligen und Montieren.

4. Kollaborative Roboter (COBOTS):
Sie sind Industrieroboter, die gefahrlos neben und auch mit dem Menschen ihre
Arbeit verrichten koénnen. Sie werden von Menschenhand angelernt und
Ubernehmen fortan monotone oder auch hochgradig prazise Aufgaben wie das
Verpacken oder die Montage von elektronischen Bauteilen.
Beispiel: YuMis

5. Schwarmroboter:
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Sie handeln nach dem Vorbild Staaten bildender Insekten, kommunizieren stets
miteinander und koénnen so bestimmte Aufgaben leichter verrichten, als ein
groRerer Roboter.
Beispiel: Kilobots

6. Medizinroboter:
Roboter, die den Menschen im Alltag durch Heben oder Gehen unterstiitzen und
ihm so bei Erkrankungen helfen.
Beispiele: EXOTrainer, ATLAS 2030 (Exoskelett-Bot), Spot-Mini, Pillo

7. Weltraumroboter:
Sie erforschen das Weltall und senden Daten aus Regionen, die fiir den Menschen
noch unerreichbar sind.

Beispiel: Mars2020 (vgl. Buller et al. 2019, 24 ff.)

Da Roboter technisch immer weiterentwickelt werden und nicht mehr nur vom Menschen
konstruierte sowie programmierbare Mehrzweck-Handhabungsgerate fiir die Industrie
darstellen, definierte Issac Asimaov drei Gesetze, die als ethikbezogene Regularien im

Umgang mit Robotern verstanden werden (Oubatti 2007, S.3):

1. Ein Roboter darf keinen Menschen verletzen.

2. Ein Roboter muss den Anweisungen gehorchen, die ihm von Menschen
gegeben werden, auBer wenn diese dem ersten Gesetz widersprechen.

3. Ein Roboter muss seine eigene Existenz solange zu sichern versuchen, wie
dies nicht dem ersten oder zweiten Gesetz widerspricht (Oubatti 2007, S.3).

2.3 Grundbestandteile eines Roboters
Roboter bestehen aus verschiedenen Teilsystemen. Sie verfligen meist liber einen Korper,

eine CPU, eine Energiequelle, ein Bewegungssystem und sogenannte Sensoren sowie
Aktoren, welche Informationen aus der Umwelt sammeln und so den Roboter mit ihr
interagieren lassen. Der Kérper des Roboters dient als Grundgeriist sowie als Schutz aller
verbauten Komponenten. Die CPU (Central Prozessing Unit) ist die Steuereinheit des
Roboters. Sie nimmt Informationen aus der Umwelt des Roboters auf, verarbeitet sie und
wandelt diese anschliefend in auszufiihrende Aktionen um. Als Energiequellen dienen den
Robotern oft Akkumulatoren, welche z. B. mittels Stromzufuhr oder eingebauten

Solarzellen geladen werden. Mit Hilfe der Sensoren sammelt ein Roboter physikalische
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Informationen aus seiner unmittelbaren Umgebung ein und leitet diese an die CPU weiter.
Dort werden diese Informationen ausgewertet und anschlieBend in auszufihrende
Reaktionen des Roboters umgewandelt. Als Sensoren dienen den Robotern hierzu Kameras
sowie Sensoren, die auf Druck oder Bewegungen reagieren. Aber auch Infrarot-, Laser- oder

gar Ultraschallsensoren finden bei den neusten Robotern Anwendung.

Die sogenannten Aktoren sind die beweglichen Teile eines Roboters, mit denen er die zuvor
generierten und ausgewerteten Informationen der CPU als physikalische Aktion ausgibt.
Diese Ausgabe kann {iber das Bewegungssystem oder auch das Interaktionssystem
erfolgen. Somit ist der Roboter dazu in der Lage seine Position zu verandern oder auch

Dinge zu greifen bzw. zu bewegen (Buller et al. 2019, S. 14 f.; Oubatti 2007, S. 10 ff.).

2.4 Darstellung ,,Lernroboter als Unterrichtsgegenstand”

Bildung ist der entscheidende Schlissel, um alle Heranwachsenden an den
Chancen des digitalen Wandels teilhaben zu lassen. Allen Kindern und
Jugendlichen sollen die erforderlichen Schlisselqualifikationen und eine
erfolgreiche berufliche Orientierung bis zum Ende ihrer Schullaufbahn
vermittelt und eine gesellschaftliche Partizipation sowie ein selbstbestimmtes
Leben ermoglicht werden. Ziel ist es, sie zu einem sicheren, kreativen und
verantwortungsvollen Umgang mit Medien zu befdhigen und neben einer
umfassenden Medienkompetenz auch eine informatische Grundbildung zu
vermitteln (vgl. MKR 20183, S.4f.).

Mit dem im Dezember 2016 verabschiedeten Kompetenzmodell , Kompetenzen in der
digitalen Welt” konkretisiert die Kultusministerkonferenz im Zeitalter des digitalen
Wandels neue Anforderungen an das schulische Lernen sowohl fiir Lernende wie auch fur
Lehrende. Mit diesem Beschluss haben sich alle Bundeslander dazu verpflichtet, einen
Schwerpunkt ihrer Arbeit auf die Bildung von erforderlichen Kompetenzen fiir das Lernen

im Bereich der digitalen Welt zu setzen (MKR 2018a, S.4f.).

Mit der aus dem oben genannten Kompetenzmodell resultierenden Neufassung des
Medienkompetenzrahmens NRW aus dem Jahre 2018 hat das Land Nordrhein-Westfalen
ein essenzielles Instrument zur Medienkompetenzvermittlung sowie einen verbindlichen
Orientierungsrahmen fir die Entwicklungsarbeit von schulischen Medienkonzepten

erlassen. Die Aufgabe einer jeden Schule ist es daher, auf der Basis dieses
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Medienkompetenzrahmens ihre Fachcurricula der jeweiligen Unterrichtsfacher intern

weiterzuentwickeln (MKR 20183, S.8).

Fir diese Aus- sowie Uberarbeitung der Kernlehrpline  weist der
Medienkompetenzrahmen NRW sechs Kompetenzbereiche mit insgesamt 24
Teilkompetenzen aus:

1. Bedienen und Anwenden beschreibt die technische Fahigkeit, Medien sinnvoll

einzusetzen und ist die Voraussetzung jeder aktiven wund passiven
Mediennutzung.

2. Informieren und Recherchieren umfasst die sinnvolle und zielgerichtete Auswahl
von Quellen sowie die kritische Bewertung und Nutzung von Informationen.

3. Kommunizieren und Kooperieren heilt, Regeln fiir eine sichere und zielgerichtete
Kommunikation zu beherrschen und Medien verantwortlich zur Zusammenarbeit
ZU nutzen.

4. Produzieren und Prdsentieren bedeutet, mediale Gestaltungsmoglichkeiten zu
kennen und diese kreativ bei der Planung und Realisierung eines
Medienproduktes einzusetzen.

5. Analysieren und Reflektieren ist doppelt zu verstehen: Einerseits umfasst diese
Kompetenz das Wissen um die Vielfalt der Medien, andererseits die kritische
Auseinandersetzung mit Medienangeboten und dem eigenen Medienverhalten.
Ziel der Reflexion ist es, zu einer selbstbestimmten und selbstregulierten
Mediennutzung zu gelangen.

6. Problemlésen und Modellieren verankert eine informatische Grundbildung als
elementaren Bestandteil im Bildungssystem. Neben Strategien zur
Problemlosung werden Grundfertigkeiten im Programmieren vermittelt sowie
die Einflisse von Algorithmen und die Auswirkung der Automatisierung von
Prozessen in der digitalen Welt reflektiert (vgl. MKR 20183, S.11).

Besonders im letzten Bereich ,Problemlésen und Modellieren” erortert der
Medienkompetenzrahmen, dass die Schiler*innen grundlegende Zusammenhange sowie
Funktionsweisen aus dem Bereich der digitalen Welt kennen- und verstehen lernen sollen.
Aber auch Probleml6sestrategien sowie das Planen und Programmieren von
algorithmischen Prozessen, werden in diesem Kompetenzbereich geschult (Eickelmann et

al. 2019, S. 10).

