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ABSTRACT

Mit dem Projekt ,Robotik in Wettbewerben” wurde auf zwei unterschiedliche Arten versucht, Schi-
ler_innen die Entwicklung von Robotern und das textbasierte Programmieren naher zu bringen. Eine
Gruppe wurde in einer unverbindlichen Ubung Robotik damit konfrontiert, eine zweite Gruppe im
Regelunterricht. Fiir den Bau der Roboter standen uns LEGO Mindstorm NXT Sets zur Verfligung. Die
Programmierung erfolgte entweder durch die mitgelieferte LEGO Software oder aber in NXC. Die
Schiiler_innen konnten an den Wettbewerben Peraubot und RoboCup Junior teilnehmen.

Schulstufe: 5.—11. Schulstufe
Facher: Physik, Informatik
Kontaktperson: Mag. Arnulf May

Kontaktadresse: BG/BRG Peraustralle, PeraustralRe 10-12, 9500 Villach
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1 EINLEITUNG

1.1 Motivation und Rahmenbedingungen des Projekts

Bereits in meinen Anfangsjahren als Lehrer wurde ich durch zwei Schiiler_innen aus meiner damali-
gen Klasse auf den Wettbewerb RoboCup Junior aufmerksam. Spater kamen Vertreter der Fachhoch-
schule Villach auf mich zu. Im Rahmen des Wahlpflichtfachs Physik-Labor und mit Unterstitzung der
Fachhochschule sind wir nun bereits seit einigen Jahren die einzige Karntner AHS, die regelmaliig am
RoboCup Junior teilnimmt. Im Rahmen unseres Projekts eLSA-advanced nahmen Mag. Bachlechner
und ich an Fortbildungen zum Thema Robotik am BRG KeplerstraRe in Graz teil. Die hohe Begeiste-
rung der Schiiler_innen am BRG Kepler motivierte auch mich, es mit dem Thema Robotik als unver-
bindliche Ubung an unserer Schule zu versuchen.

Mit Hilfe von LEGO Mindstorms Kasten sollten Schiiler_innen aus den unterschiedlichsten Schulstu-
fen die Moglichkeit erhalten, das Bauen und Programmieren eines funktionsfahigen Roboters zu er-
lernen. Im Rahmen des Projekts wurden verschiedene Ansatze ausprobiert. Einerseits wurde mit
Schiiler_innen im Regelunterricht, im Wahlpflichtfach Physik-Labor, gearbeitet, andererseits konnten
sich Schiiler_innen am Jahresbeginn zu einer unverbindlichen Ubung Robotik anmelden.

Die teilnehmenden Schiiler_innen hatten am Ende die Moglichkeit, am RoboCup Junior Austrian
Open teilzunehmen. Dafiir bekamen wir Unterstlitzung vom Technikum Karnten, denn am Standort
Villach befindet sich das Karntner Regionalzentrum fiir Robotik.

Nachdem wir zwei als Physiklehrer uns dem Thema Robotik widmen, wollten wir auch eigene Senso-
ren entwickeln. Durch die verstarkte Zusammenarbeit im Rahmen des Projekts ist dies auch moglich
geworden.

1.1.1  Die unverbindliche Ubung

Fiir die unverbindliche Ubung kénnen sich interessierte Schiiler_innen zu Beginn des Schuljahres an-
melden. Die Ubung steht allen Schiiler_innen von der 5. bis zur 12. Schulstufe offen.

Im heurigen Schuljahr meldeten sich 19 Schiiler_innen zur unverbindlichen Ubung an. Die teilneh-
menden Schiiler_innen im heurigen Jahr kamen dabei aus den Schulstufen 5 bis 10, wobei die Schi-
ler_innen aus den ersten Klassen den Grof3teil stellten. Fir diese 19 Schiiler_innen standen insge-
samt 8 LEGO Mindstorms NXT Kasten zur Verfligung.

1.1.2 Das Physik-Labor

Das Fach Physik-Labor wird an unserer Schule als erganzendes Wahlpflichtfach angeboten.
Interessierte Schiiler_innen melden sich in der 5. Klasse zu einem 3-jahrigen Kurs an. Schiiler_innen
der 11. Schulstufe nahmen heuer am Projekt teil. Die Schiilergruppe setzte sich aus Jugendlichen mit
sehr unterschiedlichen Vorkenntnissen zusammen. In insgesamt 6 Doppelstunden erlernten die
Schiiler_innen die wichtigsten Programmierkenntnisse, um mit einem Roboter einer Linie zu folgen.
Den Schiiler_innen aus dem Physik-Labor standen dafiir 4 LEGO Mindstorms NXT Baukasten zu Ver-
fligung.

1.2 Ziele

1.2.1 Teilnahme an osterreichweiten Robotik-Wettbewerben

Im Rahmen der unverbindlichen Ubung Robotik und im Rahmen des schulautonomen Wahlpflicht-
fachs Physik-Labor sollen sich aus insgesamt zirka 30 Schiiler_innen Teams bilden. Diese Teams erhal-
ten im Rahmen des Projekts die Maoglichkeit am Wettbewerb Kepler-Robo-League und am Wettbe-
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werb RoboCup Junior teilzunehmen. Ziel ist es, dass sich fir beide Wettbewerbe zumindest zwei
Teams anmelden.

1.2.2 Vernetzung

Das Projekt soll dazu genutzt werden, ein kleines Robotik-Netzwerk in Karnten aufzubauen. Dazu
mochte ich gemeinsam mit der Fachhochschule Villach einen Wettbewerb im Janner organisieren. Zu
diesem Wettbewerb, der entweder an unserer Schule oder an der Fachhochschule durchgefiihrt
werden soll, mochte ich die Schulen einladen, die das Thema Robotik bereits in anderen IMST-
Projekten behandelt haben. Dieser Wettbewerb konnte als kleiner , Leistungstest” herangezogen
werden, wie im Gutachten zum Projektantrag vorgeschlagen.

1.2.3 Schiiler_innenmotivation

Da eine Gruppe sich aus Schiiler_innen einer unverbindlichen Ubung zusammensetzt, ist davon aus-
zugehen, dass die Motivation der Schiiler_innen zu Beginn hoch sein wird. Das ,Spielen” mit LEGO
wird hier sicher sehr hilfreich sein. Die Motivation der Schiiler_innen sollte im Laufe des Projekts wei-
ter hochgehalten werden, auch wenn immer wieder Riickschlage und Probleme mit den einzelnen
Programmen zu erwarten sind. Zusatzlich sollte die Moglichkeit einer Teilnahme an einem Wettbe-
werb die Schiiler_innenmotivation hoch halten.

1.2.4 Kooperatives Lernen

Nachdem in unserer Schule nur eine begrenzte Anzahl an Roboter-Bausatzen zur Verfligung steht,
miussen die Schiiler_innen von Beginn an in Gruppen arbeiten. Die Schiiler_innen miissen sich im
Team organisieren und ihre eigene Rolle im Team finden. Neben dieser Selbstorganisation innerhalb
eines Teams sollen die Schiiler_innen auch teamibergreifend voneinander lernen. Ziel ist es, dass
fortgeschrittene Teilnehmer_innen den neuen Teilnehmer_innen Tipps und Tricks weitergeben, um
so die Motivation zu starken. AuBerdem sollen die Schiiler_innen unmittelbar aus Fehlern lernen.

Die Beobachtung und die Auswertung, in wie weit kooperatives Lernen positiv umgesetzt wird, ist
hier als Lehrerziel anzusehen.

1.25 Eigenbau von Sensoren

Ein Ziel ist es, gemeinsam mit einer kleinen Gruppe von Schiler_innen eigene Sensoren zu
entwickeln. Durch das Verstehen der Funktionsweise eines Sensors und durch den Bau von diesen
entwickeln die Schiiler_innen ein hohes technisches Verstandnis. Die Programmierung eines eigenen
Sensors muss ebenfalls durchdacht werden. Der Bau der Sensoren soll vor allem im Fach Physik-
Labor erfolgen. Die Mdoglichkeit hier fachertibergreifend zu unterrichten ist besonders reizvoll, weil
die Zusammenarbeit und der Austausch unter Kollegen gewahrleistet ist.

