Berufsmotorisches Lernen

Andreas Schelten

1. Einleitung

Bei ciner gekonnten Berufstertigkeit erfolgr ein komplizierter Bewegungsablauf schnell, si-
cher, genau und bewegungsdokonomisch. Die Arbeit erscheint dem Betrachter entspann,
frei und miihelos. Die Bewegungen sind harmonisch aufeinander abgestimmt. Der Bewe-
gungsausfithrung liege cine eigentiimliche, fliefende Ganzheit zugrunde.

Im Anfangsstadium des Erlernens einer Berufsfertigkeit dagegen etfolge der komplizierte
Bewegungsablauf langsam, unsicher, ungenau und kriftezehrend. Die Arbeic erscheine
dem Betrachter verkrampft, gezwungen und miihevoll. Die Bewegungen sind disharmo-
nisch. Die Bewegungsausfithrung zerfillt in Teile und weist mehrfach Stérungsstellen auf.

Zwischen diesen beiden Punkten erstrecke sich das berufsmororische Lernen. Im Folgen-
den soll zu seiner Klirung auf Begriffe sowie auf ein Phasenschema berufsmortorischen Ler-
nens eingegangen werden (Kap. 2 und 3). Von dem Phasenschema ausgehend lassen sich
Lernzielstufen berufsmotorischen Lernens festlegen (Kap. 4). Zwischen dem berufsmorori-
schen Lernen und dem impliziten Wissen besteht eine Verbindung (Kap. 5). Es schliefit
sich eine Erérrerung der Bedeutung berufsmotorischen Lernens heute an (Kap. 6). Die
Ausfithrungen miinden in eine kurze Zusammenfassung cin (Kap. 7).

2. Begriffe

Das Verstindnis berufsmotorischen Lernens erfordert eine Reihe von Begriffsserzungen.
Ausgangspunkr ist der Begriff Berufimotorik. Fiir eine Abgrenzung auf verwandre Begriffe
wie Psychomotorik und Sensu- bzw. Sensomororik sei auf Schelten (1983, S. 5f) verwie-
sen.

Die Betufsmotorik umfasst die Gesamtheit der Handlungen eines beruflichen Arbeiten-
den, bei denen sein ganzer Krper in Bewegungen eintritt oder einzelne Glieder in Bewe-
gung eintreten.

» Eine Handlung stcllt dabei die kleinste psychologische Einheit einer willensmifiig ge-
steuerten Verrichtung dar. Eine Einheit besteht aus Wahrnehmung — Verarbeitung —
motorische Verrichtung. Eine Handlung ist ein psychischer Akt Sie ist bewusst (be-
wusstseinspilichtig), motiv- und zielgerichrer.

» Dic Bewegung ist cine Ortsverinderung des ganzen Korpers oder einzelner Glieder in
Raum und Zeit. Die Steuerung und Regelung einer Bewegung ist in der Regel nicht be-
wusstseinspflichrig sondern hschstens bewusstseinsfihig.

» Unter dem berufsmotorischen Lernen wird in Anschluss an Meinel und Schnabel (1977,
S, 223; 2004) das Erwerben, Verfeinern, Festigen und variabel Verfiigbarmachen von
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Berufsfertigkeiten verstanden. Vom dufleren Verhalten her driickt sich der Lernvorgang
in einer zunehmenden Entspannung und Miihelosigkeit bei der Fertigkeitsausiibung
aus. Vom inneren Verhalten her driickt sich der Lernvorgang in einer zunehmenden
Empfindsamkeit des Steuerungs- und Regelungsverhalten aus.

» Unter Berufsfertigkeiten werden motorische Fertigkeiten verstanden, die von Auszubil-
denden innerhalb einer Berufsausbildung bzw. von Mitarbeitern in Qualifizierungsvor-
gingen erworben werden.

» Eine motorische Fertigkeit bezeichnet eine durch Ubung gefestigte und durch Ubung zu-
mindest teilweise automatisierte Handlung bzw. Handlungsfolge. Eine Fertigkeit zeich-
net sich im Stadium des Kénnens dadurch aus, dass sie ohne bewusste Aufmerksamkeit,
d. h. zumindest ohne stindige bewusste Steuerung und Kontrolle abliuft.