Um diese informatischen Kompetenzen ausbilden und insofern eine Teilhabe an der durch
Digitalisierung gepragten heutigen Lebenswelt gewahrleisten zu kdnnen, bietet sich die

Verwendung von sogenannten Lernrobotern an. Sie offerieren einen didaktisch reduzierten



Seite |8

Einstieg, ohne, dass die Schiiler*innen (iber etwaige Vorkenntnisse verfligen miussen.
Zudem bieten sie verschiedene Verstandniszugange in das Feld der Programmierung und
sind sowohl fachspezifisch wie auch facheribergreifend einsetzbar. Durch ihre direkte
Problemauswertung und -l6sung in Folge der direkten Riickmeldung kénnen Schiiler*innen
abstrakte und komplexe Algorithmen haptisch fassbar und sichtbar machen, wodurch
wiederum ihr problemlésendes Denken geschult wird (Brandhofer 2017b, S. 7f.). Ziel dieser
digitalen Kompetenz ist jedoch nicht, den Schiler*innen das Programmieren in all seinen
Dimensionen zu lehren, sondern ihnen zu einem Verstandnis und reflektierten Umgang mit
programmierten Geraten zu verhelfen. Denn:
»Wenn digitale Medien zunehmend unser Denken und Handeln pragen, so wird

es auch wichtiger, dass Kinder und Jugendliche Medien nicht nur effizient,
sondern auch kritisch und miindig nutzen” (vgl. Débeli Honegger 2016, S. 80).

2.5 Darstellung des konkret gewahlten Roboters
In der nachfolgend konzipierten Unterrichtseinheit findet der Lernroboter ,0zobot”

Verwendung. Durch ihn sind die Schiler*innen in der Lage, grundlegende Kenntnisse im
Bereich des systematischen Codierens zu erlangen und sich so spielerisch an den Bereich

der digitalen Kommunikation heranzutasten.

Der Ozobot ist ein kleiner und handlicher, akkubetriebener Roboter, von dem aktuell zwei
Versionen zur Verfligung stehen: Bit und Evo. Er verfiigt Gber finf Farbsensoren, welche an
seiner Unterseite angebracht sind. Mit Hilfe dieser Sensoren verfolgt der Ozobot dunkle
Linienverldufe, die von den Schiler*innen selbst konstruiert oder auch als Vorlagen genutzt
werden koénnen. Durch diese zu entwickelnden Linienkonstruktionen einschlief3lich
farblicher Codierungen erlernen die Schiiler*innen sowohl die Bedienung des Ozobots wie

auch dessen Steuerung mittels einfacher ,,Wenn-Dann-Befehle” (Brandhofer 2017a, S.54).

Wahrend der Ozobot mit seinen optischen Sensoren den vorgegebenen Linienverlauf
abfahrt, kann er farbliche Kennzeichnungen mittels seiner verschiedenen Aktoren, welche
ihn zur Ausgabe von optischen LED-Signalen sowie akustischen Signalen veranlassen,
ausgeben. Diese Farbcodes konnen entweder durch vorgefertigte Klebeetiketten oder
durch Marker-Stifte in den Farben rot, griin, blau und schwarz aufgebracht werden. Des
Weiteren kann der Ozobot durch die Aneinanderreihung von Farbcodes zusatzlich

gesteuert werden. Hierzu werden drei Farben (rot, griin, blau) unterschiedlichster
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Kombinationsmoglichkeiten in die vorgegebene Fahrlinie integriert. Nimmt der Ozobot
diese Variationen durch seine Sensoren wabhr, fiihrt er die entsprechenden Aktionen aus.
Hierdurch kann der Ozobot in seiner Geschwindigkeit beeinflusst, zu Richtungsanderungen
angehalten oder auch zu bestimmten Bewegungsabldaufen gezwungen werden. Trifft der
Ozobot zum Beispiel auf seiner vorgegebenen Fahrlinie auf eine Kreuzung, wiirde er
aufgrund der Berechnung eines Algorithmus (Wenn-Dann-Funktion) eine zufallige Richtung
wahlen und dieser Strecke weiter folgen. Wenn jedoch eine Farbcodierung vor die
Kreuzung eingebaut wird, kann eine Beeinflussung seines Fahrverhaltens vollzogen
werden. Erkennt der Ozobot zum Beispiel das Muster ,griin-schwarz-rot”, biegt er an der
Kreuzung nach links ab. Nutzt man hingegen die Kombination ,blau-schwarz-rot”, so fahrt
er weiter geradeaus (Fehrmann, Buttler 2019, S.21). Verwendet man die aktuellste Version
des Ozobots (Ozobot Evo), kann der Roboter nicht nur durch die bereits genannten Linien-
und Farbkombinationen gesteuert werden. Durch seine zusatzlichen Naherungs- und
optischen Sensoren kann er mit Hilfe von vorinstallierten Modi autonom Aktionen
ausfihren, ist via App steuerbar und kann zusatzlich Uber die zugehorige
Programmieroberflache , Ozoblockly” von den Schiiler*innen programmiert werden.
Hierzu koénnen sie selbststiandig Uber die Internetseite www.ozoblockly.com sechs
vorgegebene Schritte durchlaufen, mit denen sie dann die eigens erstellten Kommandos
auf den Ozobot Ubertragen kdonnen. Zu beachten ist jedoch, dass die App sowie die
Internetseite nur in englischer Sprache verfligbar ist, wodurch sie leider nur in den oberen

Jahrgangsstufen Verwendung finden werden.

Insofern verbindet der Ozobot mit all seinen Funktionen und Programmiermoglichkeiten
ein analoges und digitales Spielen wie Lernen miteinander, welches das ,computational

thinking” des Medienkompetenzrahmens NRW wiederspiegelt (Brandhofer 20173, S. 54).

Eine Vielzahl von digitalen Grundbildungen, welche besonders in dem sechsten
Kompetenzbereich ,Problemlésen und Modellieren” angefihrt sind, kdnnen durch den
Einsatz eines Ozobot geschult werden. Die Schiler*innen lernen - wie bereits im Vorfeld
geschildert - mithilfe dieser Roboter grundlegende Funktionsweisen der digitalen Welt
kennen und sind anschliefend dazu in der Lage, sie bewusst anzuwenden (Méhring o.J., S.

5).
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Dadurch, dass die Schiiler*innen eigens ihre farblichen Codierungen anwenden und
reflektieren, werden sie in das Thema des Programmierens von Handlungsanleitungen, den
sogenannten Algorithmen, eingefiihrt. Sie behandeln bestimmte Problemstellungen und
erfahren in diesem Zusammenhang zentrale Programmierparameter der
Programmiersprache wie zum Beispiel das Implementieren von Schleifen (Mohring o.J., S.

5).

Die zuvor genannten Algorithmen sind Verfahren bzw. Aneinanderreihungen praziser
Anweisungen, welche eindeutig, endlich beschreibbar sowie mechanisch sein miissen und
der Losung eines vordefinierten Problems dienen. Zudem muss zu jedem Zeitpunkt des
Verfahrens der Folgeschritt eindeutig durch den vorangegangenen Schritt festgelegt sein.
Nach der Ausfiihrung des Algorithmus wird das Verfahren nach endlich vielen Schritten
beendet, da es dann das gesuchte Ergebnis bzw. die Losung zu der bearbeitenden

Problemstellung ausgebildet hat (Meyer et al. 2012, S. 16).

Des Weiteren versucht der Ozobot das sogenannte ,low flor — wide walls — high ceiling —
Prinzip“, umzusetzen. Auf der ersten Ebene, dem , low floor”, soll den Schiiler*innen ein
leichter Einstieg ermoglicht werden. Die Schiler*innen missen daher keinerlei
Vorkenntnisse im Bereich der Programmiersprache vorweisen, es diirfen ihnen keine
Einstiegshirden begegnen und sie miissen schnell erste Erfolgserlebnisse erfahren kénnen.
Auf der zweiten Ebene, den ,wide walls“, werden den Schiler*innen zahlreiche
Zugangsalternativen ermoglicht. Der Ozobot ist so vielseitig einsetzbar, dass sein Einsatz
bei den unterschiedlichsten Problemstellungen und zugleich in den verschiedensten
Fachbereichen erfolgen kann. So kénnen die Schiiler*innen ihre digitalen Kompetenzen
sowohl in Fachern wie Medien & Informatik erproben und ausbilden, wie auch in den
Fachern Musik oder Sport & Gesundheitsférderung. Die dritte Ebene ,high ceiling” soll
aufzeigen, dass den Schiler*innen keine Grenzen gesetzt werden. Die Komplexitdt der
mithilfe des Systems zu |6senden Problemstellungen und deren variablen
Losungsmoglichkeiten ist unbegrenzt. Der Ozobot wachst mit dem Wissen und dem
Kénnen seiner Anwender mit und kann von grafischen Programmieroberflachen bis hin zur
Anwendung von Programmiersprachen wie Javascript oder Scratch genutzt werden

(Brandhofer 2017a; Resnick 2017).
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2.6 fachwissenschaftlicher Hintergrund
Der allgemeinfachliche Hintergrund der im nachsten Abschnitt beschriebenen Lehr-

Lerneinheit beschaftigt sich mit dem Verdauungssystem des Menschen. Die Verdauung
erfolgt bei allen Wirbeltieren im sogenannten Gastrointestinaltrakt - ein schlauchférmiger

Trakt, der sich vom Mund bis zum After nachvollziehen ladsst (vgl. Sadava et al.2011: 1423).