1.2.6 Gender & Diversity

Nach den Anmeldungen zur unverbindlichen Ubung Robotik zu Schuljahresbeginn, kann sich ein
Madchenteam bilden. Die unterschiedliche Herangehensweise zwischen Burschen und Madchen
kann daher direkt beobachtet werden. Es bieten sich zur Teilnahme am RoboCup Junior verschiedene
Bewerbe an, die unterschiedlich kreative Ideen fordern. Es wird sehr interessant sein, ob sich hier
Madchen andere Ziele setzen als Burschen.

Durch die breite Altersstreuung (10 — 17 Jahre) kann auch die unterschiedliche Herangehensweise an
ein Thema in den einzelnen Altersstufen beobachtet werden. Den Schiiler_innen stehen im Rahmen
des Projekts auch mehrere Programmiersprachen zur Verfligung: Einerseits die graphische Program-
mieroberflache der Firma LEGO, andererseits NXC. Hier kann man sicher schon beobachten, ab wel-
chem Alter ein sinnvoller Einsatz einer textbasierten Programmiersprache moglich ist.

Seite 5



1.3 Vorgangsweise

Die am Projekt beteiligten Schiiler_innen erhalten zunachst eine Einfiihrung in die Programmierspra-
che NXC. Diese Einflihrung erfolgt im Rahmen eines Vortrages, also frontal. Die Schiiler_innen schrei-
ben die entsprechenden Programmzeilen und Kommentare ab und kénnen dann das Programm aus-
probieren. Sind die Grundkenntnisse vorhanden, werden die Schiiler_innen ins selbstandige Arbeiten
entlassen. Die gestellten Aufgaben sollten die Schiiler_innen moglichst selbstandig |[6sen. Der unter-
richtende Lehrer wird zum Coach, Betreuer und Organisator. Nachdem nicht fiir jeden Schiiler, jede
Schiilerin, ein eigener LEGO Mindstorms Bausatz zur Verfligung steht, werden die Schiiler_innen zur
Teamarbeit gezwungen. SchlieRlich kdonnen die Schiiler_innen auch nur als Team bei den Wettbe-
werben antreten.

1.4 Zeitplan

Oktober

Start des Projekts mit der unverbindlichen Ubung Robotik. Die Schiiler_innen, die sich zu dieser an-
gemeldet haben, sollen zunachst einheitliche Roboter bauen. Die Schiiler_innen erlernen die Grund-
kenntnisse der Programmierung, indem sie von mir frontal unterrichtet werden. Aullerdem beginnt
eine Recherche, welche Schulen in IMST Projekten das Thema Robotik in den letzten Jahren bearbei-
tet haben. Diese Schulen mdochte ich zum eigenen Wettbewerb einladen.

November

Die Schiiler_innen erlernen weiter die Grundkenntnisse der Programmierung, sowohl in der unver-
bindlichen Ubung als auch im Wahlpflichtfach Physik-Labor. Dazu sollen alle Schiiler_innen die text-
basierte Programmiersprache NXC verwenden. Den Schiiler_innen werden kleine Aufgaben gestellt,
die sie bewaltigen miissen. Diese Aufgaben beginnen bei einfachen Anweisungen fiir Motoren. Die
Schiiler_innen erhalten direktes Feedback lber ihre Leistungen. An die am Wettbewerb interessier-
ten Schulen sollte eine Einladung zu einem Wettbewerb im Janner ergehen. Die Wettbewerbsregeln
werden in Zusammenarbeit mit der Fachhochschule Villach erstellt. Die fiir den Bewerb notwendigen
Arenen sollen gebaut werden.

Dezember

Die Schiiler_innen erhalten immer komplexere Aufgaben, die sie mit den zuvor erlernten Grund-
kenntnissen umsetzen muissen. AuBBerdem bereiten diese Aufgaben bereits auf die Grundaufgaben
zur Bewaltigung des Wettbewerbs vor. Die Schiiller_innen des Wahlpflichtfachs Physik-Labor arbeiten
an eigenen Sensoren, der Bau von Wettkampfarenen soll abgeschlossen werden.

Janner

Die Durchflihrung des eigenen Wettbewerbs (eventuell als schulinterne Qualifikation fiir die Kepler-
Robo-League) steht am Programm. Die Schiiler_innen arbeiten an den Aufgaben fir die beiden
Wettbewerbe. Ein Test der eigenen Sensoren erfolgt.

Feber-April

Bildung von Teams fiir den RoboCup Junior bzw. die Kepler-Robo-League. Nun sollten die Schi-
ler_innen auch von Studenten der Fachhochschule Villach unterstiitzt werden. Nach Moéglichkeit
werden Trainings an den Wettkampfarenen an der Fachhochschule Villach organisiert.

RoboCup Junior: 26./27. April 2014

Kepler-Robo-League: noch nicht bekannt
Das Projekt endet mit dem Wettbewerb RoboCup Junior.
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2 PROJEKTINHALT

2.1 Inhalt und Ablauf der unverbindlichen Ubung

Das Projekt begann plinktlich Anfang Oktober. Insgesamt 19 Schiiler_innen trafen sich zum Start der
unverbindlichen Ubung Robotik. Der Altersunterschied war recht groR. So tummelten sich nicht we-
niger als 8 Schiiler_innen aus den ersten Klassen und 4 Schiiler aus den sechsten Klassen an diesem
ersten Tag im Informatiksaal. In der ersten Einheit galt es die Schiiler_innen in Teams einzuteilen. Im
Wesentlichen fanden sich die Klassenkameraden zusammen.

Die Begeisterung der Schiiler_innen vollig unterschatzend, scheiterte ich bereits bei der ersten Auf-
gabe. Ich wollte, dass die Schiiler_innenteams alle dieselben Modelle bauen, um Uberall die gleichen
Programme zum Laufen zu bringen. Ich lie§ den Schiiler_innen aber ihren Freiraum und wollte in die-
ser Zeit ihnen die Begeisterung — diese ist ja schlieRlich die beste Motivation — nicht nehmen. Nach
der ersten Einheit stand ich dann allerdings vor einer riesigen Herausforderung: Die ersten Teams
hatten bereits einsatzfahige Roboter und wollten jetzt sofort das Programmieren erlernen, andere
Teams versuchten verschiedene LEGO Teile in irgendeiner Weise verzweifelt zu verbinden.

Nachdem die nachsten beiden Stunden fir mich dadurch nicht zufriedenstellend verlaufen sind, kam
ich von meinem Plan, die Grundkenntnisse durch Frontalunterricht zu vermitteln, ab. Mit Hilfe von
Kolleg_innen aus dem BRG Keplerstralle, Graz, richteten wir auch bei uns einen moodle-Kurs
,Robotik” ein. Den Kurs des BRG KeplerstraRe fiillten Mag. Bachlechner und ich zusatzlich mit kleinen
Programmen und Aufgaben. Die Schiiler_innen konnten nun auf diese Programme zugreifen und nur
die wichtigsten Parameter einfligen oder andern, um die gestellten Aufgaben zu erfiillen.

Diese Anderungen in der Vorgangsweise waren extrem wichtig, denn nun blieb fiir die Betreuung der
einzelnen Teams doch etwas mehr Zeit. Noch war es nicht gelungen, dass alle Schiiler_innen auf den
moodle-Kurs zugreifen konnen. Die Voraussetzungen eines 10-jahrigen Kindes sind doch andere als
die eines 16-jahrigen Teenagers. Trotz alledem waren bis Ende Dezember alle Teams soweit, dass sie
mit ihren Robotern die bis dahin gestellten Aufgaben bewaltigen konnten.

Im Janner nahmen fast alle Schiiler_innen am Wettbewerb Peraubot teil. Dieser Wettbewerb sollte
die Schiiler_innen auf Teilaufgaben vorbereiten, die auch beim RoboCup zu erfiillen sind.

Mit Beginn des zweiten Semesters stand zunachst die Anmeldung und Teamzusammenstellung fiir
den RoboCup Junior im Vordergrund. AnschlieRend arbeiteten die Schiiler_innen an der Verbesse-
rung ihrer Roboter und Programme. Insgesamt meldeten sich 7 Teams zum RoboCup an.

