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Links oder rechts?! Wie Pfeilkarten beim Programmieren
von Blue-Bots den Perspektivwechsel unterstiitzen konnen

Perspektivwechsel als ein Aspekt raumlicher Orientierung

Die rdumliche Orientierung ist eine Komponente der Raumvorstellung. Sie
meint ,die Fdhigkeit, sich real oder mental im Raum zurechtzufin-
den* (Maier, 1999, S. 40), d.h. sich zu orientieren und Wege navigieren zu
konnen (Francis et al., 2022). Dazu ist es notwendig, dass sich die Person
innerhalb der rdumlichen Situation richtig einordnet und diese nicht aus der
eigenen Position betrachtet (Maier, 1999), was einen Perspektivwechsel er-
forderlich macht. Ist ein Weg aus Sicht eines anderen Objekts zu beschrei-
ben, ist es erforderlich, sich in dieses hineinzuversetzen und beziiglich der
raumlichen Relationen umzudenken: Was ist aus der Perspektive des Objekts
vorne, was hinten? Und was ist aus seiner Sicht rechts und was links? Beim
Perspektivwechsel wird primédr die mentale Vorstellung angesprochen, aber
auch physischen Handlungen spielen bei der rdumlichen Orientierung eine
tragende Rolle (Davis et al., 2015), zum Beispiel Gesten.

Aus einigen Studien, die vor allem im Anschluss an Piagets und Inhelders
beriihmten Drei-Berge-Versuch entstanden sind, geht hervor, dass Kindern
der Perspektivwechsel hiufig schwerféllt. Wahrend Piaget und Inhelder her-
ausfanden, dass Kinder bis zu einem Alter von sieben Jahren hédufig "ego-
zentrisch" vorgehen, d.h. dass sie mehrheitlich aus ihrer eigenen Sicht anstatt
aus einer der vorgegebenen Perspektiven auf die Situation schauen, und erst
ab einem Alter von ca. neun Jahren in der Lage waren, die Perspektive er-
folgreich zu wechseln, fanden spétere Studien heraus, dass dies durchaus
auch bereits jiingeren Kindern gelingt (Niedermeyer, 2013).

Programmieren von Blue-Bots mit Pfeilkarten

Eine Moglichkeit, die riumliche Orientierung zu fordern, bieten Lernroboter
wie der Blue-Bot (Francis et al., 2022). Da die meisten Studien zur Perspek-
tivilbbernahme in den 1970er und 1980er Jahre stattgefunden haben (Nieder-
meyer, 2013), Lernroboter aber erst seit ein paar Jahren populidr werden, ist
es sinnvoll, zu untersuchen, wie der Perspektivwechsel bei deren Program-
mierung gelingen kann. Daher mochte dieser Beitrag der folgenden For-
schungsfrage nachgehen:

Welche Schwierigkeiten treten beim Perspektivwechsel bei der Programmie-
rung eines Blue-Bots auf und wie konnen sie iiberwunden werden?
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Methode und Design

Im Rahmen der Erhebung haben 24 Erst- bis Viertklédssler*innen in Tandems
aus gleichaltrigen Lernenden unterschiedliche Aufgaben mit dem Blue-Bot
bearbeitet. Hier wird eine Szene genauer betrachtet, in der Kinder einen Al-
gorithmus mithilfe von Pfeilkarten legen sollten, geméd3 dem der Roboter
den in Abbildung 1 grau markierten Weg von B2 zu E5 fahren wiirde, wobei
sich dieser physisch wéhrend des gesamten Planungsprozesses nicht von B2
bewegt und mit seinen beiden Augen genauso wie die Kinder in Richtung
von A2 schaut. Die Kinder miissen daher seine Bewegungen in Gedanken
nachvollzielen. Die Bedeutung der Pfeile, die sowohl auf dem Riicken des
Blue-Bots als auch auf den Pfeilkarten zu sehen sind, 14sst sich Abbildung 1
entnehmen. Die videographierte Szene wurde vollstindig transkribiert und
in Anlehnung an die qualitative Inhaltsanalyse nach Kuckartz (2019) ausge-
wertet. Die beiden Sechsjihrigen, deren Bearbeitung sich dieser Beitrag wid-

met, sitzen wie in Abbildung 1 eingezeichnet vor der Bodenmatte.
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Abb. 1: Zu programmierender Weg (links) und Bedeutung der Pfeilkarten (rechts)

Empirische Einblicke

In der folgenden Szene planen die Kinder die Drehbewegung in D2. Zu die-

sem Zeitpunkt wiirde der Blue-Bot in die entgegengesetzte Richtung zu den

Kindern schauen, da sie zu Beginn zwei Links-Pfeile gelegt haben und da-

nach keine weitere Drehung erfolgte.