Nachdem die Nahrung gekaut und geschluckt wurde, dauert es flinf bis zehn Sekunden,
bEvor sie durch die Speiserohre in den Magen gewandert ist. Dort wird sie im Lauf von zwei
bis sechs Stunden teilweise verdaut. Der letzte Teil der Verdauung und die
Nahrstoffresorption finden im Diinndarm im Lauf von fliinf bis sechs Stunden statt.
Innerhalb von zwolf bis 24 Stunden durchlduft das gesamte unverdaute Material den
Dickdarm und wird als Kot durch den After ausgeschieden (Cain et al. 2019: 1232).

An der Zerlegung und Aufschliisselung der Nahrung in deren Bestandteile und Nahrstoffe,
die fur die Energieversorgung des Menschen essentiell sind, beteiligen sich mehrere
Organe des Korpers. Zum Teil erfiillen einige Organe akzessorische Funktionen. Sie
unterstitzen den Prozess durch die Produktion und das Absondern von Sekreten.
Insgesamt leistet der Gastrointestinaltrakt den Transport der Nahrung durch das System,

die Verdauung der Nahrung und die Resorption der Nahrstoffe.

Die Mundhohle markiert sowohl den Ort der Aufnahme der Nahrung als auch den Beginn
der Verdauung. Die Nahrung wird hier wahrend des Kauens zerkleinert. Die a- Amylase des
Speichels hydrolysiert Starke und Glykogen zu Maltose. Grof3e Polysaccharide werden also
bereits im Mund durch den Speichel zu kleineren Polysacchariden und letztlich zu einem
Disaccharid enzymatisch aufgeschlossen. Mucin schiitzt seinerseits als Glykoprotein und
Bestandteil des Speichels die Mundschleimhaut vor Beschadigungen wahrend des Kauens.
Weitere Speichelbestandteile sind Bicarbonat, welches durch die Neutralisation von Saure
eine Art Kariesprophylaxe darstellt und antibakterielle Wirkstoffe wie Lysozym und
Antikorper. Der durchgekaute Nahrungsbrei, auch Bolus genannt, wird von der Zunge an
den weichen Gaumen gedriickt. Dieser Kontakt |6st (iber autonome Reflexe den sog.
Schluckvorgang aus. Die Nahrung gelangt so durch den Pharynx (Schlund) in den Osophagus
(Speiserohre). Mittels Schwerkraft und Peristaltik, gelangt der Bolus in den Magen. Im
Magen angelangt, geht die chemische Verdauung weiter. Die Innenwand des Magens ist
sehr stark gefaltet und bildet Magengruben, die in Magendriisen minden. Diese
Magendriisen enthalten drei Zelltypen, die die weitere chemische Zerlegung der Nahrung
begiinstigen. Nebenzellen sezernieren Schleim und schiitzen so die Innenwand des

Magens. Hauptzellen sezernieren das zunachst inaktive Enzym Pepsinogen, welches sich in
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starker saurer Umgebung zu Pepsin umwandelt und die Zerlegung von Proteinen in kleinere
Polypeptide bewirkt. Belegzellen sezernieren Salzsdure, welche ihrerseits die Umwandlung
von Pepsinogen zu Pepsin bewirkt. Den dadurch entstandenen, sauren, noch fliissigen Brei
bezeichnet man nun als Chymus. Peristaltische Kontraktionen bewegen den Chymus in
Richtung Magenausgang, wo er durch den Pylorussphinkter peu a peu in den Diinndarm

gelangt.

Im Dinndarm wird der saure Chymus mit Hydrogencarbonat neutralisiert,
die Verdauung von Kohlenhydraten und Proteinen geht weiter, und die Fett-
und Nucleinsdureverdauung sowie die Nahrstoffresorption beginnen
(Sadava et al. 2011: 148).

Verglichen mit seinem Durchmesser, ist die Lange des Diinndarms beachtlich. Ganze sechs
Meter misst dieses Kompartiment beim Menschen (vgl. Cain et al. 2019: 1236).

Im ersten Viertel des Dinndarms vermischt sich der Chymus aus dem Magen mit den
Sekreten aus Pankreas (Bauchspeicheldriise), Leber, Gallenblase und Ausscheidungen von
Driisen der Darmwand. Die Bauchspeicheldriise produziert eine leicht alkalische Losung,
die sowohl Bicarbonat als auch Vorstufen bzw. inaktive Formen von Enzymen enthalt. Erst
im Duodenum angekommen, wird die jeweilige inaktive Form des Enzyms zu einer aktiven
Form umgewandelt, um dann die kleinen Polypeptide in noch kleinere Polypeptide und
letztlich Aminosduren zu spalten. Um den Verdau von Fetten und anderen Lipiden zu
gewadhrleisten, ist der Diinndarm auf die Leber angewiesen, die ihrerseits Galle produziert.
Galle besteht aus Gallensalz und weiteren Emulgatoren, die die Verdauung und Resorption
von Lipiden ermdglichen.

Damit die Nahrstoffe aus der Nahrung in die jeweiligen Kérpergewebe gelangen, missen
sie die Dinndarmwand verlassen. Diese Resorption passiert in den tiefen Falten der
Dinndarmwand, den Darmzotten, statt. Jede Epithelzelle dieser Darmzotte hat eine sehr
kleine Ausstlilpung, die ins Darmlumen hineinragt, die sogenannten Mikrovilli. Durch aktiv
bzw. auch passiven Transport gelangen die Nahrstoffbestandteile entlang eines
Konzentrationsgefalles vom Innenraum des Dinndarms in die Epithelzelle. In der Mitte der
Epithelzelle befinden sich sehr kleine BlutgefdaRe, die die Nahrstoffe aufnehmen. Dieser
Abtransport der Nahrstoffe fiihrt letztlich in die Pfortader, ,ein Blutgefal3, das unmittelbar
in die Leber fiihrt (Cain et al. 2019: 1238).

Die Darmbewegung transportier den Chymus aus dem Diinndarm in den Dickdarm. Hier

erfolgt die Resorption von Wasser und lonen. Das Material im Verdauungstrakt wird immer
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fester und durch die Peristaltik weiter in Richtung Enddarm geschoben. Der Enddarm dient
der Speicherung des Fazes und in regelméaRigen Abstanden (im Schnitt einmal am Tag) wird

der Stuhlgang durch starke Kontraktionen des Enddarms ausgelost.
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3. Didaktische Analyse

Die Unterrichtseinheit ist im Kontext der Schulform der Realschule angesiedelt und fiir eine
6. Klassenstufe innerhalb des Biologieunterrichts geplant. Inhaltlich und fachlich geht es
um das Verdauungssystem des Menschen, den Weg, den die Nahrung vollzieht und welche
Organe bei der Aufschlisselung der Nahrungsbestandteile beteiligt sind, um aus ihr Energie

fir Leben und Stoffwechselprozesse zu generieren.

Die Schiler*innen kennen bereits den Aufbau des Verdauungsapparats. Anhand eines
Torso-Modells, das in der Schule verwendet wird, sind die Anatomie und die korrekte
Bezeichnung der einzelnen Organe erldutert worden. Deren Funktion und das
Zusammenspiel einzelner Kompartimente wurde ebenfalls bereits besprochen. Uber das
Torso-Modell wurde den Schiiler*innen die Moglichkeit gegeben, einzelne Organe zu
entnehmen, die GroRenverhaltnisse zu erahnen und sich auch entsprechend haptisch mit
der Thematik auseinanderzusetzen. Die Schiiler*innen verfiigen so bereits (iber ein gutes
Vorwissen bzgl. des Verdauungssystems des Menschen. Weiterhin hat durch den Einsatz
des Torso-Modells eine ldentifikation seitens der Schilerschaft durch die zusatzliche,

sinnliche Erfahrung, stattgefunden.

