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1. USE CASE - ORGANISATION - HYBRIDE LERNSZENARIEN

SYNCHRONE LEHRE

k Live Learning Online LLO | l I ~ Live Learningon Campus LLC |

2 A

i I"f Flipped Classroom -\
Onlinevorlesung

Inhalte (Wissensbasis) aus GSS

Verknupfung mit WBT aus G55

’ Grler_ul_erungaﬁ.'_anssen ﬁ ;.a *  Start mit kompetitivermn Quizz (Wooclap)
* Weniginteraktive Elemente = - *  Problembasiertes Lernen (Fallaufgaben)
* Einfahrung neuer Themenfelder . Modul- Lehrbeauftragte «  Transfer und praktische Anwendung

*  Vorstellung von Anwendungsfeldern verantwortliche . Kollaborative Elements [Gruppen)

.

Prasentationen (Miro) + Diskussion /

4 )

Web Based Training
* interaktive Selbstlerneinheiten ( i) B
Aufgaben zur Selbstiberprifung i

* abrufbarunter Moodle und App Modul

Eigenverantwortliches Lernen \_ verantwortliche _/

k\ Zeit- und ortsunabhangig

_/

o~ .

Guided Self-Studies GSS

ASYNCHRONE LEHRE
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1. USE CASE - ORGANISATION - ZEITABFOLGE

rezeptiv
synchron
'1 digital
GSS (WBT) asynchron
digital
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analog

aktiv
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1. USE CASE - DIDAKTISCHES KONZEPT - LERNTAXONOMIE

r Kénnen (Fertigkeiten) i |
- r Werten (Einstellungen) :
G J
ERSCHAFFEN
BEWERTEN
GSS
ANALYSIEREN > FLIPPED- Komplettes Skript

Interaktive
ANWENDEN LLO CLASSROOM Selbstlerneinheiten
Eigenverantwort-
VERSTEHEN « Thematische Einfihrung neuer liches Lernen
Themenfelder * zeit-und
ERINNERN  Vorstellung von Anwendungsbereichen ortsunabhangig

| Sozialkompetenz |
)

r Selbstkompetenz

¢
r Sachkompetenz
N

el Cdld

Hybrides Lernarrangement unter Berticksichtigung der Lerntaxonomie nach

Euler & Hahn (2004).

KOMPETENZBEREICHE
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1. USE CASE - DIDAKTISCHES KONZEPT

3er 2er

1. Lerninformationen L

. 1. Kommunikation
2. Lernmaterial ” K t’ 1. Test
3. Lernaufgaben - rooperation

fﬂnlinmﬂasungz [Pt;m: !ﬂludulpr{ifung als pr_’nblem— J
Einfuhrung in Themengebiete und Lehrinhalte, Vorstellung des orientierts Arbeit (Fallbasiert)
Lernmaterials und der Lernaufgaben

\

i
GSS WET: Lerninformation, Lernaufgaben, GSS WET:

. Lernmaterial (+ exploratorische Extras) freiwillige Selbsttests

LLC:
Fallstudien, Kooperation + Kollaboration, Losungswege, Prasentationen
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1. USE CASE - BOTINTEGRATION - INDIVIDUALISIERUNG

Custom Knowledge Base

i il PDF, LMS, Docs, Audio, Video ...
Individualisierung auf 2 Ebenen ocs: Audio Video
XN
e )
. ’ LLM
MODUL- TEAM - EMBEDDING
VERANTWORTLICHE BOTPILOT E: MODEL
Didaktisches Design, Lern- —
Botklassen, Features, material
ul P t +Anfi +An, ichert
® . - — R —
ldeen, Material abgestimmt Design- +
\ - auf didaktisches Design <. . '> prompt Anfrage I.'.'.'.I:I PROMPT TUNED
E . Large Language
E T : LLLLL] ] MDdEl
&

STUDlEHENDE' e

LERNBOTS
LEHRENDE
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1. USE CASE - BOTINTEGRATION - INFRASTRUKTUR

1ST LEVEL SUPPORT - INFRASTRUKTUR

REST APl GATEWAY

Authentifiziert durch Benutzer-Token

Middleware AWS Lambda
Sessionmanagement, Promptformatierung, Inputvalidierung
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2. SCAMPER

S C A M P E R

SUBSTITUTE
COMBINE

ADAPT
MODIFY

PUTTO
OTHER USE

ELIMINATE

REARRANGE
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2. SCAMPER

SUBSTITUTE

S

Was kann ersetzt, ausgelagert oder von einer Kl ibernommen werden?

1. Welche Aufgaben in meiner Vorbereitungsphase konnten von einer Kl Ubernommen werden?

2. Welche wiederkehrenden Erklarungen, Feedbacks, Ubungsaufgaben etc. kann eine Kl
durchfuhren?

3. Welche Materialien (Text, Quiz, Strukturierung, Checklisten, Videos) konnen durch eine Kl
ubernommen werden?

4. Was mache ich im Prasenzunterricht, das eine Kl vorab ubernehmen konnte —damit mehr Zeit
fur Anwendung bleibt?
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2. SCAMPER

COMBINE

C

Was passiert, wenn ich Elemente meines Kurses mit KI-Funktionen kombiniere?