316 Ele [...] Der Gesicht ist doch hier. [zeigt entsprechend Abb. 2 auf den aus E-
lenas Sicht unteren Rand von D2; [...]] Er muss nach da gucken [zeigt

entsprechend Abb. 2 auf den aus Elenas Sicht rechten Rand von D2].
Nach rechts. [legt eine Rechts-Karte] [...]

Abb. 2: Inbeziehungsetzen der aktuellen mit der zukiinftigen Ausrichtung
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Elena zeigt auf den Rand des Feldes, zu dem der Blue-Bot nach der bisheri-
gen Programmierung schauen wiirde. AnschlieBend zeigt sie auf den Rand,
zu dem der Blue-Bot danach schauen soll. Dieses Vorgehen nutzt sie ver-
mutlich, um den Perspektivwechsel zu erleichtern. Dennoch kommt sie beim
Inbeziehungssetzen dieser beiden Blickrichtungen filschlicherweise zu dem
Schluss, dass sich der Blue-Bot nach rechts drehen muss (#316). Das liegt
wahrscheinlich daran, dass sich erstere Zeigegeste aus Elenas Sicht rechts
von letzterer befindet. Aus Sicht des Blue-Bots ist dies jedoch links. Die
Sechsjdhrige nimmt also eine egozentrische Perspektive ein.

Wihrend der Blue-Bot hier genau in die entgegengesetzte Richtung zu den
Kindern schauen wiirde, wére er bei der Planung der Drehbewegung auf D5
um 90° weitergedreht. Dies zeigt, dass es nicht ausreicht, immer die entge-
gengesetzte Richtung zu nennen, sondern die Kinder sich jedes Mal in die
Blickrichtung des Roboters hineinversetzen miissen. Bei der Planung der
Drehung auf D5 geht Elena etwas anders vor:

318 Ele [...]Undjetzt,und dann [...] Linksrum. Nein. Das ist # [nimmt eine Links-
Karte und hélt sie entsprechend von Abb. 3a iiber D5 und dreht um 90°
nach links; legt die Links-Karte weg und nimmt eine Rechts-Karte; legt
die Rechts-Karte entsprechend von Abb. 3b in D5 und dreht sie um 180°
nach rechts] Ich glaube rechts.

Dass Elena zunichst die falsche Vermutung aufstellt, dass an D5 eine Links-
Drehung erforderlich ist, verdeutlicht nochmals die Schwierigkeit der Unter-
scheidung von rechts und links beim Perspektivwechsel. Das anschlieende
Priifen mittels Pfeilkarten zeigt jedoch, dass es Moglichkeiten gibt, den Per-
spektivwechsel zu erleichtern. Als Elena die Links-Karte tiber das Feld hélt
und sie dreht, scheint sie nicht die gewiinschte Ausrichtung zu erlangen,
denn anschlielend nimmt sie die Rechts-Karte und dreht diese so, dass diese
der Blickrichtung des Blue-Bots entspricht und die Pfeilspitze zu dem Feld
(ES) gerichtet ist, in das der Blue-Bot anschlieBend gehen soll. Auf diese
Weise identifiziert Elena die korrekte Drehrichtung "rechts" (#318).
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Diskussion und Ausblick

Es lésst sich also festhalten, dass der Perspektivwechsel auch bei der Pro-
grammierung von Lernrobotern Schwierigkeiten bergen kann. Ahnlich wie
bei Piaget und Inhelder gehen die Sechsjdhrigen dieser Stichprobe egozent-
risch vor. Elena und Malte iberwinden diese Hiirde, indem sie die Pfeilkar-
ten entsprechend der Ausrichtung des Blue-Bots iiber das Feld halten und
dariiber die Drehrichtung visualisieren. Ein anderes Tandem, das den Weg
als einziges ohne zwischenzeitliches Testen korrekt programmiert hat, hat
die Pfeilkarten in jeder Kurve, aufler in der, in der der Blue-Bot in dieselbe
Richtung wie die Kinder ausgerichtet war, iiber das entsprechende Feld ge-
halten und nicht nur wie Elena an einer. Hierdurch miissen die Kinder den
Perspektivwechsel nicht mehr mental vorziehen, sondern durch das physi-
sche Hineinhalten der Karte wird er "sichtbar". Dadurch wird jedoch ggf. das
Lernen verhindert wird, da die Kinder nicht mehr die Notwendigkeit eines
mentalen Perspektivwechsels sehen. Deshalb gilt in Zukunft zu untersuchen,
wie die Ablosung von dieser Hilfe gelingen kann. Da die Stichprobe dieser
Erhebung eher klein war, sollten zukiinftige Forschungen zudem untersu-
chen, ob dieses Vorgehen auch andere Kinder beim Perspektivwechsel bei
der Rechts-Links-Unterscheidung unterstiitzt. Aulerdem wére es interessant
zu untersuchen, ob bei dieser Hilfe ebenfalls Fehler unterlaufen konnen, wie
es beim Inbeziehungsetzen der aktuellen mit der zukiinftigen Ausrichtung
des Blue-Bots der Fall war.
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