In vorherigen Unterrichtseinheiten wurde Uber die Zusammensetzung der Nahrung
gesprochen. Die Schiiler*innen kdnnen gesunde Erndhrung von ungesunder Erndhrung
unterscheiden und sind tber die Vor- und Nachteile fiir die eigene Gesundheit informiert.
Die Auswahl bestimmter Lebensmittel und die Reflexion Uber Essgewohnheiten unter
Einbezug einer ausreichenden Bewegung sind ebenfalls bereits gelernt worden. Auch
Bewegungsmangel, schlechte Erndhrung und dessen Folgen sind den Schiler*innen
bekannt. Die Schiiler*innen wissen, dass der Verdauungsapparat essentiell fir den
Menschen ist, damit die Nahrung aufgenommen, aufgeschlisselt und Reste ausgeschieden
werden kénnen, um die enthaltene Energie fir Stoffwechselprozesse nutzbar zu machen.
Der Stoffwechsel des Menschen ist bereits grob besprochen worden, ohne zu sehr in

biochemische Details eingestiegen zu sein.

Einer Auseinandersetzung mit digitalen Informationen und Medien haben sich die

Schiler*innen dieser Klassenstufe bereits seit der Grundschule unterzogen. Auf
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spielerische Art und Weise, angereichert mit theoretischem Input, wurden die
Schiler*innen an eine selbstbestimmte und moglichst kompetente, gefahrlose Nutzung

digitaler Medien herangefiihrt.

Die Grundlage einzelner durch digitale Medien unterstiitzte Lerneinheiten bildet von
Beginn der Grundschule bis in die weiterflihrende Schule der Medienkompetenzrahmen
NRW (vgl. MKR 2018a: S.1). Die Schiler*innen verfligen beispielsweise Uber die
Kompetenz, sich mithilfe des Internets zu informieren und zu bestimmten Themen zu
recherchieren. Dieser Einsatz ist bereits eingelbt. Durch die Lehrkraft und die
Sperrfunktion despektierlicher Internetseiten seitens der Schule wurde und wird
sichergestellt, dass eine sichere Recherche erfolgen kann. Die Schiler*innen kennen das
»Internet ABC“ (MKR 2018a) und sind gelibt in der Reflexion von Quellen. Zusatzlich hat
auch eine Reflexion der eigenen und privaten Nutzung von Medien stattgefunden. In
einzelnen Klassengesprachen wurde bereits Uber Themen wie Bildschirmzeit und
schadliche Auswirkungen fir Augen und Konzentration einer entsprechend zu langen
,Online-Zeit” diskutiert. So sind die Schiler*innen ebenfalls bereits in der Lage sich auf

einer Metaebene der Thematik rund um digitale Information und Medien auszutauschen.

Die Schiiler*innen haben bereits Erfahrung im Bereich des Produzierens und Prasentierens
gesammelt. So hat die vorgestellte Klassenstufe bereits ein eBook mithilfe des Book Creator
auf entsprechenden Klassen-iPads erstellt. Hierbei ging es darum, im Unterricht gelesene
und bereits besprochene Balladen in Partnerarbeit kreativ in Gestalt eines eBooks
umzusetzen. Die Schiler*innen sind als ,digital natives” bereits intuitiv sehr schnell

vertraut mit den einzelnen Anwendungsbereichen vorliegender Apps.

Auch im Bezug auf den eingesetzten Lernroboter ,0zobot Evo“ sind die Schiler*innen
bereits informiert und im Umgang geschult. Die Schiler*innen haben den Lernroboter in
seiner Grundstruktur bereits kennengelernt. Sie kennen die einzelnen Bestandteile des
Lernroboters und sind mit den Begriffen sowie den Funktionen vertraut. Die Schiler*innen
wissen, dass die Sensoren des Lernroboters bestimmte Farbcodes ablesen, die
Anweisungen darstellen, die von den Aktoren in entsprechende Aktionen umgesetzt
werden. Sie kennen den Begriff des Programms und wissen, dass dies einer

Aneinanderreihung bestimmter Anweisungen entspricht, die durch benannte Farbcodes
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realisiert werden kann. Die praktische An- und Verwendung des Lernroboters ist den
Schiiler*innen durch Demonstrationen und durch eigenes Probieren bereits gezeigt und
gelibt worden. So haben die Schiiler*innen bereits erfahren, dass der ,0zobot Evo“ Linien
erkennen kann und diesen folgt. Auf diesen Linien verwirklichte bzw. aufgebrachte
Farbcodes veranlassen den Lernroboter zu entsprechenden Aktionen. Die Schiler*innen
wissen zudem auch, dass der Ozobot zunachst kalibriert werden muss und kénnen dies

selbststandig durchfihren.

Die geplante Unterrichtseinheit soll vor allem eine Verbindung von fachwissenschaftlichem
Wissen und Uberfachlicher Kompetenz darstellen. Hierbei soll ein biologischer Prozess auf
kreative und sinnvolle Weise mithilfe des ,Ozobot Evo” realisiert und nachvollzogen
werden. Dieses Hilfsmittel ist an dieser Stelle besonders geeignet, da es Bewegungen zeigt
und entsprechende Aktionen durchfiihrt, die von den Schiiler*innen vorher selbststandig
festgelegt werden konnen. Die Aktionen sind in den Farbcodes verschlisselt und die
Umsetzung erfolgt nach dem , Wenn-Dann-Prinzip“. Diese Unterrichtseinheit referiert in
diesem Sinne vor allem auf die Kompetenz ,Problemlésen und Modellieren” (vgl. MKR
2018a: S.1). Der Einsatz des Lernroboters dient hier keinem Selbstzweck. Vielmehr
unterstitzt der Lernroboter die Kompetenzen im Problemlésen, allgemeinen
algorithmischen Verstandnis und in der Auswahl und Kommunikation tiber entsprechende
Codes. Der Austausch Uber die den Einsatz der einzelnen Farbcodes und die Diskussion an
welcher Stelle der Lernroboter nun welche Aktion sinnvoller Weise ausfiihren soll, findet
in Kleingruppen statt. Somit wird neben Bereichen der Medienkompetenz auch im

Besonderen die Sozialkompetenz der Schiiler*innen geférdert.

Der fachliche Hintergrund und das Vorwissen der Schiler*innen ist bereits beschrieben
worden. Bezogen auf den Kernlehrplan des Landes Nordrhein-Westfalen fiir die Realschule
im Fach Biologie lasst sich feststellen, dass Biologisches Verstandnis ganz allgemein einen
Wechsel zwischen verschiedenen Systemen und Perspektiven erfordert (vgl. MfSUWdLN-
W 2011: S.9). Basiskonzepte bieten die Moglichkeit zwischen Vernetzungen innerhalb der
Naturwissenschaften. Die beschriebenen Basiskonzepte in der Biologie sind fiir die Schule:

System, Struktur und Funktion und Entwicklung (vgl. ebd.).
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Der Kernlehrplan beschreibt und unterscheidet hier in der lberfachlichen Kompetenz
zwischen Kompetenzbereichen und Inhaltsfeldern. Kompetenzbereiche beziehen sich auf
Prozesse und beschreiben fachliches Handeln. Inhaltsfelder thematisieren die inhaltlichen
Schwerpunkte und strukturieren diese. Die Kompetenzerwartung verknipft diese beiden
Felder und formuliert Anforderungen und die entsprechenden Lernziele in den

verschiedenen fachlichen Bereichen.

Im Fach Biologie werden folgende vier Kompetenzbereiche voneinander abgegrenzt und
im Kernlehrplan naher beschrieben: Umgang mit Fachwissen (U1), Erkenntnisgewinnung
(E2), Kommunikation (K3) und Bewertung (B4). Der Umgang mit Fachwissen setzt auf ein
Wissen um und tber entsprechende biologische Konzepte und ihre Abgrenzung zu anderen
Systemen. Die Erkenntnisgewinnung zielt darauf ab, dass Schiler*innen in der Lage sein
sollen, naturwissenschaftliche Fragestellungen zu formulieren und diesen experimentell
nachzugehen. Der Kompetenzbereich der Kommunikation ist gerade in der
Naturwissenschaft sehr wichtig. Dieser erfordert einen fachlich richtigen Austausch und vor
allem auch das Zulassen von verschiedenen Uberlegungen und Annahmen. Der
Kompetenzbereich der Bewertung umfasst die Fahigkeit Urteile zu fallen und fachlich,

argumentativ Stellung zu nehmen.