1. Welche Kombinationen aus Kl und Materialien konnte Lernenden helfen, besser vorbereitet in
die Prasenzphase zu kommen?

2. Wie kann ich Kl nutzen, um Lernprozesse zu verzahnen?

3. Wie konnte ich Gruppenarbeiten mit einer KI-Moderation oder Ideensammlung kombinieren?

4. Wie kannich Kl in kooperative oder kollaborative Arbeitsphasen integrieren, ohne menschliche
Interaktion zu ersetzen?

5. Welche Unterrichtstools lassen sich sinnvoll mit KI-Assistenten verbinden?
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2. SCAMPER

ADAPT

A

Was kann ich aus anderen Formaten, Modulen, Fachern, Beispielen ubernehmen?

1. Welche KI-Anwendungen aus anderen Disziplinen kann ich an meine Themen anpassen?

2. Welche Prompt-Prototypen kann ich an meine Bedurfnisse anpassen (Lehrende / Lernende)?

3. Wie kann ich eine bestehende Botrolle (Coach, Tutor, Persona) an mein didaktisches Konzept
anpassen?

4. Welche Elemente aus dem Use-Case passen in mein eigenes Szenario? Mit welchen
Anpassungen?

5. Wie kann Kl meine vorhandenen Lernmaterialien transformieren?
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2. SCAMPER

MODIFY

M

Wie kann ich mein Lehr-Lernarrangement modifizieren, um Lernprozesse durch Kl zu
verbessern?

1. Was kann ich vereinfachen, strukturieren, reproduzieren mit Kl (Lernziele, Lernchecklisten,
Zusammenfassungen)?

2. Wo konnte Kl die Komplexitat erhohen (mit Simulationen, Fallvarianten, Perspektivenwechseln)?

3. Wie konnte ich formative Prufungsteile verandern, wenn automatisiertes Kl-Feedback erganzt
wird?

4. Welche Interaktionen kann die Kl erweitern (zusatzliche Fragen, Differenzierung Niveaus,
Erklarungstiefe...)?

5. Wie kann sich mit KI-Unterstutzung die Rolle der Lernenden verandern (Selbststeuerung,
Eigenverantwortung)?

6. Wie wird durch Kl-Integration die Rolle der Lehrenden verandert?
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2. SCAMPER

PUT TO OTHER USE

»

Wie kann ich bestehende Elemente neu oder anders einsetzen mit Kl-

Unterstitzung?

1. Kannichvorhandene Materialien umwandeln in Lernkarten, Quizze, Coachings oder Szenarien?
2. Kannich vorhandene Ubungsaufgaben durch Kl personalisieren?

3. Kann ein Bot Aufgaben ubernehmen, die bisher nur in der Prasenzphase stattfinden?

4. Kannich die Kl nutzen, um Lernfortschritte zu dokumentieren oder Lernwege sichtbar zu

machen?
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2. SCAMPER

ELIMINATE

E

Was kann wegfallen, wenn die Kl meine Prozesse effizienter macht?

1. Welche Redundanzen im Kursverlauf kann die Kl vermeiden helfen?

2. Welche administrativen Tatigkeiten kann ich reduzieren, weil ein Bot z.B.
Strukturierungsaufgaben oder Vorprufungen ubernimmt?

3. Welche Inhalte kann ich aus dem Prasenzteil ausgliedern, weil Kl die Lernenden vorbereiten
kann?

4. Welche Korrekturschritte konnen entfallen, wenn Kl Feedbackunterstutzung bietet?

Welche Workflows konnen verkurzt oder gestrichen werden, wenn die Kl unterstutzt oder

Alternativen schafft?

o
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2. SCAMPER

REARRANGE / REVERSE

R

Was passiert, wenn ich mit Kl die Reihenfolge im Lernprozess verandere?

1. Was ware, wenn Kl-Bots vor der Vorbereitungsphase eingesetzt werden?

2. Was wird moglich, wenn Kl zwischen Vorbereitungsphase und Prasenzphase eine
Lerndiagnostik einbaut?

3. Wo macht es Sinn, einen Kl-Reflexionsbot am Ende der Lernphase einzusetzen (Feedback-
Dialog)?

4. Wie verandert sich das Lernen, wenn Kl wahrend der Prasenzphase live unterstutzt (z.B.
Anwendungsfalle, Cases, Szenarien) generiert?
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3. PROTOTYPING

1> D>

PERSONA AUFGABE STRATEGIE SITUATION DIALOG
1. 2. 3. 4. 5.

Weise der Kl Konkretisiere Unterteile die Beschreibe die Beschreibe, wie

eine oder die Aufgabe Aufgabe in Situation und der Assistent mit

mehrere Rollen der Kl Teilschritte gebe dir interagieren

48| (chronologisch, Zusatzinformatio soll (z.B. ,,Stelle
inhaltlich, wenn/ nen uber das Fragen® oder
dann ...) Einsatzgebiet »Mache

Vorschlage*
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= PLUSES
.~ POTENTIALS
? CONCERNS

OVERCOME CONCERNS
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#CREATINGTOMORROW

Danke fur Eure Aufmerksamkeit.
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