Leider fand die Kepler—-Robo—League heuer erst im Mai, zwei Wochen nach dem RoboCup, statt. In
dieser kurzen Zeit war es nicht moglich, die Roboter so umzubauen und zu programmieren, dass eine
Teilnahme am Wettbewerb Sinn gemacht hatte.

2.2 Inhalt und Ablauf im Wahlpflichtfach

Im November startete auch mein Kollege Mag. Bachlechner im Wahlpflichtfach die Einheit Robotik.
Die Einheit war auf 6 Doppelstunden ausgerichtet. Die erste Einheit konnten wir als Team leiten. Die-
se Arbeit war sehr gewinnbringend. Die Schiiler aus den siebten Klassen bauten auf Grund meiner
Erfahrung alle das gleiche Modell. Ein Zugriff auf den eingerichteten moodle-Kurs war bei 16-jahrigen
kein Thema und auch das selbsténdige Arbeiten und Helfen untereinander verlief bei dieser Gruppe
ohne Probleme. Innerhalb dieser 6 Einheiten konnten die Schiiler aus dem Wahlpflichtfach alle 25
gestellten Aufgaben l6sen.

Auch hier traten fast alle Schiiler beim Wettbewerb Peraubot an.
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2.3 Projektmeilenstein — Peraubot

Auf der anderen Seite galt es auch, einen moglichen Wettbewerb auf die Beine zu stellen. Die Suche
nach IMST-Projekten zum Thema Robotik war sehr leicht moglich. Ich konnte immerhin Kolleg_innen
aus 5 Schulen aus dem NMS/AHS Bereich ausfindig machen und anschreiben. Der Kollege aus dem
BRG St.Veit musste flir den Bewerb im Janner absagen, da hier das Programmieren erst im Sommer-
semester auf dem Programm stand. Alle anderen gaben unverbindliche Zusagen ab. DI Wolfgang
Werth von der Fachhochschule in Villach bot sofort Unterstiitzung bei der Durchfiihrung des Wett-
bewerbs an. Bei einigen Treffen mit Herrn Werth wuden die Details besprochen. Schlieilich einigten
wir uns darauf, den Wettbewerb an unserer Schule durchzufiihren. Die Auschreibung erging an die
zuvor angeschriebenen Kolleg_innen.

Bevor die Anmeldefrist zum Wettbewerb zu Ende ging, erinnerte ich nochmals alle Kolleg_innen an
den Termin. Leider bekam ich im Janner durchwegs Absagen.

Der Wettbewerb ,Peraubot” als erster Projektmeilenstein fand schlieBlich am 28.1. an unserer Schu-
le statt. Insgesamt nahmen 9 Teams am Wettbewerb teil. 3 Teams stellte das Physik-Labor, 6 Teams
die unverbindliche Ubung. Die Spannung und Nervositit quer durch alle Alterstufen baute sich im-
mer mehr auf und alle Schiiler_innen waren mit Begeisterung dabei. Zwischen den einzelnen Wer-
tungsdurchgangen prasentierte die Fachhochschule ihren eigenen Rettungsroboter R.U.D.I..

ORT:
PHYSIKSAAL 2, 5. - 8.STUNDE

BEWERB:
LINE FOLLOWING

ZIEL:
50 SCHNELL WIE MOGLICH EINER SCHWARZEN LINIE FOLGEN

TEAMS:
9 TEAMS, 24 TEILNEHMENDE SCHULER, 1 MADCHEN

PRASENTATION:
R.U.D.I- DER RETTUNGSROBOTER DER FH VILLACH

DIE SIEGER:

ROBOS IM BRENNPUNKT (Jakob Eusch, Andi Himler, Philip Keckstein)
ROBOS IM BRENNPUNKT

Abbildung 1 - Plakat zum Wettbewerb in der Schule fiir die Anschlagtafel
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2.4 Projektmeilenstein — Eigenbau von Sensoren

Ein Zufall brachte mich mit einem Vater eines teilnehmenden Schilers zusammen. Er bot an, die
Schiiler_innen und mich bei der Entwicklung von Sensoren zu unterstiitzen. Seit Beginn des Projekts
besuchte daher auch er die unverbindliche Ubung Robotik regelmiRig. In den Semesterferien ist es
schlieBlich gelungen einen funktionsfahigen Prototyp eines Lichtsensors zu bauen. Nach dem erfolg-
reichen Test des Prototypen wurden die Bauteile bestellt und im Marz war es schlieRlich soweit. Ein
weiterer Meilenstein wurde mit dem Bau der Sensoren gesetzt. Wir trafen uns an drei zusatzlichen
Nachmittagen und nach einer kurzen Einflihrung in die Kunst des Létens und einer Besprechung tiber
die Funktionsweise der Schaltung rauchte es in unserem Physiksaal. Insgesamt konnten wir 6 Senso-
ren bauen. Das Programmieren dieser wird nun die Herausforderung fiir die Robotik-Gruppe im
nachsten Schuljahr sein.

Eiger\*)au von Sensoren

arz - A-pri! 204

Abbildung 2 - Schiiler_innen beim Bau der Lichtsensoren mit Unterstiitzung
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2.5 Gender & Diversity

Ich mochte im Folgenden die Teams, die sich im Laufe des Unterrichts gebildet haben, beschreiben.
Anhand dieser Beschreibungen sieht man, wie unterschiedlich Schiiler_innen an ein Thema herange-
hen.

UvU -Team 1
3 Schiiler aus einer ersten Klasse

In diesem Team fanden sich 3 Freunde aus einer ersten Klasse zusammen. Ein Schiiler besaR bereits
zu Beginn der unverbindlichen Ubung einen Mindstorms EV3 Baukasten. Dieser Schiiler war haupt-
sachlich fiir die Programmierung verantwortlich, wahrend ein anderer eher fiir das Bauen und Um-
bauen des Roboters zustandig war. Der dritte Schiiler wollte beides (ilbernehmen. Nachdem das erste
Modell gebaut wurde, zog sich der Bauherr vollig zurlick. Nur die Programmierer (ibernahmen die
Arbeit, was doch zu einigen Konflikten innerhalb der Gruppe fiihrte. Die Schiiler waren mit der text-
basierten Programmiersprache tberfordert. Durch den privaten Umgang mit der mitgelieferten LEGO
Software ging es den Schiilern einfach nicht schnell genug, der schnelle Erfolg die Aufgaben zu be-
waltigen, blieb aus. Die Schiiler entschieden sich fiir die Programmierung mit der graphischen LEGO
Software. Nach unserem Wettbewerb im Janner |oste sich das Team auf.

UvU - Team 2 -, The Robo Eagles”
Zunachst 2 Schiiler aus einer ersten Klasse, spater zusatzlich ein Madchen dabei

Die beiden Schiiler gingen vollig anders an die Arbeit heran. Die Arbeit am Roboter wurde geteilt,
obwohl sich auch hier zeigte, dass einer die Ideen fiir den Bau hatte === ‘
und der andere Schiiler fiir das Programmieren zustandig war. Beide
Schiiler arbeiteten aber stets zusammen. Die Motivation in diesem fFAcuHOCﬁmI‘étj
Team war besonders hoch. Bereits in der fiinften Einheit konnte ich ELS

hier einen Zugang zum moodle-Kurs einrichten. Die Schiiler kamen
nun mit fertigen Programmen, die sie als Hausiibung mitbrachten.
Mit Ende Dezember stieR eine Mitschilerin zu ihrem Team. Sie
kiimmerte sich sofort um ein Maskottchen fiir das Team und brachte
Farbe in den Roboter. Das Team bestach auch zu dritt durch einen
gemeinsamen Auftritt und die Teammitglieder erreichten als ,The
Robo Eagles” den dritten Platz bei Peraubot. Als ,The Robo Eagles”
starteten die drei auch beim RoboCup Junior. Sie konnten sich beim
Wettbewerb von Lauf zu Lauf steigern und sammelten viel Erfah-
rung. Dieses Team mochte auch auf alle Falle im nachsten Jahr wie- ‘ ; ;
der beim RoboCup mitmachen. Abbildung 3 - "The Robo Eagles"

