
SOL-Marktplatz Zürich, 3.4.2013 

Unterrichtseinheit 

SOL-Fachprojekt: "Die Leistung von belasteten Lego-Robotern" 

Rahmenbedingungen 
Fach: Physik 
Schuljahr: 10. (4. Klasse Langzeitgymnasium) 
Zeitrahmen: 8 Lektionen 

Ziel, Ergebnis 
Die Lernenden 

• erarbeiten die Theorie zum Leistungsbegriff. 

• konstruieren und programmieren mit Lego-Mindstorm und RoboLab einen Roboter, 
der fähig ist, messbare mechanische Arbeit über eine messbare Zeitspanne zu 
verrichten. 

• messen die Leistungskurve des Roboters (Leistung in Abhängigkeit der Last) und 
stellen sie graphisch dar. 

• interpretieren und diskutieren ihre Resultate. 

• verfassen eine schriftliche Arbeit in wissenschaftlicher Form (anhand einer Vorlage). 

Kurzbeschreibung 
Nach einer Einführung ins Projekt und Bekanntgabe der Projektziele durch die Lehrperson 
bilden die Lernenden Dreiergruppen. Die Lernenden erarbeiten zuerst anhand von 
Unterlagen die Theorie zum Leistungsbegriff. Danach erstellen sie die Projektskizze: Was für 
ein Roboter soll gebaut werden (Kran, Auto etc.)? Wo liegen die Schwerpunkte? Die 
Lernenden stellen ihre Projektskizze kurz der Lehrperson vor und beginnen dann mit der 
Projektplanung: Wer übernimmt den Bau, wer die Programmierung, wer die 
Datenverarbeitung? Wie sieht der Projektablaufplan aus? Anschliessend folgt die Projekt-
Durchführung. Den Abschluss des Projekts bildet eine schriftliche Arbeit, die formal den 
wissenschaftlichen Kriterien für eine Maturarbeit genügt. Die Lernenden erhalten zuletzt von 
der Lehrperson eine detaillierte Rückmeldung (mündlich und schriftlich) zu Form und Inhalt 
der schriftlichen Arbeit (mittels eines Bewertungsrasters). 

SOL-Spezifisches 
• Prozess: selbständige Planung und Durchführung, Datenverarbeitung und 

Dokumentation 

• Soziale Form: Organisation, Kommunikation und Auftreten in der Gruppe 

• Kognition: Wissenstransfer 

 

Kontakt 
Andreas Lichtenberger 
Kantonsschule Uster 
andreas.lichtenberger@ksuster.ch 
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SOL-Fachprojekt:

Die Leistung von belasteten Lego-Robotern

Andreas Lichtenberger

andreas.lichtenberger@ksuster.ch

          

Die Lernenden

ͻ� ĞƌĂƌďĞŝƚĞŶ�ĚŝĞ�dŚĞŽƌŝĞ�ǌƵŵ�>ĞŝƐƚƵŶŐƐďĞŐƌŝī͘

ͻ� konstruieren und programmieren mit Lego-Mindstorm und RoboLab einen                     

Roboter, der fähig ist, messbare mechanische Arbeit über eine messbare Zeit-

spanne zu verrichten.

ͻ� messen die Leistungskurve des Roboters (Leistung in Abhängigkeit der Last) und 

stellen sie graphisch dar.

ͻ� ŝŶƚĞƌƉƌĞƟĞƌĞŶ�ƵŶĚ�ĚŝƐŬƵƟĞƌĞŶ�ŝŚƌĞ�ZĞƐƵůƚĂƚĞ͘

ͻ� ǀĞƌĨĂƐƐĞŶ�ĞŝŶĞ�ƐĐŚƌŝŌůŝĐŚĞ��ƌďĞŝƚ�ŝŶ�ǁŝƐƐĞŶƐĐŚĂŌůŝĐŚĞƌ�&Žƌŵ͘

          