3. Phasenschema berufsmotorischen Lernens

Wer eine Fertigkeit erlernt (z. B. Meifleln, Sigen, Feilen, Léten, Brezeln backen, Model-
lieren von Marzipanfiguren, Anlegen eines Verbandes, Montage von Motorabdeckkisten
oder Schweiflen von Heizelementen in Kathodenhiilsen) durchliuft verschiedene Koordi-
nationsphasen. Dies sind die Phasen einer Rahmen-, Detail- und Mikrokoordination. Sie
lassen sich nach einem iufleren und inneren Verhalten beschreiben. Hier im Folgenden
soll die Darstellung des Phasenschemas auf Wesentliches reduziert etfolgen (siche niher

Schelten 1983, S. 8ff.; 1991, S. 47ff.; ebenso Schelten 2005, S. 44ff.).

3.1. Rabmenkoordination

Bei der Entwicklung der Rahmenkoordination muss der Auszubildende zuerst erfassen, in
welcher Reihenfolge die Bewegungselemente erfolgen miissen, ohne dabei in Einzelheiten
zu gehen, wie sie auszufiihren sind. Friiher entwickelte motorische Bewegungsmuster wer-
den bei der Nachahmung einer demonstrierten Fertigkeit der neuen Aufgabe angepasst.
Durch immer neues Probieren treten fiir den Auszubildenden jene Bewegungen, fiir die
sich ein Erfolg andeutet, in den Vordergrund. Schliefflich kommt es zu einer Ordnung
von Bewegungen, bei der er spiirt, dass er auf dem richtigen Wege ist. Der richtige Bewe-
gungsvollzug ist dem Rahmen nach angelegt. Die Rahmenkoordination ist erreicht, wenn
der Auszubildende unter giinstigen Bedingungen in Bezug auf das Werkzeug und das zu
bearbeitende Werkstiick die Fertigkeit bereits ausfithren kann. Die Ausiibung der Fertig-
keit weist jedoch noch Bewegungsfehler auf.

Die Informationsaufnahme und -verarbeitung in der Afferenzsynthese (Empfindungs-
synthese) ist undifferenziert und wird visuell bestimmt. Das duflere Sollbild im Hand-
lungsakzeptor (Handlungsannehmer bzw. -vorwegnehmer) besteht aus einem Grobschema
der Bewegungsabfolge, das lediglich eine Zielantizipation leistet. Das innere Sollbild, die
Erwartete Riickafferenz (Riickempfindung), ist undifferenziert, wird von visuellen Antei-
len beherrscht und ist resultatorientiert. Ein Soll-Ist-Vergleich ist an der dufleren Seite des
Sollbildes, dem Grobschema der Bewegungsabfolge, ausgerichtet und an der Zieletfillung
orientiert.
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Eine vorausschauende Regelung ist dem Auszubildenden noch nicht méglich. Er kann
Storgrofien noch nicht vorwegnehmen und kann seine Handlungen nicht im voraus da-
rauf einstellen.

3.2. Detailkoordination

Mit fortschreitender Ubung durchliuft der Auszubildende die Phase der Detailkoordinati-
on. In dieser Phase beginnen sich die richtig herausgefundenen Bewegungsmuster durch
wiederholte Ubung zu festigen. Eine falsche Reihung innerhalb der Ausbildungshandlun-
gen, die Verwendung unangepasster Programmteile bereits erlernter Bewegungen und Re-
aktionen auf falsche sensorische Hinweise werden allmihlich eliminiert. Die Entwicklung
der Detailkoordination setzt mit dem Stadium der Rahmenkoordination ein und reicht bis
zu dem Stadium, in dem der Auszubildende die Bewegungen zur Erfiillung der Ausbil-
dungsaufgabe nahezu fehlerfrei ausfiihren kann. Allerdings muss der Bewegungsablauf un-
ter den gewohnten und giinstigen Umgebungsbedingungen erfolgen. Das heif8t, ohne sto-
rende Einfliisse gelingt dem Auszubildenden der Bewegungsablauf mit Leichtigkeit und
mit einer relativ hohen Bestindigkeit. Wechseln die Ubungsbedingungen oder sind die
Ausfithrungsbedingungen ungiinstig, weist der Bewegungsvollzug Mingel auf.