M WIEN

UvU -Team 3
2 Schiiler aus einer ersten Klasse

Die beiden Schiiler spielten zunachst mit LEGO. Sie haben noch keinerlei Erfahrung mit LEGO Technik
gehabt. Auch die Arbeit am Computer fiel ihnen nicht leicht. Gerade dieses Team profitierte davon,
dass sich die Schiiler_innen innerhalb der unverbindlichen Ubung gegenseitig helfen konnten. Den
beiden fiel das Arbeiten mit der textbasierten Programmiersprache schwer. Durch die schnellen Er-
folge von Team 1 stieg auch dieses Team Ende November auf die LEGO Software um. Sie schafften
es, die Aufgaben zu bewaltigen, hatten aber bei Peraubot nicht den gewlinschten Erfolg. Das Team
|6ste sich in dieser Konstellation nach dem Wettbewerb auf.
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UvU - Team 4 -, Blackmoon*“
2 Schiler aus der ersten Klasse, ein Schiiler aus der zweiten Klasse

Ein sehr interessantes Team, da man hier die unterschiedliche Arbeitsweise von Schiilern in verschie-
denen Alterstufen beobachten konnte. Die beiden Schiler aus der ersten Klasse hatten noch eher
den spielerischen Zugang. Das Programmieren ibernahm zunachst der Schiiler der zweiten Klasse.
Die Schiler arbeiteten konsequent die Aufgaben durch, stiegen aber, um schneller zu sein, auch auf
die LEGO Software um. Dieses Team machte schlielllich eine der wichtigsten Erfahrungen. Sie ver-
suchten ein funktionsfahiges Prgramm eines anderen Teams zu kopieren, wunderten sich aber wa-
rum es bei ihnen nicht den gewlinschten Erfolg brachte. So erkannten sie, dass man auch den Robo-
ter kopieren misste, was praktisch unmoglich ist. Die Schiiler waren dennoch mit groBer Motivation
dabei. Sie kamen bei Peraubot ins Viertelfinale. Leider konnte der Schiiler aus der zweiten Klasse
nicht am RoboCup Junior teilnehmen. Um das Programmieren daher besser zu erlernen, hatte sich
ein Schiiler aus der ersten Klasse selbstandig einen Zugang zum moodle-Kurs verschafft. Die beiden
Schiiler aus der ersten Klasse meldeten sich als ,,Blackmoon” zum RoboCup Junior an. Sie schafften es
aber nicht, wirklich ernsthaft an ihrem Programm zu arbeiten und mussten somit kurz vor Abfahrt
nach Wien einen Rickzieher machen.

UvU - Team 5 - ,Team 3A“
3 Schiiler aus einer dritten Klasse

— Diese Gruppe arbeitete gleich sehr schnell. Das Kommentieren der
cHaa e Programmierschritte unterlies die Gruppe. Durch das schnelle Abarbei-

TECHNIKUM WIEN ten der Aufgaben leidete zu Beginn die Nachhaltigkeit. Immer wieder
‘ hatte ich die gleichen Fragen beantworten sollen. Trotzdem (Uber-
raschte das Team mit viel nachhaltigem Wissen bei Peraubot. Sie ge-
wannen schliellich die Vorrunde fehlerlos und mussten sich im Halbfi-
nale nur knapp geschlagen geben. Mein subjektiver Eindruck Uber die
Nachhaltigkeit muss also falsch gewesen sein. Das Team arbeitete im
zweiten Semester mit Hochdruck an den Aufgaben zum RoboCup Juni-
or. Sie nahmen den Roboter auch mit nach Hause, um zusatzlich ihre
~ Programme auszuprobieren. Auf der Fahrt nach Wien hatte das Team
seinen Roboter erneut umgebaut. Somit funktionierte das Programm
" nur mehr teilweise und das Team startete mit maRigem Erfolg in den

Abbildung 4 - "Team 3A ' Wettbewerb. Als Team reagierten die Schiiler aber hervorragend, ver-
besserten sich von Lauf zu Lauf und erreichten schlieRlich den 40.
Platz unter 48 Teilnehmern.

UvU - Team 6 —,,Slower Rangers”

Im ersten Semester ein einzelner Schiiler, ab dem zweiten Semester ein
Zweierteam

FACHHOCHSCHULE
TECHNIKUM WIEN

Fiir das Erlernen des Programmierens ist die Einzelarbeit wohl die effektivs-
te. Der Schiiler aus einer dritten Klasse beherrscht die textbasierte Pro-
grammiersprache. Er hatte die n6tige Ruhe, um alle Aufgaben sehr konse-
guent durchzuarbeiten. Die Dokumentation und die Struktur der Arbeitsda-
teien war einfach perfekt. Im zweiten Semester erhielt er Unterstiitzung aus
seiner Klasse. Somit konnte auch er mit einem eigenen Roboter am RoboCup
Junior teilnehmen. Die Nachhaltigkeit des Erlernten sah man bei ihm beson-
ders gut. Durch die gute Strukturierung konnte er sofort auf alle Teilaufga- o T
ben zugreifen und er konnte jederzeit Losungen flir komplexere Aufgaben abbildungs - "Slower Rangers”
anbieten. Als Team arbeiteten die Schiiler im zweiten Semester an einer et-

was kreativeren Gestaltung des Roboters. Der Roboter wurde auch so konzipiert, dass er alle Teilauf-
gaben l6sen konnte. Fir den Wettbewerb selber, stellten die Schiiler allerdings die Taktik um. Der
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Roboter sollte nur der Linie folgen und diese Aufgabe dafiir exzellent beherrschen. Bei diesem Team
konnte allerdings nur einer der Schiiler die Reise nach Wien antreten. Der verbleibende Teilnehmer
musste daher alle gestellten Aufgaben — Interview, Trainingszeit einhalten, Umbauen, Programmie-
ren, Startzeit einhalten — alleine bewaltigen. In dieser Stresssituation zeigte sich, wie wichtig ein
Partner ware, denn es unterliefen dem Schiiler ein paar kleine, aber entscheidende Fehler. Ein Platz
unter den besten 30 Teams blieb ihm daher mit Platz 33 nur knapp versagt.

UvU - Team 7
Reines Madchenteam, zwei Madchen aus einer vierten und einer ersten Klasse

Auch im Madchenteam zeigte sich, dass der Altersunterschied groRe Auswirkungen auf den Umgang
mit dem Computer hat. Die Schiilerin der ersten Klasse war fiir den Bau der Roboter zustdndig, die
altere Schilerin versuchte die Programmierung. Die Madchen arbeiteten im Roboterbau etwas lang-
samer als die Burschenteams. Sie mussten sich groBen Problemen mit der Mechanik ihres Roboters
stellen. Diese Probleme zu I6sen fiel ihnen auf Grund fehlender Ideen sichtlich schwer. Die Bauweise
des Roboters fiihrte auch dazu, dass das Team die gestellten Aufgaben nicht so leicht bewiltigen
konnte. Trotz alledem gab es in jeder Stunde leichte Fortschritte. Ende Dezember I6ste sich das Team
leider auf. Die Schilerin aus der vierten Klasse bekam zeitliche Probleme. Das Madchen aus der ers-
ten Klasse fand im Team 2 Unterschlupf.

UvU - Team 8 — ,,Peraubot”
Ein Schiiler aus einer vierten Klasse, vier Schiiler aus den sechsten Klassen

' Dieses Team wollte bereits zum dritten Mal beim RoboCup Junior
starten. Die Schiller dieses Teams arbeiteten nicht mehr mit dem Ba-
sissatz des LEGO Mindstorms NXT. Sie hatten zusatzliche Sensoren zur
Verfliigung und entwickelten selbstandig einen funktionsfahigen
Touchsensor. Die Beobachtung dieser Gruppe ist etwas schwer gefal-
len, da die Schiiler bereits sehr selbstandig arbeiteten und relativ we-
nig Hilfe bendtigten. Die Schiler programmierten einen 8-fach
Lichtsensor. Die grofRte Herausforderung war es, diesen so zu pro-
grammieren, dass die Leistung abrufbar war. Den Schiilern gelangen
immer wieder tolle Fortschritte und der Roboter funktionierte in der
Schule sehr gut. Warum auch immer, wurde auch dieser Roboter kurz
vor dem Wettbewerb RoboCup Junior komplett neu aufgebaut. Fir
. das Abandern des Programms standen nur mehr die Nachte in Wien
zur Verfiigung. Das Team konnte die eigenen Erwartungen nicht erful-

Abbildung 6 - "Peraubot" len.