ͻ� Prozess: selbständige Planung und Durchführung, Datenverarbeitung und Doku-

meŶƚĂƟŽŶ

ͻ� ^ŽǌŝĂůĞ�&Žƌŵ͗�KƌŐĂŶŝƐĂƟŽŶ͕�<ŽŵŵƵŶŝŬĂƟŽŶ�ƵŶĚ��ƵŌƌĞƚĞŶ�ŝŶ�ĚĞƌ�'ƌƵƉƉĞ

ͻ� <ŽŐŶŝƟŽŶ͗�tŝƐƐĞŶƐƚƌĂŶƐĨĞƌ

SOL-Marktplatz Rämibühl, 3. April 2013

Projektablauf

WƌŽũĞŬƚĞǀĂůƵĂƟŽŶ

N�с�ϰϰ�>ĞƌŶĞŶĚĞ�;WƌŽĮůĞ�DE͕�E�ƵŶĚ�tZͿ
Skala: -2, -1, 0, 1, 2

Durchführung: Februar 2011 und 2013

�ŵ�ŚćƵĮŐƐƚĞŶ�ŐĞŶĂŶŶƚĞ��ŶƚǁŽƌƚĞŶ�ĂƵĨ�ĚŝĞ�
&ƌĂŐĞ͕�ǁĂƐ�ĚŝĞ�>ĞƌŶĞŶĚĞŶ�ĂůƐ�ďĞƐŽŶĚĞƌƐ�
ŚŝůĨƌĞŝĐŚ�Ĩƺƌ�ŬƺŶŌŝŐĞ�WƌŽũĞŬƚĞ�ĞŝŶƐĐŚćƚǌĞŶ͗

Ͳ�sŽƌůĂŐĞ�Ĩƺƌ�ĚŝĞ�ǁŝƐƐĞŶƐĐŚĂŌůŝĐŚĞ��ƌďĞŝƚ

- Detailliertes Feedback durch Lehrperson

Ͳ�^ĞůďƐƚŽƌŐĂŶŝƐĂƟŽŶ�ŝŵ�dĞĂŵ

- Zeitmanagement

Rahmenbedingungen Projektziele

^K>Ͳ^ƉĞǌŝĮƐĐŚĞƐ

Fach: Physik

^ĐŚƵůũĂŚƌ͗�ϭϬ͘�;ϰ͘�<ůĂƐƐĞ�>ĂŶŐǌĞŝƚŐǇŵŶĂƐŝƵŵͿ

�ĞŝƚƌĂŚŵĞŶ͗�ϴ�>ĞŬƟŽŶĞŶ

Die Lehrperson macht eine Einführung ins Projekt und gibt den Zeitrahmen 

ƐŽǁŝĞ�ĚŝĞ�̂ ŽǌŝĂůĨŽƌŵ�;�ƌďĞŝƚ�ŝŶ��ƌĞŝĞƌŐƌƵƉƉĞŶͿ�ǀŽƌ͘  Unterlagen für die Lernen-

ĚĞŶ͗�WƌŽũĞŬƚǌŝĞůĞ͕�dŚĞŽƌŝĞ�ǌƵƌ�>ĞŝƐƚƵŶŐ͕�sŽƌůĂŐĞ�Ĩƺƌ�ĚŝĞ�ƐĐŚƌŝŌůŝĐŚĞ��ƌďĞŝƚ͘

�ŝĞ�WƌŽũĞŬƚǌŝĞůĞ�ƐŝŶĚ�ǀŽŶ�ĚĞƌ�>ĞŚƌƉĞƌƐŽŶ�ǀŽƌŐĞŐĞďĞŶ�;ƐŝĞŚĞ�<ĂƐƚĞŶ�ƌĞĐŚƚƐͿ͘

Die Lernenden erhalten von der Lehrperson eine detaillierte Rückmeldung 

(mündlich und schƌŝŌůŝĐŚͿ�ǌƵ�&Žƌŵ�ƵŶĚ�/ŶŚĂůƚ�ĚĞƌ�ƐĐŚƌŝŌůŝĐŚĞŶ��ƌďĞŝƚ�;ŵŝƚ-
ƚĞůƐ�ĞŝŶĞƐ��ĞǁĞƌƚƵŶŐƐƌĂƐƚĞƌƐͿ͘

�ŝĞ�>ĞƌŶĞŶĚĞŶ�ĞƌĂƌďĞŝƚĞŶ�ĚŝĞ�dŚĞŽƌŝĞ�ƵŶĚ�ĞƌƐƚĞůůĞŶ�ĞŝŶĞ�WƌŽũĞŬƚƐŬŝǌǌĞ͘�tĂƐ�
Ĩƺƌ�ĞŝŶ�ZŽďŽƚĞƌ�ƐŽůů�ŐĞďĂƵƚ�ǁĞƌĚĞŶ�;<ƌĂŶ͕��ƵƚŽ�ĞƚĐ͘Ϳ͍�tŽ�ůŝĞŐĞŶ�ĚŝĞ�^ĐŚǁĞƌ-
ƉƵŶŬƚĞ͍��ŝĞ�WƌŽũĞŬƚƐŬŝǌǌĞ�ǁŝƌĚ�ŵŝƚ�ĚĞƌ�>ĞŚƌƉĞƌƐŽŶ�ĚŝƐŬƵƟĞƌƚ͘