Im Hinblick auf die Inhaltsfelder lasst sich die geplante Unterrichtsstunde in der ,Inhaltsfeld
2: Gesundheitsbewusstes Leben” einordnen (vgl. MfSUWdLN-W 2011: S.17). Dieses
Inhaltsfeld setzt seine Schwerpunkte beim Aufbau des menschlichen Kérpers und der
Nahrung als Energielieferant. Beteiligte Organe bei der Energieversorgung werden ebenso
angesprochen wie auch die Nahrung selbst. Die Reflexion von Essgewohnheiten und die
genaue Auseinandersetzung mit den Bestandteilen der Nahrung soll die Schiiler*innen zu
einer gesunden Lebensweise befdhigen. Neben einer gewissen Erziehung zur Auswabhl
gesunder Nahrungsmittel wird auch eine ausreichende Bewegung zur Gesunderhaltung des

eigenen Korpers thematisiert.

Dieses Inhaltsfeld macht an sich schon die Relevanz der Thematik fir die Schiler*innen
sehr deutlich. Ein gesunder Lebensstil ist eine von mehreren Voraussetzungen, um eine

gute physische und psychische Entwicklung zu fordern (vgl. MfSUWdLN-W 2011: S.17).

Dieser Lerninhalt ist in seinem Stellenwert fir die Schiler*innen aus fachlicher Sicht sehr

hoch anzusiedeln, da er das gegenwartige und zukiinftige Leben der Schiler*innen
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entsprechend des erlangten Wissens mitgestalten kann. Dieser Lerninhalt steht also auch
exemplarisch flir die Bewaltigung einer gesunden Lebensfiihrung und erfiillt auch einen

privaten und sozialen Aspekt.

Der Einsatz des Lernroboters macht diesen wichtigen Lerninhalt fiir die Schiiler*innen noch
fassbarer und nachvollziehbarer. Der ,,0zobot Evo” passt nicht nur in die per se schon
digitalisierte Lebenswelt der Schiiler*innen. Er bietet auch die Mdglichkeit Systeme,
Ablaufe und Funktionen kreativ und mithilfe selbstausgewahlter Codes darzustellen. Daher
hat dieser Unterrichtsentwurf sowohl Gegenwartsbedeutung als auch Zukunftsbedeutung.
Denn eine Problemlésende Herangehensweise an verschiedene, bereits kennengelernte
Systeme stellt eine ungemeine Chance dar. Schiler*innen werden im Grunde dazu
ausgebildet naturwissenschaftliche Prozesse mithilfe digitaler Medien nachzuvollziehen
und die Medien sinnvoll einzusetzen. Dies bietet ihnen die Moglichkeit auch weitere
Fragestellungen zu entwickeln und sich auf Transferaufgaben vorzubereiten, bei denen es
um andere Systeme adhnlicher Funktionsweise geht. Damit erfillt er auch einen hohen
Bildungswert im Hinblick auf eine spatere berufliche Bildung. Die Arbeitswelt unterliegt
stetiger Digitalisierung und die Erwartungshaltung an Absolventen ist im Bezug auf deren

Bedienung hoch.

Da sich eine Klassenstufe haufig durch eine gewisse Heterogenitat auszeichnet, was u.a.
die Lernschnelligkeit und die Arbeit mit dem Lernroboter angeht, ergeben sich mit
Sicherheit Schwierigkeiten in den einzelnen Lerngruppen. Die Lehrkraft steht fiir Fragen
jederzeit zur Verfliigung und die Schiler*innen sollen entsprechend veranlasst werden, sich
innerhalb des Teams gegenseitig zu unterstiitzen. Dieser Punkt geht auch mit einer
fundamentalen Pragung der Schiiler*innen einher. Diese sollen durch die Arbeit in Gruppen
geschult werden, miteinander zu kommunizieren und sich untereinander zu einigen. Das
Formulieren von Ideen, der fachliche Austausch muss ermoglicht und geférdert werden.
Zudem bietet dieser kreative Einsatz die Moglichkeit die Natur und die vorkommenden
Prozesse noch besser verstandlich zu machen und die Schiler*innen auf diese Art und

Weise zu motivieren.
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Flr die Unterrichtsstunde werden die folgenden Lernziele formuliert:

Grobziel:
Der Weg der Nahrung soll mithilfe des Lernroboters ,,0zobot Evo” von den Schiiler*innen

selbststandig innerhalb einer Gruppenarbeit erarbeitet werden und das Produkt

prasentiert werden.

Feinziele:

Sachkompetenz
e Die Schiler*innen entwickeln eine starkere Identifikation mit den einzelnen

Organen, Kompartimenten und deren Funktionen. Sie erlernen spielerisch,
eigenstandig und mit direktem Ergebnis den Weg der Verdauung kennen (SA1).

e Die Schiler*innen lernen wiederholen und lben erneut die Bezeichnungen der
einzelnen Organe ein (SA2).

e Die Schiiler*innen beziehen akzessorische Organe bei der Betrachtung mit ein
(SA3).

Personale und soziale Kompetenz

e Bei den Schiler*innen wird das Vergniigen an der Wahrnehmung der Bewegungen
des Ozobots entlang des Torso entfaltet. Sie verleihen so dem biologischen Prozess
einen ganz eigenen asthetischen Wert (PS1).

e Bei den Schiler*innen wird ein bewussteres Verstehen und ein reflektierter
Austausch geférdert. Dies geschieht vor allem durch die Arbeit in der Kleingruppe
und das projektorientierte Arbeiten (PS2).

e Bei den Schiler*innen wird ein Gefiihl von Autonomie entwickelt, da sie

selbststandig und entwickelnd tatig werden kénnen (PS3).

Methodische Kompetenz
e Bei den Schuler*innen wird durch den Einsatz des Lernroboters erneut die

Medienkompetenz geschult und geiibt (M1).
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e Bei den Schiler*innen wird die Fahigkeit Informationen zu verarbeiten und
sachgerecht wiederzugeben geférdert, indem sie die Prasentation kriteriengeleitet
analysieren und begriindet zu ihren Aussagen Stellung beziehen (M 2).

e Bei den Schiler*innen wird das Produzieren und Prasentieren mittels medialer
Gestaltungsmoglichkeit gefordert (M3).

e Beiden Schiiler*innen wird das Problemlésen und Modellieren geférdert (M4).

Die hier aufgefiihrten Kompetenzen referieren vor allem auf das Produzieren und
Prasentieren und das Problemlésen und Modellieren aus dem Medienkompetenzrahmen

von NRW.

Diese Kompetenzen sind u.a. unerlasslich, damit sich in einer digitalen Gesellschaft zurecht

gefunden werden kann.
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4. Methodische Analyse

Die vorgestellte Biologie-Doppelstunde zum Thema ,Der Weg der Nahrung” fir die
Klassenstufe 6 einer Realschule besteht aus sechs Phasen. Sie beginnt mit der BegriBung,
gefolgt von dem Einstieg, der ersten Arbeitsphase, einem Lehrkraftvortrag, einer zweiten

Arbeitsphase und einer abschlieenden Prasentations- und Sicherungsphase.

Die BegriiBung und die Erledigung der Klassengeschafte bilden die Phase 1. Bei der
BegriiBung handelt sich um ein Ritual, welches den Schiler*innen bekannt ist. Unter die
Klassengeschéfte fallen die Kontrolle der Anwesenheit der Schiler*innen und die Klarung
erster Fragen, die sich der Klassengemeinschaft stellen. Die Lehrkraft nimmt dabei die
leitende Rolle ein und moderiert das Vorgehen. Der Einstieg im Plenum, welchen die Phase
1 darstellt, fUuhrt die Schiler*innen routiniert in den Schultag und die Doppelstunde ein,
gibt Sicherheit und dient der Abarbeitung von Themen und Fragen, welche den beiden
Unterrichtsstunden thematisch nicht zugehorig sind und ihren Verlauf stéren konnten. Am
Ende der fiinfminitigen Phase 1 sind die Arbeitsplatze und die Schiiler*innen bereit, in die

Phase 2 Uberzugehen und zu beginnen.

