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Prozessanalyse mittels strukturell verfeinerter Prozess-
kodierung — Feinstrukturanalyse der Absichtsregulation

,,Verhalten wird von Absichten, Wiinschen, Motiven, Zielen, Vornahmen ge-
lenkt[...]. Somit ist das Wissen um die eigenen Ziele und Motive ein wichti-
ges Ingredienz der Verhaltenssteuerung® (Ddrner 1988, S. 267).
Nach Dorner existiert fiir o.g. Wissen eine Gedichtnisinstanz, das Absichts-
gedichtnis. Um das Problemloseverhalten von Probanden genauer analysie-
ren zu konnen und die Verhaltenssteuerung wihrend eines Problemldsepro-
zesses nachzuvollziehen, kann eine Feinstrukturanalyse der Absichtsregula-
tion vorgenommen
Derzeitiger Angesirebter Plan Instrumentalitat werden. Die Ab-
Ausgangspunktsa  Zielzustand sy sicht selbst besteht

aus folgenden vier
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Abb. 1: Der Absichtabegriff nach Dorner (1988) konkretisiert mit Losungsgraphen

Der Ausgangspunkt s, ist beim Generieren der Absicht ein Losungs-
graphausschnitt, der aus zwei Mengen von Teilzielen besteht (mind.
eine nicht leer). In Abb. 1 sind diese grau markiert.

Der angestrebte Zielzustand s, wird durch die angestrebte Verdnderung
des Losungsgraphausschnitts beschrieben. Das Ziel in Abb. 1 besteht
darin, TZ, und TZ, miteinander zu verkniipfen. Um dies von realisier-
ten Verknilipfungen abzugrenzen, wird ein, durch ein Doppeltilde un-
terbrochener Verkniipfungspfeil verwendet.

Der Plan (einer Absicht) enthélt Operatoren und Zustinde auf dem Weg
zum (Teil-) Ziel und beantwortet zumindest bruchstiickhaft die Frage
»Was muB} ich tun, um dem Ziel ndher zu kommen?““(ebd., S. 268). In
Abb 1. besteht der Plan darin, aus TZ; und eventuell einem weiteren
Teilziel mit Hilfe des Operators H auf TZ, zu schlie3en.

die Instrumentalitdt beschreibt, wie der Losungsgraphausschnitt in einen
Losungsgraphen der gesamten Aufgabe eingebettet werden soll.
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Feinstrukturanalyse der Absicht am Beispiel des Probanden D11

Zu Beginn des mathematischen Problemloseprozesses der TIMSS-Aufgabe
K10, bei der nach der Grofle des Winkels ZAMB (hier p) gefragt wird,
wobei ABC ein Thalesdreieck darstellt und M der zugehorige Inkreismit-
telpunkt ist, identifiziert der Proband D11 den Winkel bei C als rechten
Winkel und begriindet dies mit dem Satz des Thales. AnschlieBend identi-
fiziert D11 den Zielwinkel und ergénzt diesen in der gegebenen Skizze.

Nachfolgend beschreibt der Proband in Prozesszeile 13 seinen Plan der Lo-

13 |03:35]Ich Gberleg grad ob ich mit Hilfe des sung. Bei d?r Ab-
Innenwinkelsummensatzes theoretisch darauf kommen kann ) swhtskodlerung
zeigt auf den Winkel AMB, dass die Sache ist. Ich brauch dafiir | 1St der Ausgangs-

die beiden Winkel zeigt auf A und B punkt s, ein Lo-
sungsgraphaus-
schnitt, der lediglich den Zielwinkel enthilt. Der ange- strumentalit
. . . . nstrumentalita
strebte Zielzustand s, stellt die Bestimmung der Grof3e
des Zielwinkels dar. D11
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Abb. 2: Kodierung der Absicht von D11 zu PZ 13 T \/\ : I
formuliert sogleich einen Plan zur Bestimmung diese e
Winkels. Der Zielwinkel soll unter Verwendung des =7
i : |WI=?