�ŝĞ� >ĞƌŶĞŶĚĞŶ�ƉůĂŶĞŶ� ƐĞůďƐƚćŶĚŝŐ͗�tĞƌ�ƺďĞƌŶŝŵŵƚ�ĚĞŶ��ĂƵ͕�ǁĞƌ�ĚŝĞ�WƌŽ-

ŐƌĂŵŵŝĞƌƵŶŐ͕�ǁĞƌ�ĚŝĞ��ĂƚĞŶǀĞƌĂƌďĞŝƚƵŶŐ͍�WƌŽũĞŬƚĂďůĂƵĨƉůĂŶ͍

Bau und Programmierung des Roboters, Versuchsdurchführung, Datenver-

arbeitung durch die Lernenden.

�ŝĞ�>ĞƌŶĞŶĚĞŶ�ǀĞƌĨĂƐƐĞŶ�ĚŝĞ�ƐĐŚƌŝŌůŝĐŚĞ��ƌďĞŝƚ�ŐĞŵćƐƐ�ĚĞŶ�ĨŽƌŵĂůĞŶ�sŽƌŐĂ-

ben für ĞŝŶĞ�ŶĂƚƵƌǁŝƐƐĞŶƐĐŚĂŌůŝĐŚĞ��ƌďĞŝƚ͘

ϭ͘�WZK:�<d/E/d/�d/s�͗�>ĞŝƐƚƵŶŐ͕�ZŽďŽƚĞƌ� � � � � � � � ��� >ĞŚƌƉĞƌƐŽŶ

Ϯ͘�WZK:�<d�/�>��� � � � � � � � � ��� � � � � � � � � >ĞŚƌƉĞƌƐŽŶ

�ŝŶ�<ƌĂŶͲZŽďŽƚĞƌ͕ �ĚĞƌ�,ƵďĂƌďĞŝƚ�ǀĞƌƌŝĐŚƚĞƚ͘

Projektbeispiel

ϳ͘�WZK:�<d�h^t�ZdhE'� � � � � � � � � � � � � � ��� >ĞŚƌƉĞƌƐŽŶ

ϯ͘�WZK:�<d^</���� � � � � � � � � � � ��� ��>ĞŚƌƉĞƌƐŽŶ�фͲх�>ĞƌŶĞŶĚĞ

ϰ͘�WZK:�<dW>�E�� � � � � � � � � � � � � � � � � � ����>ĞƌŶĞŶĚĞ

ϱ͘�WZK:�<d�hZ�,&m,ZhE'�� � � � � � � � � � � � � ����>ĞƌŶĞŶĚĞ

ϲ͘�WZK:�<d��^�,>h^^� � � � � � � � � � � � � � ������ ����>ĞƌŶĞŶĚĞ

ͣ�ŝĞ�<ƵƌǀĞ�Ŷŝŵŵƚ�ǌƵĞƌƐƚ�ůŝŶĞĂƌ�ǌƵ�ƵŶĚ�ŇĂĐŚƚ�
ĚĂŶŶ�Ăď͘�^ĐŚůŝĞƐƐůŝĐŚ�ƐŝŶŬƚ�ĚŝĞ�<ƵƌǀĞ�ƐŽŐĂƌ͘͞

ͣ�Ğƌ�DŽƚŽƌ�ƐĐŚĂŏ�ĚŝĞ�,ƵďƐƚƌĞĐŬĞ�ǌƵĞƌƐƚ�ŝŵ-

ŵĞƌ�ŝŶ�ĚĞƌƐĞůďĞŶ��Ğŝƚ͕�ƵŶĂďŚćŶŐŝŐ�ǀŽŵ�'Ğ-

ǁŝĐŚƚ͘��ĞƐŚĂůď�Ŷŝŵŵƚ�ĚŝĞ�<ƵƌǀĞ�ƉƌŽƉŽƌƟŽ-

ŶĂů�ǌƵƌ�>ĂƐƚ�ǌƵ͘��ĂŶĂĐŚ�ƐĐŚĂŏ�ĞƐ�ĚĞƌ�DŽƚŽƌ�
nicht mehr in derselben Zeit. Seine Leistung  

Ŷŝŵŵƚ�ĚĞƐŚĂůď�Ĩƺƌ�ŚƂŚĞƌĞ�>ĂƐƚĞŶ�ǁŝĞĚĞƌ�Ăď͘͞

Abb. 1:

Lernender am 

Programmieren

Abb. 2:

<ƌĂŶͲZŽďŽƚĞƌ

Abb. 3: Leistungskurve des Roboters
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