Phase 2 bildet der Einstieg. Die Lehrkraft wirft das Abbild eines menschlichen Torsos auf
das Whiteboard. Die Schiiler*innen sollen ihr Vorwissen aus den vorherigen Stunden zur
Unterrichtsreihe ,Der Weg der Nahrung” reaktivieren und die mit Pfeilen markierten
Organe, welche am Verdauungsvorgang beteiligt sind, benennen. Da es sich um eine
Doppelstunde handelt, welche die Unterrichtsreihe abschlieSt, kennen die Schiler*innen
die markierten Organe und deren Aufgaben wahrend des Verdauungsvorgangs. Bereits
vorhandenes Wissen wird so reaktiviert und die Schiiler*innen erhalten einen sicheren
thematischen Zugang, um sich in den spateren Arbeitsphasen auf die kreativen Prozesse
und die Arbeit mit dem Roboter fokussieren zu konnen. Auch Phase 2 findet im Plenum
statt. Die Lehrkraft moderiert das Geschehen vom Whiteboard aus und beginnt, indem sie
eine/n Schiler*in nach Meldung drannimmt. Von dem/der ersten Schiler*in ausgehend
werden die sieben Organe in Form einer Meldekette benannt. Die Meldekette eignet sich
fir den Einstieg, da die Schiler*innen zueinander sprechen und die Lehrkraft sich auf das
Zuhoren und die fachliche Richtigkeit des reaktivierten Wissens konzentrieren kann
(Mattes, 2002). Um zu gewahrleisten, dass alle Schiiler*innen in den Einstieg integriert

werden, wurden durch die Lehrkraft Regeln festgelegt (Mattes, 2002), welche der
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Klassengemeinschaft durch vorherige Unterrichtsstunden bereits bekannt sind. Madchen
und Jungen werden abwechselnd aufgerufen und auch Schiiler*innen, die sich nicht explizit
melden, dirfen ausgewahlt werden. Dies sorgt dafiir, dass sich alle Schiler*innen
potenziell angesprochen fiihlen und niemand abschaltet. Die Lehrkraft begleitet die
Meldekette, indem sie die benannten Organe mit dem Laserpointer markiert, und tragt die
Namen der benannten Organe mittels eines Whiteboard-Stifts, insofern sie richtig benannt

wurden, in den Torso ein. Dem Einstieg werden zehn Minuten zugesprochen.

Phase 3 bildet die Arbeitsphase 1. Die Lehrkraft leitet durch die Ankiindigung einer
Gruppeneinteilung und das Austeilen eines Arbeitsblattes in die erste Arbeitsphase ein. Zu
Beginn dieser Phase wird die Klassengemeinschaft in Teams zu je zwei Schiiler*innen
aufgeteilt. Die Einteilung erfolgt aus Griinden der Zeiteffizienz durch die Lehrkraft und
bEvorzugt tischweise. Zwei Sitznachbar*innen bilden je eine Gruppe. Bei Gruppen, die
aufgrund der vorhandenen Sitzordnung aus zwei Schiler*innen bestehen, die den
lernschwéacheren Mitgliedern der Klassengemeinschaft zugehorig sind, sorgt die Lehrkraft
durch eine Modifikation dieser spezifischen Gruppen fiir eine glinstige und férderliche
Lernatmosphare, indem einem/einer schwacheren Schiler*in ein/e lernstarkerer
Partner*in zur Seite gestellt wird. Eine solche Modifikation kann durch die Lehrkraft bereits
im Vorfeld geplant werden, insofern die Sitzordnung und die Lernstarke/der Lernstand
einzelner Schiler*innen bekannt sind, wovon in der beschriebenen Doppelstunde
ausgegangen wird. Eine heterogenen Partnerbildung ist fir Lernprozesse besonders
geeignet (Drumm, 2007). Jede/r Schiler*in erhédlt je ein Arbeitsblatt (siehe Anhang),
welches in Partnerarbeit bearbeitet werden soll. Dabei steht insbesondere das soziale
Lernen im Vordergrund. Die Lehrkraft teilt den Schiiler*innen die veranschlagte
Bearbeitungszeit von acht Minuten mit und kindigt eine anschlielende vierminiitige
Sicherung der Ergebnisse an. Das Arbeitsblatt zielt auf die Reaktivierung bereits im Vorfeld
erworbenen Wissens ab. Die Liickentexte, die die einzelnen Verdauungsvorgange innerhalb
eines spezifischen Organs beschreiben, werden mittels bereits vorgegebener Begriffe
ausgefillt. Bereits erworbenes Wissen wird reaktiviert und die ausgefiillten Lickentexte
bilden die fachliche Basis fir die vornehmlich kreative Arbeitsphase 2. Die
Ergebnissicherung geschieht wieder im Plenum und unter Einbezug der bereits im Vorfeld

angewandten Meldekette.
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Phase 4 bildet die letzte Phase vor der flinfminitigen Pause und kann als Einleitung in den
kreativen Teil der Doppelstunde angesehen werden. Bei der Phase handelt es sich um einen
Lehrkraftvortrag, der bewusst zwischen zwei schiiler*innenzentrierten Arbeitsphasen
platziert ist und so fiir Abwechslung innerhalb des Unterrichtsgeschehens sorgt. Genutztes
Medium ist das Whiteboard, auf dem der Ozobot und insbesondere die verschiedenen
Farbcodes vorgestellt werden. Durch den Einbezug des Whiteboards wird der Vortrag
interessant gestaltet und durch visuelle Elemente unterstitzt. Die veranschlagte Zeit von
18 Minuten liegt unter dem empfohlenen Maximum eines Lehrkraftvortrags von 20
Minuten (Ritter-Mamczek, 2013), um die Aufmerksamkeit der Schiler*innen nicht zu
Uberstrapazieren. Fir Rickfragen bezliglich des Ozobots und seiner Funktionen steht die
Lehrkraft durchgehend bereit. Da die Schiler*innen allerdings bereits mit dem Roboter
vertraut sind und in der Vergangenheit bereits einfache Aufgaben mit ihm bearbeitet
haben, wird ein gewisses MaR an Vorwissen vorausgesetzt. Der Hauptfokus der Phase 4
liegt auf der Vorstellung der Aktionen, die der Roboter durch spezielle farbige
Codesequenzen ausfiihren kann. Da die Schiiler*innen bereits die meisten dieser kennen,
geht es primar darum, das im Vorfeld erworbene Sachwissen zu reaktivieren und auf die
kreative Arbeitsphase 2 vorzubereiten. BEvor die Schiler*innen in die Pause gehen,
informiert die Lehrkraft die Klassengemeinschaft tGber das weitere Vorgehen nach der

Pause, die praktische und kreative Arbeit am und mit dem Ozobot.

Die fliinfminitige Pause nutzt die Lehrkraft, um den Klassenraum fir die anschlieRende
Gruppenarbeit vorzubereiten. Es entstehen flinf Gruppentische, jeweils einer in jeder Ecke

und einer in der Mitte des Raumes, an denen jeweils finf Schiiler*innen Platz finden.

Zu Beginn des zweiten Teils der Doppelstunde, der Arbeitsphase 2, nehmen die
Schiler*innen vorlaufige Platze ein. Die Gruppenzuweisung erfolgt durch die Lehrkraft
mittels der App ,, Team Shake”, die auf einem Tablet aufgerufen wird. Bei ,,Team Shake”
handelt es sich um eine App, in der die Schiiler*innen im Vorfeld von der Lehrkraft erfasst
werden und anschliefend durch Schiitteln des Tablets in Gruppen zu je finf Schiiler*innen
eingeteilt werden. Dabei kann die Starke der einzelnen Schiiler*innen im Vorfeld hinterlegt
werden, um eine heterogene Gruppenzusammenstellung zu gewahrleisten. Der

Klassengemeinschaft ist die App bereits aus vorherigen Unterrichtsstunden bekannt. Der