FACHHOCH?CHULE

TECH‘NI

UvU - Team 9 —,,Dragon Nest“

Team 9 war eigentlich kein Team. Hier arbeitete der
Vater eines Schilers mit seinem Sohn, ein Schiiler aus
einer vierten Klasse, an der Entwicklung und Pro-
grammierung des eigenen Lichtsensors. Der Schiiler
zeichnete die Platine und schrieb mit Hilfe des Vaters
das Testprogramm. Den RoboCup Junior wollte er na-
turlich mit dem eigenen Sensor bestreiten und bildete
schliefRlich mit einem Schiler aus Team 1 ein Team.
Auch hier gab es einen Altersunterschied von 3 Jahren.
Der Schiiler aus der 4. Klasse hatte einen sehr groRen
Wissensvorsprung. Er war zunachst sehr bemiiht und
wollte sein Wissen an den jungen Schiiler weiterge-
ben. Dieser war aber zusehends Uberfordert und ver- Abbildung 7 - "Dragon Nest"
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lor die Freude an Robotik. Der Schiiler meldete sich kurz vor Ostern aus der unverbindlichen Ubung
ab. Somit musste auch hier ein Schiiler alleine in Wien beim Wettbewerb antreten. Dieser erzielte
allerdings ein sensationelles Ergebnis und belegte den 8.Gesamtrang. Nachdem die ersten 6 Platze
von kroatischen Teams belegt wurden, verpasste das Team , Dragon Nest” die Qualifikation fir die
WM in Brasilien nur um 20 Punkte.

UvU - Team 10 - Crepper 0000
j Das Team bildete sich nach dem Wettbewerb Peraubot aus Schi-
O . lern von Team 1 und Team 3. Sie probierten nun auch die textba-
TECH‘\NIKUM WIEN sierte Programmiersprache zu erlernen und versuchten in ihrer
Freizeit ebenfalls neue Programme zu schreiben. Ein Schiiler hatte
sehr viele Ideen und forderte auch mich als Lehrer sehr. Immer
wieder versuchten wir gemeinsam seine Ideen in kleinen Schritten
umzusetzen. Somit sind nun auch meine Programmierkenntnisse
gestiegen und auch der moodle-Kurs wurde durch seine Vorschlage
erweitert. Beim RoboCup Junior hatte das Team nun die Qual der
Wahl. Starten mit dem Programm, geschrieben mit Hilfe der LEGO
Software, oder doch mit dem selbstgeschriebenen Quellcode? Das
Team entschied sich fur die Version mit der LEGO Software. Die
Schiiler lieBen sich von ihrem eingeschlagenen Weg in keinster
Weise abbringen. Sie mussten leider beim RoboCup Junior viel

Lehrgeld zahlen und verlieRen Wien mit gemischten Gefiihlen.

Abbildung 8 - "Crepper 0000"

PH-Labor

Im Wahlpflichtfach hatten wir fiir insgesamt 12 Schiiler 4 Bausatze zur Verfligung. Es bildeten sich
daher 4 Teams zu je 3 Schiilern. Der gréRte Unterschied zur unverbindlichen Ubung war hier natiir-
lich der, dass es sich bei diesem Wahlpflichtfach um Regelunterricht handelte. Wie im Regelunter-
richt Ublich, fiel das Interesse an einem gewissen Thema dadurch sehr unterschiedlich aus. Zwei
Teams fanden das Thema sehr interessant. Sie kamen zu schnellen Erfolgen und hatten wenig Prob-
leme, die Aufgabenstellungen zu bewiltigen. Ein drittes Team profitierte vom groRen Teamgeist in-
nerhalb der Gruppe und konnte schlief3lich auch alle Aufgaben bewaltigen.

Vor allem in den Unterrichtsstunden vor dem Wettbewerb wurden die Teams nochmals vom Ehrgeiz
gepackt, was sich natirlich positiv auf den Lernfortschritt auswirkte.

Als zusatzliche Motivation diente der direkte Vergleichskampf mit den jungen Schiiler_innen der un-
verbindlichen Ubung. Gerade die selbstgebauten Roboter der Teams der ersten Klassen floRten den
dlteren Schilern der Wahlpflichtfachgruppe Respekt ein.

Bei unserem Wettbewerb konnten sich schlieBlich zwei Teams aus der siebten Klasse durchsetzen.
Hier zeigte sich deutlich, dass dltere Schiiler bereits komplexer denken und somit schneller auf gean-
derte Rahmenbedingungen reagieren kénnen.

Der Termin fir den RoboCup Junior war so angesetzt, dass gerade die Schiiler aus den erfolgreichen
Teams mit ihrer Klasse auf Projektwoche waren. Daher konnte leider keines der Teams aus dem Phy-
sik-Labor am RoboCup Junior teilnehmen.
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3 EVALUATION

Neben der Beobachtung im Unterricht und der Durchfiihrung des Wettbewerbs fiihrten wir insge-
samt drei Schiilerumfragen durch.

Aus der Beobachtung der Arbeitsweise und Zusammensetzung der einzelnen Teams, wie im Kapitel
2.5 beschrieben, konnten bereits Riickschliisse Uber kooperatives Lernen und Diversitat gezogen
werden.

Aus der Beobachtung und Durchfiihrung des Wettbewerbs konnten Riickschlisse auf die Motivation
der Schiiler_innen gezogen werden. Diese Beobachtungen wurden durch die Ergebnisse der Schiiler-
umfragen gestiitzt.

Die erste Umfrage im Rahmen der unverbindlichen Ubung fand im November statt. Mit dieser Um-
frage wollten wir herausfinden, ob die Schiiler_innen mit den angebotenen Methoden und der Lern-
freiheit zurecht kommen. Der Fragebogen wurde von uns selbst erstellt. Die Schiiler_innen sollten
auch eine Moglichkeit haben, ihre Rolle im Team zu hinterfragen und sich Gedanken (ber ihre eige-
nen Ziele machen. Aullerdem konnten Verbesserungsvorschlage gemacht werden. Den Fragebogen
,Umfrage zur unverbindlichen Ubung” findet man im Anhang.

Die zweite Umfrage fand in den beiden Unterrichtseinheiten statt, die unmittelbar auf den Wettbe-
werb ,Peraubot” folgten. Ziel dieser Umfrage war es, einerseits den Wettbewerb selbst zu evaluie-
ren. Andererseits wollten wir herausfinden, ob ein Wettbewerb das Interesse und die Motivation der
Schiiler_innen heben kann. Auch der Ausblick, was man spater mit dem erlernten Wissen machen
kann, also die Prasentation des Roboters der Fachhochschule Villach, war Thema in diesem Fragebo-
gen. Den Fragebogen ,,Umfrage zum Wettbewerb” findet man ebenfalls im Anhang.

Die dritte Umfrage fand unmittelbar nach dem Wettbewerb RoboCup Junior statt. Mit dieser Umfra-
ge wollten wir einerseits herausfinden, ob die Schiiler_innen sich mit den Themen der Robotik, auch
in ihrer Freizeit beschaftigen. Andererseits sollten die Schiiler_innen das Jahr nochmals durchgehen
und aus ihrer Sicht bewerten. Auch dieser Fragebogen befindet sich im Anhang.

3.1 Evaluation projektspezifischer Ziele

3.1.1 Inhaltliche Aspekte

Ich mochte hier kurz auf die einzelnen Ziele aus Kapitel 1.2 eingehen.
Teilnahme an ésterreichweiten Robotik-Wettbewerben

Die Teilnahme an dsterreichweiten Wettbewerben war bisher nicht moglich. Die Wettbewerbe fin-
den erst statt. Die Kepler-Robo-League findet heuer erst nach Projektende statt. Es haben sich 7
Teams fiir den Wettbewerb RoboCup Junior angemeldet. Das Ziel, dass sich zumindest zwei Teams
zum RoboCup Junior anmelden, haben wir somit deutlich erreicht.

