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Fur Kinder ab 8 Jahren, sollten schon lesen kénnen

Zielgruppe: Auch Fiir Sekundarstufe 1 geeignet
Zeitrahmen: Gemeinsam mit den Menschlichen Roboter 2-3 Unterrichtsstunden
Fach: Informatik, Digitale Grundbildung
5. Schulstufe:
eindeutige Handlungsanleitungen (Algorithmen) nachvollziehen, ausfiihren sowie selbststandig
formulieren.
6. Schulstufe:
1. ter Nut i igneten Entwickl bung einfache P tellen, diese test d
Lehrplanbezug : g:beurgg::lilpeghfé?eerrsees:]ger:‘euig br;hv:tc):enl;.ngsumge ung einrache Programme erstellen, diese testen un
8. Schulstufe (vorbereitend):
Programme entwerfen und iterativ entwickeln, die Kontrollstrukturen kombinieren, einschlieBlich
verschachtelter Schleifen und zusammengesetzter Konditionale.
Kompetenzen/ | Algorithmisches Denken, Probleme erfassen, alle Situationen berticksichtigen
Lernziele und die L6sung strukturiert darstellen.
Benotigtes Dieses Arbeitspaket baut auf den sequenziellen Menschlichen Roboter
Vorwissen auf. Sowohl inhaltlich, als auch in den Materialien.
Informatik- Algorithmen, Modellierung, Programmieren
konzepte
Typ/Art des
Unterrichts- Unplugged Aktivitat
materials:
e Material vom Arbeitspaket Menschlicher Roboter Voriibung
Benétiate e MO_M_diagramm-kaertchen
Datei eg° e MO_M_Pfeile
’ e MO_M_Wiirfelriss
e MO_B_Beispiel
Sozialform: Gruppenarbeit
VS-Lehrpldne BGBLII Nr. 204/2024:
https://www.ris.bka.gv.at/NormDokument.wxe?Abfrage=Bundesnormen&Ge
setzesnummer=10009286&Artikel=&Paragraf=&Anlage=1&Uebergangsrecht
(21.10.2024)
AHS-Lehrplane in BGBL. Il Nr. 133/2000:
Quellen: https://www.bmb.gv.at/schulen/unterricht/lp/lp ahs unterstufe.html
(19.4.2018)
Digitale Grundbildung BGBL. Il Nr. 71/2018:
https://www.ris.bka.gv.at/eli/bgbl/Il/2018/71/20180419 (19.4.2018)
Alle Bilder CC-BY-NC-SA Informatik-Werkstatt 2026 oder andere Quellen
angeben
Autor/innen: Katharina Brugger, Corinna MoéRlacher
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Vorbereitung:

Dieses Arbeitspaket baut auf den sequenziellen Menschlichen Roboter (Menschlicher
Roboter Voriibung) auf. Die Kartchen mit Bewegungen, die Matten und auch das Spiel
sollten deshalb bereits vorbereitet sein. Man kann in zwei bis drei Unterrichtsstunden beide
Arbeitspakete durchfihren.

Weiters sind die  Materialien MO_M_diagramm-kaertchen, = MO_M_Pfeile,
MO_M_Wiirfelriss auszudrucken, (optional) laminieren und auszuschneiden. Den Wiirfelriss
kann man auch grofd ausdrucken. Eine weitere Hilfe beim Verstandnis ist das Beispiel
MO_B_Beispiel, das auch ausgedruckt zum Vorzeigen verwendet werden kann.

Weiters ist es sinnvoll (aber nicht notwendig), vorher das Thema Aktivitdtsdiagramme
behandelt zu haben.

Einsatz/Handhabung:

Das Setting ist dasselbe, wie fir den menschlichen Roboter. Die Aufgaben werden jedoch
anders. Es kommen Situationen hinzu, wo eine Entscheidung getroffen wird. Der Ausgang
der Bedingung erfolgt nach einem Zufallsprinzip durch einen Wiirfel. Die Schiiler:innen
missen deshalb in ihren gelegten Programmen vorab alle méglichen Situationen erfassen.

Erganzend zum menschlichen Roboter ist zu bemerken, dass die Programme, die
Schiler:innen legen, als Aktivitatsdiagramme interpretierbar sind. Dies kann bzw. soll man
idealerweise bereits beim sequenziellen Teil des menschlichen Roboters einfiihren.

Flige erst nach Aufgaben mit sequenziellen Programmen wird die Verzweigung eingebaut
und nach einer Proberunde mit Beispiel (MO_B_Beispiel) sollen die Gruppen selbst Ablaufe
fir die folgenden Aufgaben programmieren. Als Lehrperson sollte man vor allem auf
korrekte Legeweise und Beriicksichtigung alle Moglichkeiten (bei den Verzweigungen
vorrangig) prifen. Am Ende werden die Abldufe im Plenum vorgelesen und auf der Mappe
nachgegangen. Fehler und Unklarheiten kénnen hier adressiert und besprochen werden.

Varianten und Erganzungsmaglichkeiten:

Neue Aufgaben, Einbauen von Schleifen, verschachtelte Verzweigungen,... das
Arbeitspaket bzw. Material ldsst sich in alle Richtungen erweitern.
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