Die Informationsaufnahme und -verarbeitung in der Afferenzsynthese ist differenziert
und wird visuell und kinisthetisch getragen. Das duflere Sollbild im Handlungsakzeptor
besteht aus einem Feinschema der Bewegungsabfolge, das eine Ziel- und Situationsantizi-
pation leistet. Das innere Sollbild, die Erwartete Riickafferenz, ist differenziert, wird von
visuellen und kinisthetischen Anteilen bestimmt und ist verlaufsorientiert ausgerichtet.
Ein Soll-Ist-Vergleich ist an der dufleren Seite des Sollbildes, dem Feinschema du Bewe-
gungsabfolge, wie auch an der inneren Seite des Sollbildes, der Erwarteten Riickafferenz,
ausgerichtet.

Eine vorausschauende Regelung ist dem Auszubildenden méglich, solange die gewohn-
ten und giinstigen Ubungsbedingungen beibehalten werden. Treten groflere Storungen
auf oder wird die Ubungssituation stark verindert, reicht die antizipierende Regelung
noch nicht aus.

3.3. Mikrokoordination

Die dritte Phase im berufsmororischen Lernverlauf, die Mikrokoordination, setzt mit dem
Etreichen der Detailkoordination ein und reicht bis zu jenem Stadium, indem die Bewe-
gungsfertigkeit zunchmend autonom wird. Zusitzliche Bewegungen kénnen mit ausge-
filhre werden, ohne dass dies den Fertigkeitsvollzug beeintrichtigt. Die Fertigkeit wird
zum festen Besitz des Auszubildenden. Auch nach Zeiten der Nichtausfithrung der Fertig-
keit sind nur kurze Einiibungszeiten erforderlich, um auf das frithere Leistungsniveau zu
gelangen: Der Bewegungsvollzug, wie er in der Phase der Detailkoordination aufgebaut
worden ist, stabilisiert sich. — Mit weiter fortschreitender Ubung wird die stabilisierte De-
tailkoordination zu einem Héchstmafl an Anpassungsfihigkeit an wechselnde, schwierige
und ungewohnte Bedingungen gefiihrt: Der neu erworbene Bewegungsvollzug kann auf
Situationen mit hohem Neuheitscharakter iibertragen werden: Die Detailkoordination
wird flexibel einsetzbar. Mit der Entwicklung der Flexibilitit einer stabilisierten Detailko-
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ordination erreicht der Auszubildende das Stadium des Kénnens: Er erreicht innerhalb des
in der ersten Lernphase angelegten Rahmens des Bewegungsvollzuges in der dritten
Lernphase einen besonders hohen Grad an Sicherheit und Genauigkeit. — Das bewegungs-
miflige Konnen zeichnet sieh durch eine hoch entwickelte Technik aus. Die Bewegungen
erfolgen schnell, sicher und prizise. Die Bewegungsarbeit erscheint dem Betrachter ent-
spannt, frei und miihelos.

Die Informationsaufnahme und -verarbeitung in der Afferenzsynthese ist sehr differen-
ziert ausgebildet. Die Beteiligung des visuellen Sinnes nimmt statk gegeniiber der des kin-
isthetischen ab. Das duflere Sollbild im Handlungsakzeptor besteht aus einem Feinstsche-
ma der Bewegungsabfolge, das eine Situations-, Programm- und Zielantizipation leistet.
Das innere Sollbild, die Erwartete Riickafferenz, ist sehr differenziert ausgebildet, wird von
kinnisthetischen Anteilen getragen und ist ausgesprochen verlaufsorientiert. Ein Soll-Ist-
Vergleich ist verstirke an der inneren Scite des Solibildes, der Erwarteten Riickafferenz,
ausgerichtet.

Eine antizipative Regelung wird auch unter variierenden Bedingungen méglich. Das er-
reichte Steuerungs- und Regelungsniveau fiihre zur Automatisierung der erlernten Berufs-
fertigkeit. Stabilisiert sich die Bewegungsfertigkeit bei der Automation nicht einseitig, d. h.
wird die Automation unter variierenden Bedingungen flexibel gehalten, so ist es immer
wieder méglich, Teile der Fertigkeit in das Bewusstsein zu rufen und wieder bewusst steu-
ernd und regelnd auszufiihren.

Im Rahmen der Berufsausbildung wird ein Auszubildender eine Fertigkeit in der Regel
nur bis zur Stufe der Detailkoordination erwerben. Das Erlernen einer Fertigkeit bis zur
Stufe der Mikrokoordination erfordert jahrelange Ubung und geht meist iiber die Zeit der
Berufsausbildung hinaus.