Vernetzung

Das Ziel der Vernetzung muss man aus mehreren Blickwinkeln betrachten. Innerhalb des Projekt-
teams, also innerhalb der Schule, ist das Ziel der Zusammenarbeit auf alle Fille erreicht. Gemeinsam
und mit Hilfe des BRG Kepler ist es gelungen, einen moodle-Kurs einzurichten. Die Befiillung des Kur-
ses erleichterte das Arbeiten im Unterricht flr beide Lehrer. Im Unterricht konnten wir uns so auf die
Betreuung der einzelnen Gruppen konzentrieren. Die Teamarbeit, insbesondere im Wahlpflichtfach
Physik-Labor, erlaubte uns, sich den Problemen der teilnehmenden Schiiler fiir lange Zeit zu widmen.

Die auRerschulische Vernetzung fiel zweigeteilt aus. Die bisherige Zusammenarbeit mit der Fach-
hochschule Villach verlief sehr positiv. Die Fachhochschule erganzte mit der Prasentation ihres Robo-
ters den Wettbewerb hervorragend und lieferte tolle Einblicke in die Welt der Roboter. Die Auswer-
tung der Im Kapitel 3 beschriebenen Fragebdégen sollte diesen personlichen Eindruck bestatigen.

Seite 14



Das Ziel der Vernetzung mit anderen Schulen Karntens wurde nicht erreicht. Trotz unverbindlicher
Zusagen einer Teilnahme am Wettbewerb und einer flexiblen Terminisierung, war es leider nicht
moglich, andere Schulen fir eine Teilnahme zu gewinnen.

Wir wollen mit der geplanten Lehrerfortbildung im Herbst 2014 einen neuen Versuch starten und wir
werden mit Sicherheit den Wettbewerb Peraubot auch im Schuljahr 2014/15 durchfihren.

Schiiler_innenmotivation

Unserem subjektivem Gefiihl nach ist es gelungen, die Schiler_innenmotivation das ganze Jahr tber
sehr hoch zu halten. Hier natiirlich insbesondere in der Gruppe der , Freiwilligen”, welche die unver-
bindliche Ubung besuchten.

Dieses subjektive Gefiihl wurde durch die Ergebnisse der Fragebogen und durch die Anzahl der Zu-
griffe auf den moodle-Kurs in der Freizeit bestatigt. Im Folgenden sind Teilergebnisse aus den drei
Umfragen, die Aussagen zur Schiiler_innenmotivation darstellen, aufgelistet.

Ich zitiere zunachst Antworten von Schiiler_innen auf die Fragen 1, 7 bzw. 8 von November.
Frage 1: ,Das finde ich gut”

Ich finde gut, dass man lernen kann wie man einen NXT programmiert; das Programmieren; Teamar-
beit; dass man mit seinen Freunden gemeinsam an einem Projekt arbeiten kann; dass man seiner
Kreativitdt freien Lauf lassen kann; Freie Kreativitdt

Frage 7: ,Mein Ziel fur dieses Jahr”

Super programmieren zu kénnen; den Cup gewinnen; mehr Punkte als letztes Jahr; einen Sensor zu
bauen; alle Aufgaben zu l6sen; Beim RoboCup nicht Letzter werden; Mit den Aufgaben fertig werden

Die Frage 8 ,Ich wiirde auch im nachsten Jahr die UvU besuchen, wenn es mir méglich ist“ wurde zu
100% mit Ja beantwortet.

Auch bei der Umfrage im Janner lieRen die Fragen 5 — 7 auf die Schiiler_innenmotivation schlieRen.
Hier zeigte die Auswertung aber doch deutliche Unterschiede zwischen der Gruppe der Schi-
ler_innen, welche die unverbindliche Ubung besuchten und jener Gruppe aus dem Wabhlpflichtfach.

Ich habe neue Erkenntnisse gewonnen Ich mochte mich wieder einem Wettbewerb stellen
12 16
10 14
Py 12—
6 10
4 T 8
6
2 .
0 a_j__-_ :
Sicher eherja eht.er Gar nicht 0 l l
nein Sicher eher ja eher nein Gar nicht
m Unverbindliche Ubung 9 1 1 0 = Unverbindliche Ubung 11 0 0 0
W PH-Labor 1 4 3 1 ¥ PH-Labor 3 3 3 0
Gesamt 10 5 4 1 Gesamt 1 3 3 °
Abbildung 9 - Auswertung Fragebogen Janner Abbildung 10 — Auswertung Fragebogen Janner

In der  Gesamtheit war die  Schi-
ler_innenmotvation als sehr hoch anzusehen.

Motivation, sich intensiver mit Robotik zu befassen

12

- Das Ergebnis aus dem Wahlpflichtfach war aber
8 doch deutlich anders.
6
4
2
0 | J ——
Sicher eherja eher nein Gar nicht
® Unverbindliche Ubung 9 1 1 0
M PH-Labor 2 2 4 1
Gesamt 11 3 5 1

Abbildung 11 - Auswertung Fragebogen Janner
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Die Umfrage direkt nach der Teilnahme am RoboCup Junior war zweigeteilt. Das Ergebnis tber die
Freizeitbeschaftigung mit dem Thema Robotik zeigt Abbildung 12. Hier bedeutet 1, dass sich Schi-
ler_innen sehr oft mit dem Thema auseinandersetzen und 5, dass sich die Schiiler_innen mit diesem
Thema in ihrer Freizeit nie auseinander setzen.

Freizeitbeschaftigung mit den Themen

Robotik

Informatik > LEGO Technik

Abbildung 12

In der Freizeit gab es auf unseren moodle-Kurs immerhin 684 Zugriffe. Auch diese Anzahl zeigt, dass
die Motivation der Schiiler_innen hoch gehalten wurde.

Kooperatives Lernen

Die Schiiler_innen mussten bzw. durften das ganze Jahr (iber im Team arbeiten. Die Beschreibung
der einzelnen Teams wurde bereits im Kapitel 2.5 durchgefiihrt. Das Arbeiten im Team wurde von
den Schiiler_innen als sehr positiv angesehen. Die Beobachtung zeigte, dass die Schiiler_innen in den
Teams voneinander sehr schnell lernten. Die Arbeitsteilung funktionierte natirlich nicht in jedem
Team gleichermallen und einige Teams losten sich daher auch auf. Der GroRteil der Schiiler_innen
profitierte aber von dieser Form der Arbeit enorm.

Eigenbau von Sensoren

Das Ziel, Sensoren selbst zu bauen und so das technische Verstiandnis der Schiiler zu verbessern,
wurde ebenfalls erreicht. Im Rahmen der unverbindlichen Ubung haben die Schiiler der 6. Klasse ei-
nen funktionsfahigen Touch-Sensor gebaut und sie haben diesen auch beim Wettbewerb RoboCup
Junior eingesetzt. Der Sensor wurde auf Eigeninitiative der Schiiler gebaut, sie hatten bereits Vorwis-
sen im Umgang mit dem verwendeten Werkzeug. Weiters ist es uns auch gelungen einen komplexen
Lichtsensor fertig zu stellen. Die Entwicklung dieses Sensors verdanken wir einem engagierten Vater,
der seine Hilfe angeboten hat. Die Perfektion der Umsetzung nahm viel Zeit in Anspruch, das Loten
der Schaltungen wurde aber noch zu einem Projektmeilenstein.

Gender & Diversitiy
Diese Beschreibung erfolgt im Kapitel 3.3
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3.1.2 Prozessaspekte

Das Projekt verlauft ziemlich exakt nach dem in Kapitel 1.4 beschriebenen Zeitplan. Der einzige
Punkt, der zeitlich nicht umgesetzt werden konnte, ist die Entwicklung und der Bau eigener Sensoren
im Physik-Labor. Es wird sich zeigen, ob wir diesen Punkt in den nachsten beiden Monaten des Schul-
jahres noch umsetzen kénnen.