Einsatz von ,Team Shake” sorgt fir eine zligige und heterogene
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Gruppenzusammensetzung, beugt einer zeitaufwandigen manuellen Gruppeneinteilung
vor und sorgt durch den Einsatz neuer Technik und eines neuen Mediums fir eine
interessante Variation des Unterrichtsgeschehens. Nach Einteilung der Gruppen sammeln
sich die Schiiler*innen gruppenweise an den bereits zusammengeriickten Tischen. Jeder
Tisch erhalt je einen Ozobot, ein Torso-Blatt im DIN-A1 Format (siehe Anhang) und
vorgefertigte Klebeetiketten, die die spezifischen Farbcodes fiir die Aktionen des Ozobots
enthalten. Wahrend der Arbeitsphase 2 sind die verschiedenen Farbcodes und ihre
Aktionen, die sie codieren, auf dem Whiteboard aufgeworfen, um den Schiler*innen den
Ruckgriff auf bereits erworbenes Sachwissen tber den Roboter und seine Aktionen durch
das visuelle Medium des Whiteboards zu erleichtern. Des Weiteren findet das Arbeitsblatt
aus der Arbeitsphase 1 erneut Verwendung. Die Schiler*innen sollen die Roboteraktionen,
die sie wahrend der kreativen Arbeitsphase 2 den einzelnen Vorgangen in den Organen
wahrend der Verdauung zuordnen, auf dem Arbeitsblatt festhalten, ihre kreativen
Denkprozesse beschreiben, erlautern und begriinden. Das Arbeitsblatt dient als Bindeglied
zwischen der Arbeitsphase 1 und 2 und stellt eine Verbindung zwischen der
fachspezifischen Ebene der Verdauung und der kreativen, sachspezifischen Ebene der
Arbeit mit dem Roboter dar. Die gewahlte Sozialform der Gruppenarbeit soll einer
gegenseitigen kreativen Befruchtung der Schiler*innen dienen, die Kommunikation
untereinander fordern und einen gesteigerten Lernerfolg gewahrleisten (Gudjons, 2003).
Vor Beginn der Arbeitsphase 2, teilt die Lehrkraft den Schiler*innen die veranschlagte
Bearbeitungszeit von 25 Minuten mit. In der kreativen Arbeitsphase 2 sollen die
Schiler*innen den Weg der Nahrung mittels des Ozobots auf dem DIN-A1 Torso-Blatt
nachfahren. Flr welche Farbcodes beziehungsweise Roboteraktionen sich die Gruppen in
den spezifischen Organen entscheiden, ist ihnen tberlassen. Durch die weitestgehend freie
Arbeit sollen die individuellen Denkprozesse der Schiiler*innen und ihre Kreativitat
angeregt werden. Um ein unreflektiertes und willkiirliches kreatives Vorgehen zu
verhindern, sollen die Schiiler*innen ihre Auswahl der Farbcode-Klebeetiketten auf dem
Arbeitsblatt aus der Arbeitsphase 1 festhalten und begriinden. Die schriftlich
festgehaltenen Begriindungen werden in der darauffolgenden Prasentations- und

Sicherungsphase vorgestellt.

Der Ubergang von der kreativen Arbeitsphase 2 in die Prasentations- und Sicherungsphase

wird von der Lehrkraft erneut mittels der App , Team Shake” moderiert und angeleitet.
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Nach dem Zufallsprinzip wahlt die App eine der finf Gruppen aus, welche ihre Ergebnisse
vorstellen wird. Die erneute Verwendung der App soll eine faire Gruppenauswahl
garantieren und den zeitlichen Aufwand minimieren. Zudem stellt die Verwendung der App
und des Tablets eine erneute Abwechslung im Unterrichtsgeschehen und der
Medienverwendung dar, bildet den Abschluss der Arbeitsphase 2 und definiert den Start
der Prdsentations- und Sicherungsphase. Nachdem eine Gruppe durch ,Team Shake”
ausgewahlt wurde, sammelt sie sich an dem in der Mitte platzierten Gruppentisch. Auf dem
Tisch liegen lediglich das DIN-A1 Torso-Blatt der Gruppe und ein Ozobot. Ansonsten ist der
Tisch leer, um die Schiler*innen nicht abzulenken und ihre Konzentration allein auf die
Prasentation der Gruppe zu lenken. Die anderen Schiler*innen sammeln sich in ihren
Gruppen um den Tisch und bilden einen Kreis, sodass der Tisch fir alle einsehbar ist und
alle Schiler*innen der Prasentation folgen kénnen. AnschlieRend verteilt die Lehrkraft
einen Beobachtungsbogen (siehe Anhang). Der Beobachtungsbogen enthilt zwei
Beobachtungsschwerpunkte, um den Schiiler*innen die Beobachtung zu erleichtern und
Orientierungspunkte zu schaffen. Die Schwerpunkte lauten ,Fachliche Richtigkeit” und
yKreativitdat”. Wahrend der Prasentation integriert sich die Lehrkraft in den Kreis der
Schiler*innen und setzt gezielte Impulse durch Rickfragen beziglich der Intentionen und
Gedanken hinter den ausgewahlten Farbcodes, um fir eine reflektierte Betrachtung der
Farbcode-Auswahl bei den Schiler*innen zu sorgen. Zudem stellt sie Riickfragen beziiglich
der biologischen Vorgange in den einzelnen Organen. Nach Ende der Prasentation werden
die  Beobachtungsgruppen durch  eine/n  ausgewdhlte/n  Schiler*in  der
Prasentationsgruppe nacheinander aufgerufen, um der Feedback-Runde im Plenum eine
Struktur zu verleihen. Die Lehrkraft zieht sich wahrend der Feedback-Phase zuriick und
Uberlasst der Prasentationsgruppe die Moderation. Dadurch sprechen die Schiiler*innen
nicht Gbereinander, sondern miteinander, und das Feedback wird personlich und direkt
Ubermittelt. Das beschriebene Vorgehen einer solchen Feedback-Runde ist den
Schiiler*innen aus vorherigen Stunden bereits bekannt. Die Lehrkraft nimmt das Feedback
der Beobachtungsgruppen auf und gibt final ein eigenes Feedback, in das die Punkte und
die Kritik der Beobachtungsgruppen miteinflieBen. Danach leitet die Lehrkraft in ein
abschlielendes Gesprach Uber, in dem die Arbeit mit und an dem Ozobot-Lernroboter
thematisiert wird. Das Hauptaugenmerk liegt dabei auf den moglicherweise aufgetretenen

Problemen und Schwierigkeiten und auf dem Umgang mit eben diesen. Die finale Reflexion
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im Plenum gibt der Lehrkraft und den Schiler*innen Aufschluss liber die erlangten und
angewandten Problemlésekompetenzen im Umgang mit dem Ozobot-Lernroboter und
bildet zeitgleich einen geeigneten Abschluss fiir die Doppelstunde. Der Prasentations- und

Sicherungsphase werden 20 Minuten zugesprochen.
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5. Zusammenfassung

Digitalisierung, digitale Medien und deren Einsatz sind aus und in der heutigen Zeit nicht
mehr wegzudenken. Einem reflektierten Umgang mit diesen Gegebenheiten, die einer
rasanten Weiterentwicklung unterstehen, kann sich niemand entsagen. Umso wichtiger ist
es bereits in der friihkindlichen und schulischen Erziehung und Bildung, Kinder und
Jugendliche auf eben dieses Leben in einer digitalen Welt vorzubereiten und ihnen eine

Teilhabe an dieser Gesellschaft zu ermdoglichen.

Die vorliegende Unterrichtseinheit fokussiert sich insbesondere auf die Kompetenz
»Problemlésen und Modellieren”  (vgl. Medienberatung  NRW, 2018a):

Medienkompetenzrahmen NRW).

Hierbei wird durch den Einsatz des , Ozobot Evo“ eine ,hands on“ Situation fiir die
Schiler*innen herbeigefiihrt. Diese Situation bietet die Moglichkeit einer starkeren
Identifikation mit dem inhaltlichen Schwerpunkt. Ein biologischer Prozess mit dem
dazugehorigem Hintergrundwissen wird durch kleine Programmierungsaufgaben

dargestellt und ,zum Leben erweckt”.
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Anhang

o0 w®p

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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A. Verlaufsplanung - Visuelle Modellierung des Unterrichtsverlaufs

Thema des Unterrichtsentwurfs: Der Weg der Nahrung
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Phase Handlungsschritte / Lehr-Lern-Aktivititen Sozialform Kompetenzen Medien und
der Lehrkraft sowie der Schiiler*innen Material
Einstieg e BegriiBung Schiler*innen und Vorstellung der Lehrperson (LP)  Gesprdch im Plenum, | e Foérderung der Whiteboard
(10 Min.) e Riickbezug zur vorherigen Stunde/ kognitive Aktivierung der Meldekette sprachlichen Kompetenz ~ (alternativ: OHP,
Schiiler*innen (M2) ELMO)

Was habt ihr in der letzten Unterrichtsstunde tber die
Verdauungsorgane erfahren?