Ausgehend von dem Phasenschema berufsmotorischen Lernens lassen sich Lernzielstu-
fen berufsmotorischen Lernens festlegen. Die bisherigen Ausfithrungen werden daran er-
ginzt bzw. in einem anderen Zusammenhang wieder neu aufgenommen. Detailliert zu
den Lernzielstufen berufsmotorischen Lernens: Schelten (1983, S. 129ff.).

4. Lernzielstufen berufsmotorischen Lernens

Eine Hierarchie berufsmotorischer Lernziele besteht in den Lernzielstufen Geleiteter
Nachvollzug (1.), Eigenstindiger Vollzug (2.), Sichere Ausfithrung (3.) und Beherrschung
(4.) (Ubersicht 1). Dem Phasenschema berufsmotorischen Lernens nach sind die Lern-
zielstufen des Geleiteten Nachvollzugs und des Eigenstindigen Vollzugs einer Rahmenko-
ordination zuzuordnen. Die Stufe der Sicheren Ausfithrung entspricht der Detailkoordina-
tion und die Stufe der Beherrschung der Mikrokoordination. Das Hierarchisierungsprin-
zip dieser Lernzielstufung besteht in der zunehmenden Koordination. Damit einher geht
ein Ubergang von einer geschlossenen zu einer offenen Ausbildungssituation. Die Lern-
zielstufen sind im Folgenden nach diesen zwei Gliederungsaspekten, der Ausbildungssitua-
tion und dem Koordinationsverhalten, beschrieben.
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Ubersicht 1: Lernzielstufen berufsmotorischen Lernens

Theoretischer Bezugsrahmen: Lernzielstufen:

Phasen berufsmotorischen Lernens Hierarchisierungsprinzip:’

Zunehmende Koordination bei zunehmend
offen werdender Ausbildungssituation

1. Geleiteter Nachvollzug

Rahmenk inati
nkoordination 2. Eigenstandiger Vollzug

Detailkoordination 3. Sichere Ausfiihrung

Mirkokoordination 4. Beherrschung

Stufe 1: Geleiteter Nachvollzug

@ Ausbildungssituation

Auf der Stufe des Geleiteten Nachvollzugs gelingt ein gefiihrtes Nachgestalten der zu etler-
nenden Berufsfertigkeit. Dies geschieht auf folgende Weise: Der Auszubildende setzt un-
mittelbar nach dem Vormachen des Bewegungsbildes einer Berufsfertigkeit dieses im Zuge
der Nachahmung um: Eine motorische Handlung wird auf die Wahtnehmung einer ande-
ren Person hin, die diese Handlung ausfiihrt, nachgemacht. Der Vollzug der zu erlernen-
den Berufsfertigkeit unterliegt dem durchgingigen und wiederholten Beachten der Bewe-
gungsvorschriften aus den Ausbildungsunterlagen. Der Lernprozess bedarf stindig steuern-
der Hinweise des Ausbilders.

Die Titigkeit des Auszubildenden unterliegt einer unmittelbaren Anleitung. Die Durch-
fithrungsbedingungen beim Erlernen einer Berufsfertigkeit sind festgelegt. Der Auszubil-
dende ist gehalten, den Anleitungen strikt zu folgen. Die Ausbildung erfolgt in einer ge-
schlossenen Situation. Dem Auszubildenden bleibt fiir die Gestaltung der eigenen Titig-
keit bewusst nur wenig Spielraum.

B Koordinationsverhalten
Der Auszubildende verfiigt noch iiber kein eigenstindiges Bewegungsbild. Das Steue-
rungs- und Regelungsverhalten ist noch so undifferenziert ausgebildet, dass der Bewe-
gungsablauf grob und unvollkommen ctfolgt. Der Bewegungsablauf wird hiufig zur Neu-
orientierung unterbrochen. Es erfolgen tastende Versuche, bis sich jenes Bewegungsmuster
einstellt, fiir das sich ein erster Erfolg andeutet. Dabei wird der gesamte Bewegungsvollzug
der zu erlernenden Fertigkeit noch in Teilhandlungen zetlegt, die nacheinander, ohne zu
einem Ganzen integriert zu sein, fiir sich allein bewiltigt werden. Ein Arbeitsfluss liege
noch nicht vor.