Zur Methodik ist anzumerken, dass der Verlauf im Physik-Labor voéllig nach Plan verlief. In der unver-
bindlichen Ubung Robotik wurde der Verlauf aber bereits in der ersten Stunde auf den Kopf gestellt.
Die Schiiler_innen konnten ihrer Kreativitat freien Lauf lassen, wodurch keine einheitlichen Roboter
gebaut wurden. Die geplante einheitliche Einfliihrung in die textbasierte Programmiersprache konnte
somit nicht umgesetzt werden. Die unterschiedlichen Arbeitsgeschwindigkeiten der verschiedenen
Alterstufen waren dadurch eine der groRten Herausforderungen. Die Schiiler_innen, insbesondere
der ersten Klassen, mussten sich erst an das selbstdndige Arbeiten gewdhnen. Es zeigte sich auch,
dass der Einstieg in ein Schulnetzwerk flir Schulanfanger_innen nicht selbstverstandlich war und die
Navigation im Netzwerk den Schiiler_innen doch einige Schwierigkeiten bereitete. Die Eingewoth-
nungsphase dauerte bei den Schiiler_innen unterschiedlich lange. Gerade deswegen erwies sich der
Einsatz der moodle-Plattform aber als groRRer Vorteil. Die Schiler_innen ab der 7. Schulstufe hatten
keine Probleme die Kursinhalte zu 6ffnen und konnten so sehr friih in die Selbstandigkeit entlassen
werden. Die Schiiler_innen der ersten Klassen bendtigten etwas langer, Ende Marz — also in der letz-
ten Vorbereitungsphase fiir den RoboCup — konnten aber alle Schiiler_innen die Inhalte des moodle-
Kurses abrufen.

3.2 Evaluation aus Sicht der Ziele des Themenprogramms

Im Rahmen des Projekts konnten die Schiller_innen ihrer Kreativitat in unterschiedlichen Bereichen
freien Lauf lassen. Das Bauen von funktionsfdhigen Robotern unterlag keiner Vorschrift. Die Schii-
ler_innen hatten ihre eigenen Ideen und gingen ihre eigenen Irrwege. Eine Veranderung des Robo-
ters flihrte einerseits zu mechanischen Problemen, andererseits zeigten sich Problemen mit fertig ge-
stellten Programmen. Die Schiiler_innen merkten sofort, dass die Kalibrierung von Sensoren eine
sensible Sache ist. Durch das selbstandige Arbeiten der Schiiler_innen gab es auch keine einheitliche
Losung fir ein Problem und alle Schiller_innen mussten zu eigenen Losungen fiir ihren Roboter
kommen.

Abbildung 13

Abbildung 13 zeigt die unterschiedlichsten Losungen der Schiiler_innen fiir dasselbe Problem. Man
sieht hier, dass kein Roboter anndhernd gleich gebaut wurde. Somit war es auch nicht moglich glei-
che Programme zu verwenden. Die Schiiler_innen wurden in ihrer Kreativitat und Selbstandigkeit voll
gefordert.

Diese Selbstandigkeit erhielt von den Schiiler_innen bei der Schlussumfrage beste Noten. Auch wenn
es Situationen gegeben hatte, in denen die Schiiler_innen gerne fertige Loésungen gehabt hatten,
liberwog am Ende die positive Einstellung zum selbstandigen Arbeiten.
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3.3 Evaluation aus Sicht iibergeordneter IMST Ziele

3.3.1 Gender- und Diversitatsaspekte

Durch die breite Altersstreuung der teilnehmenden Schiiler_innen wurde uns Lehrern die unter-
schiedliche Arbeitsweise bei verschiedensten Vorkenntnissen direkt vor Augen gefiihrt. Das Heran-
gehen an Probleme ist stark altersabhangig. Gerade im Bereich der Robotik zeigte sich auch, dass die
Handhabung der eingesetzten Hard- und Software auch fiir Schiiler_innen, die sich in der Freizeit mit
dem Thema beschaftigten, nicht selbstverstandlich war. Bei jungen Schiiler_innen stellte tiberdies
schon das Navigieren im Schulnetz eine besondere Herausforderung dar. Hier blieb die erhoffte Un-
terstiitzung durch altere Schiiler_innen zu Beginn der unverbindlichen Ubung aus. Eine richtige Ver-
mischung der Schiiler_innen unterschiedlicher Altersgruppen und ein Weitergeben von Wissen ergab
sich erst gegen Ende des Projekts. Je ndher die Wienreise zum RoboCup Junior riickte, desto enger
wuchs die Robotik-Gruppe zusammen.

Die Beobachtung des reinen Madchenteams konnte leider nicht das ganze Projekt hindurch durchge-
flihrt werden. In den ersten beiden Monaten zeigte sich, dass die beiden Madchen keinerlei Erfah-
rungen mit LEGO Technik hatten. Sie hatten daher grolRe Schwierigkeiten, die passenden Teile zu-
sammenzufiigen. Man konnte hier allerdings keinen geschlechtsspezifischen Unterschied erkennen.
Auch die anderen Teilnehmer ohne nennenswerte LEGO-Technik Erfahrung hatten zu Beginn grole
Schwierigkeiten. Das Programmieren des Roboters fiel der 14-jahrigen Schiilerin naturgemaR leichter
als der 10 jahrigen Schilerin. Auch hier unterschieden sich die beiden Madchen in keiner Weise von
den teilnehmenden Burschen. Das Herangehen an weitere Aufgaben und das Weiterentwickeln des
Roboters unterschied sich dann doch. Das Mddchenteam lieR sich ldnger Zeit fiir die Uberlegungen
und somit gingen die beiden zunachst weniger Irrwege als viele der anderen Teams.

3.3.2 Schulentwicklungs- und Disseminationsaspekte
Schulentwicklung

Im Rahmen des Projekts hatten wir die Moglichkeit, Aspkete der Informatik auch im Gegenstand
Physik einzubauen. Wahrend die Schiiler_innen im Wahlpflichtfach Physik-Labor sich heuer mit der
reinen Programmierung des Roboters auseinandersetzten, mochten wir in Zukunft den NXT auch zur
Datengewinnung einsetzen. Dazu haben wir bereits Beschleunigungssensoren angekauft und wir sind
dabei einige Unterrichtseinheiten aus dem Buch ,,Hands On Physics with LEGO MINDSTORMS NXT: 10
Lessons for the Classroom" vorzubereiten. Auch fiir eventuelle Themen von vorwissenschaftlichen
Arbeiten gibt es bereits Ideen.

Dissemination

Schiiler_innen der unverbindlichen Ubung erklérten sich spontan bereit am Informationsabend fiir
die Volksschiiler, der heuer am 16. Janner stattfand, ihre Roboter zu prasentieren. Die Schiiler_innen
erklarten interessierten Kindern und ihren Eltern den Ablauf der Ubung und sprachen voller Begeis-
terung Uber das Ziel RoboCup Junior.

Des Weiteren findet sich ein Artikel Gber den Wettbewerb Peraubot und liber den Erfolg beim Ro-
boCup Junior auf unserer Homepage. In der Rubrik ,,Perau im Bild“ werden in kurzen Worten aktuelle
Ereignisse beschrieben: www.peraugym.at/pib

Am Anschlagbrett der Physik findet sich ein Poster, dass die Teilnahme am RoboCup Junior dokumen-
tiert.

Geplant ist auBerdem ein Beitrag im Jahresbericht der Schule. Dieser erscheint alljahrlich im Oktober.
Auch eine Veroffentlichung des Endberichts auf unserer Homepage ist angedacht.

Im Herbst 2014 wird eine Lehrer_innenfortbildung mit dem Thema ,,Physical Computing mit dem
Schwerpunkt ROBOTIK” angeboten. Bei dieser Fortbildung moéchten wir interessierten Kolleg_innen
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die Lernmaterialien, die wir im Rahmen des Projekts vorbereitet haben, naher bringen und unseren
Wettbewerb Peraubot bewerben.
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4 ZUSAMMENFASSUNG

Das Projekt ,Robotik in Wettbewerben” wurde mit zwei vollig unterschiedlichen Gruppen von Schii-
ler_innen durchgeflihrt. Einerseits gab es eine Gruppe von Schiiler_innen, die sich im Rahmen einer
unverbindlichen Ubung freiwillig dem Thema Robotik stellten, andererseits wurde eine Schiilergrup-
pe im Regelunterricht mit dem Thema konfrontiert. Neben der Freiwilligkeit gab es noch einen weite-
ren wesentlichen Unterschied. Im Regelunterricht standen fiir das Thema 6 Doppelstunden zur Ver-
fligung, wiahrend sich die Schiiler_innen der unverbindlichen Ubung von Oktober bis Ende April dem
Thema widmen konnten.