Uberleitung Whiteboard (Visualisierung Torso mit Organen)
Impuls: LP zeigt am Whiteboard die Verdauungsorgane
innerhalb des Torso und fragt die Schiler*innen nach den
jeweiligen Bezeichnungen fir angezeigte Organe (Laser Pointer)

o ,Wie nennt sich dieses Organ?”
o ,Welche Funktion erfillt es?“

Erlauterung des Verlaufs der Unterrichtsstunde durch Lehrkraft

Reaktivierung des
Vorwissens, Schaffen von
Motivation

Entwicklung innerer Bilder
und Vorstellung sowie
Verbalisierung dieser
durch bewusstes Zuhéren
und Zuschauen, bewusstes
Verstehen (PS2)

Laser Pointer



Phasentrenner: Bildung von Zweierteams — aus Effizienzgriinden = Partnerarbeit

Tischnachbarn bilden jeweils ein Team

Sozialkompetenz
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Erarbeitung .
(Arbeitsphase | )
(8 Min.)

Ergebnissicherung
(4 Min.)

Erarbeitung .
(Arbeitsphase 1) °
(18 Min.)

Formulierung der Leit-Aufgabe fir die folgende Phase: Partnerarbeit °
Vervollstandige den Liickentext anhand der dazugehoérigen

Begriffe unten auf dem Arbeitsblatt. .

o Verteilung des Arbeitsblattes

o anschliefend Ausfiillen des Arbeitsblattes im Team-
/Partnerarbeit

o Austausch Uiber Fragen und mogliche Antworten im
Team

o Ziel: Vorwissen reaktivieren und Grundlage schaffen fir

Kreativaufgabe

Sicherung der Ergebnisse aus der Partnerarbeit gemeinsam im Plenum °

Plenum; initiiert durch LP, dann aber mit Meldekette

Phasentrenner: keine Anderung der Sitzordnung, jedoch nun
Lehrkraftvortrag. Schiiler*innen werden auf Lehrkraftvortrag

vorbereitet

Lehrkraftvortrag (Wiederholung/ Ergdnzungen Ozobot) Plenum .
Fokus der LP auf: Funktionen des Ozobots sowie Funktionen der  Lehrkraftvortrag

verschiedenen Farbcodes

Sachkompetenz, Wissen
um die Verdauung (SA1-3)
Wissenserwerb durch
Austausch / bewusstes
Verstehen (PS2)
Autonomie (PS3)

Sachkompetenz (SA1-3)

Reaktivierung des
Vorwissens, Schaffen von

Motivation

Arbeitsblatt ,, Der
Weg der
Verdauung”,
Schreibutensilien,
Whiteboard mit
Torso Visualisierung

bleibt angeschlagen

s. oben,

Whiteboard
Ozobot



PAUSE
(5 Min.)

Erarbeitung
(Arbeitsphase 1)
(25 Min)

Phasentrenner: Lehrkraft informiert Schiller*innen tiber das
weitere Vorgehen nach der Pause: die praktische sowie kreative
Arbeit am und mit Ozobot

Die Lehrkraft bereitet den Klassenraum fir die Gruppenarbeit
vor und stellt die Tische zu 5 Gruppentischen auf, jeweils in der
Ecke und einer in der Mitte des Raumes

Lehrkraft legt Ozobot und farbliche Codes auf jeden
Gruppentisch

Lehrperson ermittelt mittels ,, Team Shake” die Gruppen
Formulierung der Leit-Aufgabe fir die folgende Phase:

»Setzt den Weg der Nahrung mithilfe des Ozobots kreativ um

und erlautert auf dem Arbeitsblatt, warum und welche

Gruppenarbeit
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Entwicklung innerer Bilder = Farbige

und Vorstellungen durch Codesequenzen
bewusstes Zuhdren

(Sachkompetenz, insb.

SA1)

Forderung

Medienkompetenz, insb.

Problemldésen und

Modellieren (M1, M4)

Sachkompetenz (SA1-3) Whiteboard
Sozialkompetenz (PS1-3) (Farbcodierungen

Methodenkompetenz fir Roboter-

(M1-4) funktionen,



Roboteraktionen ihr an welchen Organen und Organabschnitten
gewadhlt habt.”

Lehrkraft moderiert die Gruppenarbeiten, gibt Hilfestellungen

und moderiert ein wenig den Verlauf

O

O

Verteilung DIN A 1 Torso-Schnitts
Gruppenentscheidungen auf dem Arbeitsblatt aus Phase
| festhalten

Hierzu: Austausch lber Fragen und mogliche Variation
bzgl. der Anordnung der Farbcodes, sowie Uber die
unterschiedlichen Aktionen des Roboters aufgrund
vordefinierter Farbcodes

Aufkleben der gewahlten Farbcodes und damit
verbundenen Roboteraktion

Schiiler*innen kalibrieren den Ozobot

Roboteraktion und Farbcodes am jeweiligen Organ auch
auf dem Arbeitsblatt (s. Phase I) notieren

Schiler*innen lassen den Ozobot den Weg der Nahrung
samt eigens erstellter Roboteraktionen abfahren

An dieser Stelle kénnen noch Anderungen durch die
Schiler*innen vorgenommen werden

Gruppeninterne Planung fiir die nachfolgende
Prasentation im Klassenverbund (KV) (in der

Sicherungsphase)
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Anleitung fir die
Kalibrierung des
Ozobots)
Ozobot
DINA1lTorso
Klebeetiketten
(Farbcodes)
Arbeitsblatt

Schreibmaterial



o Ziel: Verbindung der fachspezifischen
Auseinandersetzung mit dem Thema der Verdauung
und der sachspezifischen sowie kreativen Ebene durch
die Arbeit mit dem Ozobot

Phasentrennung: Lehrkraft 16st die Gruppenarbeitsphase nach
25 Minuten auf und leitet zur Prasentations- und
Sicherungsphase lber mittels erneuter Verwendung von ,,Team
Shake”. Eine Gruppe aus allen wird hiermit per Zufallsprinzip
ausgewahlt, um ihre Ergebnisse vorzustellen. Und zusatzlich
wird auch die Vorgehensweise wahrend der Prasentation
erlautert unter zu Hilfenahme eines Beobachtungsbogens, der in
dieser Phase den Schiiler*innen ebenfalls ausgeteilt wird. Dieser
soll von allen anderen Gruppen genutzt werden, um die
Prasentation der Gruppe sowohl fachlich als auch deren kreative

Umsetzung zu beurteilen.
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Ergebnissicherung
(20 Min)

Prasentation der ausgewdhlten Gruppe im Plenum Gruppenarbeit

Gruppe stellt ,,deren Weg der Nahrung” vor Vortrag im Plenum

durch eine G
Schiler*innen der lbrigen Gruppe horen aufmerksam zu und urch eine Gruppe

Beobachtungsgruppen

achten hierbei jeweils vor allem auf den jeweiligen .
mit entsprechenden

Beobachtungsschwerpunkt Auftrigen

Lehrkraft setzt im Anschluss an die Prasentation durch die / Lehrkraftimpuls

ausgewahlte Gruppe gezielte Riickfragen bzgl. der Intention und

Sachkompetenz (SA1-3)
Sozialkompetenz (PS1-3)
Methodenkompetenz
(M1-4)
Ergebnissicherung durch
Visualisierung und

Konzeptionalisierung

Whiteboard

Ozobot
DINA1Torso
Arbeitsblatt
Beobachtungsbogen

Schreibmaterial
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Gedanken zu den ausgewdhlten Roboteraktionen; zudem stellt
die Lehrkraft Rickfragen bzgl. der biologischen Vorgdnge in den
einzelnen Organen

Die Schiiler*innen der Beobachtungsgruppen werden nun zur
Feedbackrunde aktiviert

Hierbei kénnen auch Fragen durch die Schiler*innen gestellt
werden

Nach dem Feedback durch die Schiiler*innen gibt auch die
Lehrkraft ein zusammenfassendes, eigenes Feedback an die
Gruppe unter Bericksichtigung der Kritik der
Beobachtungsgruppen

AbschlieBendes Gesprach Uber die Arbeit mit dem Ozobot
(Klassengesprach)

Fokus: Probleme und Schwierigkeiten auf den Umgang mit dem

Ozobot

(Entwurf eigenes Konzept

zum Weg der Nahrung)
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B. Materialien fiir die Lehrkraft (vgl. digitale Ablage)
Bedienungshinweise_UmgangMitDemOzobot
Beobachtungsbogen
Der Weg der Nahrung — Videovorstellung
Sticker_mit Rand_VORLAGE (PDF/Word)

TORSO A1 Helligkeit 25%

TORSO A1 Helligkeit 30%

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

Beobachtungsbogen

D. Video: Kurzvorstellung des Unterrichtsmaterials (vgl. digitale
Ablage)

Der Weg der Nahrung-Videovorstellung