Innenwinkelsummensatzes berechnet werden. Um die-

se anwenden zu konnen, ist die Kenntnis der WinkelgroBBen der Winkel o
und B, erforderlich. Die Instrumentalitét ist dabei offensichtlich: der Pro-
band mdchte die gegebene Problemaufgabe 16sen. Dazu soll der betrachtete
Losungsgraphausschnitt wie in Abb. 2 dargestellt in den Losungsgraphen
eingebettet werden — allerdings gibt es keinen Weg vom Gesuchten zum
Gegebenem, der iiber die Teilziele ,,|o|=? und ,,|;|=?* flihrt, die Absicht
ist also nicht realisierbar. Deshalb sind die Teilziele und ihre Einbindung in
den Weg rot.
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Nachfolgend betrachtet der Proband den Inkreis und identifiziert die Gera-
de AM als Winkelhalbierende. Bei der Kodierung der Absicht gibt die Pro-

14 |03:48 |Und da der Kreis mal zesszeile 16

15 |03:54 | Der Kreis berihrt hier alle drei Seiten zeigt auf die drei z?xllfSChhlSS dar-
Beriihrpunkte des Inkreises mit den Dreieckseiten. Deshalb ist uber, dass der

das hier eine Winkelhalbierende zeichnet die Linie AM nach Proband die
16a|04:05 | So jetzt muss ich nur noch gucken wie ich das dafiir nutzen vorher formu-
kann. Instrumentalitat
lierte Absicht weiterhin verfolgt und kein Absichts-
wechsel stattfindet. Der Proband mochte die Winkel Cinkeeis )
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Abb. 3: Kodierung der Absicht von D11 zu PZ 14 bis 16a " i: nt

halbierendeneigenschaft nutzen um die WinkelgroBBen A
von o; und B; zu bestimmen. Demnach stellen die
Teilziele ,,|o|=?* und ,,|B;|=?* den Ausgangspunkt der
aktuellen Absicht dar. Das Ziel dieser Absicht besteht

nun darin, diese Teilziele zu errecichen. Der Plan dafiir sieht vor, dies mit
der eben identifizierten Winkelhalbierendeneigenschaft zu realisieren, was
aber so nicht moglich ist (Abb. 3).

Die a-B-Barriere (Gawlick in diesem Band) ist damit an dieser Stelle er-
reicht. Die Winkelgréfen o, und B, lassen sich nicht angeben, da C beliebig
ist. Demnach hat der Proband eine nicht realisierbare Absicht formuliert
und es besteht zum erfolgreichen Losen der Aufgabe die Notwendigkeit der
Absichtsregulation.

D11 versucht allerdings weiterhin die Grof8en der Winkel a; und B, zu be-
stimmen, indem er ein Heuristisches Programm ablaufen ldsst (Gawlick in
diesem Band). Letztendlich 16st der Proband die Aufgabe, indem er die
Gleichung 2|oy[+2|B1/=90° nach |oy| umstellt und dies in die Gleichung
|u|=180°-a,;-B; einsetzt. Demnach wurde die bestehende Absicht reguliert.
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Ergebnisse

Aus theoretischer Sicht hat der Proband seine Absicht modifiziert, d.h. Teile
der bestehenden Absicht beibehalten, andere Teile dieser verworfen und
durch neue Planelemente ergénzt.

Die Modifikation der Absicht liefert die Erkldarung fiir die erfolgreiche
Uberwindung der o-p-Barriere. Zunichst hatte der Proband die Absicht o,
und B; exakt zu berechnen und erreichte damit die a-f-Barriere. Anschlie-
Bend versuchte D11 ,seitwirtsarbeitend” (vgl. Gawlick in diesem Band)
die Barriere zu iiberwinden. Dies fiihrte zur Absichtsmodifikation und da-
mit zur Barriereliberwindung. Angestoen durch das Arbeiten mit Glei-
chungen betrachtete der Proband die Winkel o, und ; nicht mehr als zu be-
rechnende Groflen, sondern als Variablen und modifiziert seine Absicht
folgendermallen: Die exakte Bestimmung der WinkelgréBen der Winkel o
und B; wird ersetzt durch eine von o, und ; abhéngige Gleichung. Das Ab-

sichtselement ,,verwenden der — Cows)

Innenwinkelsumme im Dreieck

ABM* blieb dabei erhalten. S <>
WH

Durch diese Absichtsmodifika- I
tion gelang es dem Probanden |[lv=%° W (lvi=ov"
|

die a-B-Barriere zu iiberwinden
und den Ldsungsgraph sinnvoll
umzustrukturieren, so dass die ‘ - T
Uberbriickung von Gegebenem V B
zu Gesuchtem erfolgen konnte | ¥

“ U Gl(a1,B4)
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und das Problem mit dem Rea- |\~

lisieren der modifizierten Ab- [ = %
sicht geldst war. Der Proband 5 ’ @
hat damit sein Schema erfolg- S x
reich akkommodiert (vgl. Abb. W*,j =2
4).

. Abb. 4: Absichtsmodifikation des Probanden D11
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