In beiden Vergleichsgruppen arbeiteten die Schiller_innen mit hoher Motivation. Gerade in der un-
verbindlichen Ubung konnten die Schiiler_innen ihrer Kreativitit freien Lauf lassen. Die Zeit fiir den
Bau eines funktionsfahigen Roboters und die Programmierung desselben hielten sich hier lange Zeit
die Waage. Die Betreuung der einzelnen Schiilerteams wurde dabei allerdings zur groBen Herausfor-
derung. Im Regelunterricht hatten die Schiiler_innen einen einheitlichen Roboter zur Verfligung. Hier
stand vor allem das Erlernen des Programmierens im Vordergrund. Aus Sicht der Betreuung war dies
naturgemalfd wesentlich einfacher.

Teams aus beiden Gruppen waren sehr motiviert, um beim Robotik-Wettbewerb Peraubot ihr erlern-
tes Wissen zu testen. Auch wenn dieser Wettbewerb hauptsachlich SpaR machen sollte, verbissen
sich die Schiiler_innen am Tag des Geschehens immer weiter in ihre Programme. Neben Teams aus
einer ersten Klasse starteten auch Teams aus einer siebten Klasse. Die Nervositat und Angespannt-
heit war bei keinem der Teams zu Uibersehen.

Im Rahmen des Projekts wurde die innerschulische Zusammenarbeit mit Fachkollegen gestarkt. Viele
Ideen fir weitere gemeinsame Unterrichtseinheiten zum Thema Robotik wurden bereits geboren.
Durch die Zusammenarbeit mit auRerschulischen Einrichtungen, wie der Fachhochschule Karnten,
konnten wir Lehrer auch tiefere Einblicke in die Welt der Robotik gewinnen.

Der Bau eigener Sensoren konnte ebenfalls mit auBerschulischer Hilfe realisiert werden. Ein Prototyp
ist bereits voll im Einsatz. Diese selbstgebauten Sensoren in weiterer Folge zum Einsatz zu bringen
wird die Schiiler sicherlich dazu motivieren, sich mit der entsprechenden Programmiersprache ausei-
nanderzusetzen.

Auf das Projekt ,,Robotik in Wettbewerben” kénnen wir daher erfolgreich zuriickblicken. Die gesteck-
ten Ziele wurden fast zur Ganze erreicht und das Ergebnis der Schlussumfrage zeigt, dass wir mit dem
Programm die Interessen der Schiiler_innen recht gut getroffen haben.

Trotz des Erfolgs missen wir in Zukunft den Ablauf der einzelnen Unterrichtseinheiten weiter opti-
mieren. Gerade die Evaluation zeigt doch einige Probleme auf. Ein Termin fiir alle Schiiler_innen ei-
ner Schule, die vollig unterschiedliche Voraussetzungen fiir die Arbeit mitbringen, verschafft den
Schiiler_innen sehr viel Freiraum. An einem gemeinsamen Termin kann man als Betreuer aber weder
die Anfanger_innen mit nétiger Ruhe an das Thema heranfiihren, noch die Fortgeschrittenen mit
Problemen konfrontieren und mit ihnen gemeinsam Losungen erarbeiten. Mit diesem Wissen ausge-
stattet wollen wir daher an unserer Schule die unverbindliche Ubung Robotik in Zukunft etwas an-
ders aufbauen. Je nach Anmeldezahlen sollte es zunachst einen Kurs flir Anfanger_innen im Oktober
und November geben, bei dem jeder Schiiler, jede Schiilerin seinen eigenen Roboter zur Verfligung
hat. Hier hat das Projekt gezeigt, dass gerade Schiiler_innen in Einzelarbeit doch am meisten profitie-
ren und ihr Wissen am schnellsten aneignen. Sind die wichtigsten Kenntnisse erlernt, kénnen die
Schiiler_innen Teams bilden. Auch hier zeigte das Projekt eindeutig, dass fiir das Losen der komple-
xen Aufgabenstellungen fiir den Wettbewerb Schiiler_innenteams besser geeignet sind. Der Aus-
tausch untereinander und die unterschiedlichsten Sichtweisen fiir dasselbe Problem fiihren hier
schneller zum Erfolg. Es ist weiters geplant, dass alle Schiiler_innen, die in Zukunft an einem Wett-
bewerb teilnehmen wollen, eine kleine Vorpriifung absolvieren missen. Auch hier erkannte man mit
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Hilfe des Projekts, dass alle im Team vom Programmieren und Bauen zumindest einige Kenntnisse
mitbringen missen, um in Stresssituationen gemeinsam Lésungen zu finden.

Wir freuen uns bereits auf die Lehrer_innenfortbildung im Herbst 2014 und hoffen, dass sich dafiir
einige Kolleg*innen anmelden. Bei dieser Fortbildung werden wir unseren neugeschaffenen Wett-
bewerb nochmals bewerben. Damit sollte es doch noch méglich werden, dass sich in Karnten ein
kleines Netzwerk bildet und sich die Kolleg_innen austauschen kénnen.
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6 ANHANG

IMST - Projekt 1313
Robotik in Wettbewerben

Mag. Arnulf May

Umfrage zur unverbindlichen Ubung Robotik
Bitte beantworte die Fragen vollstindig und gib mir den Fragebogenab.

1. Dasfindeich gut

2, Daskinnte besser sein

3. Wir arbeiten im Team zusammen

4. Ichkenne mich beim Programmieren bisher gut aus

5. Dasist meine Aufgabe im Team:

Bauen Programmieren beides

6. Dasmdchte ich auf alle Falle noch lernen

7. Mein Ziel flir dieses Jahr

8. Ichwiirde auch im nachsten Jahr die unverbindliche Ubung wieder besuchen, wenn esmir
maglich ist

Ja Mein
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[MST - Projekt 1313
Robotik in Wettbewerben

Mag. Arnulf May

Umfrage zum Wettbewerb
Bitte beantworte die Fragen vollstindig und gib mir den Fragebogenab.,

1. DerWetthewerb hatmir insgesamt gefallen
Sehrgut Gut Weniger gut Garnicht

2. DieRegelnund der Ablaufwaren Klar verstandlich
Sicher eherja eher nein Garnicht

3. Ichwarauf den Wetthewerb gutvorbereitet
Sicher eherja eher nein Garnicht

4, Ich bin mit meiner Leistung zufrieden gewesen
Sicher eherja eher nein Garnicht

5. Ichhabe beim Wettbewerb neue Erkenntnisse gewonnen die ich umsetzen will
Sicher eherja eher nein Garnicht

6. Ich méchte mich wieder einem Wetthewerb stellen
Sicher eherja eher nein Garnicht

7. DerWetthewerb hat mich dazu motiviert, mich noch intensiver mit der Robotik zu befassen
Sicher eherja eher nein Garnicht

8. DiePrasentation der Fachhochschule, welche Maglichkeiten es gibt war interessant
Sicher eherja ehernein Garnicht

9. DieFahrtvon RU.D.I hat mich fasziniert
Sicher eherja eher nein Garnicht

10. Das hatte ich noch zu sagen
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IMST - Projekt 1313
Aobotik in Wettbeserhen
Mag. Amulf May
Abschlussumfrage

1. Bitte mache bei den folgenden Diagrammien jeweils ginen Punkt im Gitternetr. Je Sfter du dich

in dier Frefoet mit den Themen auseinardersetrt, desto westder drauflen ist der Punkt
Urter Freizetbeschdftigung kann man folgendes verstehen:
Youtube-Videos, .googein®, spisien, Freunden erzihlen, ..

Freizeitbeschaftigung mit den Themen

2. Bitte denk dir das Jahr  Robotik” nochmals durch. Setoe wieder die Punite im Netz.

Riickblick

3. Hutze bitte die Rlckseite fir Verbesserungsvorschidge zum Thema Robotk, zur unverbundlichen

iUibung, Wonsche
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