Ein Beispiel zum Geleiteten Nachvollzug lautet: Bandstihle unter Verwendung vorgege-
bener Biegeklotze, Schlosser- und Aluminiumhimmer unter unmittelbarer, detaillierter

Anweisung, in Teilaufgaben zergliedert, mafhaltig kalt biegen.
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Stufe 2: Eigenstindiger Vollzug

B Ausbildungssituation
Der Auszubildende ist auf der Stufe des Eigenstindigen Vollzugs noch an die Kontrolle
seiner Ausbildungshandlungen anhand detaillierter Ausbildungsunterlagen gebunden. Die
Durchfiihrungsbedingungen wie Wahl der Werkzeuge und Bestimmung der Arbeitstech-
niken und Beatbeitungsschritte liegen wie auf der Stufe des Geleiteten Nachvollzugs noch
test. Die Ausbildung erfolgt noch in einer verhiltnismiflig geschlossenen Situation. Aller-
dings ist der Auszubildende niche mehr stindig auf Anleitungen angewiesen. Hinweise des
Ausbilders etfolgen nur bei Bedarf, wenn sich ungewohnte Schwierigkeiten bei Bewiltigen
einer Fertigkeit oder Stockungen im Arbeitsablauf einstellen.

Der Auszubildende ist in der Lage, eine Fertigkeit nicht allein aufgrund eines gefiihrten
Nachgestaltens, sondern bereits aufgrund cines selbstindigen Nachgestaltens durchzufiih-
ren.

B Koordinationsverhalten

Im Handlungsakzeptor ist ein Grobschema der Bewegungsabfolge angelegt. Das Grob-
schemata vermittelt dem Auszubildenden ein erstes, eigenes Bewegungsbild der zu erler-
nenden Fertigkeit. Das Bewegungsbild erlaubt bereits eine vorliufige Festigung des Hand-
lungsablaufs. Tastende Versuche und anfingliche Bewegungsirrtiimer sind nahezu iiber-
wunden. Der richtige Bewegungsvollzug ist dem Rahmen nach angelegt. Dagegen muss
aber der Bewegungsablauf noch bewusst gesteuert und geregelt werden. Des bewusste
Steuern und Regeln macht punktuell auch noch ein Unterbrechen des Arbeitsablaufs er-
forderlich.

Der Bewegungsablauf erfolgt vom dufleren Bewegungsbild der noch in einer Grobform.
Der Ablauf ist noch ungenau und instabil. Dies duflert sich in einem noch unangemesse-
nen Krafteinsatz in der Handhabung des Werkzeugs, einer ungeniigenden Bewegungs-
kopplung, cinem nicht der Zielvorstellung entsprechenden Bewegungsumfang und Bewe-
gungstempo sowie ciner noch beeintrichtigten Bewegungsprizision und Bewegungskon-
stanz. So kann ein fliissiges und stérungsfreies Arbeiten nur zum Teil gelingen.

Das oben genannte Beispiel lautet nun zum Eigenstindigen Vollzug: Bandstihle unter
Verwendung vorgegebener Biegeklotze, Schlosser- und Aluminiumhimmer nach Kurzan-
weisung mafShaltig kalt biegen.

Stufe 3: Sichere Ausfiibrung

B Ausbildungssituation
Der Auszubildende hat sich auf der Stufe der Sicheren Ausfilhrung von einer Anleitung
gelost: Er ist nicht mehr an die Kontrolle seiner Ausbildungshandlungen anhand detaillier-
ter Ausbildungsunterlagen gebunden. Die Durchfithrungsbedingungen beim Etlernen ei-
ner Berufsfertigkeit wie Wahl der Werkzeuge und Bestimmungen der Arbeitstechniken
und Bearbeitungsschritte liegen nicht mehr im Detail fest. Die Ausbildung erfolgt bereits
in einer offenen Situation. Zwar ist die Ausbildung auf einen vorgegebenen Tirtigkeitsbe-
reich beschrinkt, die Titigkeit des Auszubildenden erfolgt aber innerhalb dieses Bereichs
selbstbestimmt.

Die gerade durchzufithrende Titigkeit ist mit parallel laufenden und anschliefenden
Titigkeiten, die der Auszubildende selbst auszufiihren hat, funktionsgerecht abgestimmt.
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Der Auszubildende zeige sich fiir den rationellen Finsatz der Arbeitsmittel, fiir die Abstim-
mung mit anderen Personen und fiir die selbstindige Uberpriifung und Weiterleitung der
Arbeitsergebnisse verantwortlich.

® Koordinationsverhalten

Auf der Stufe der Sicheren Ausfithrung verfeinert sich der erlernte bewegungsmiflige Um-
gang mit einem Werkzeug, cinem Werkstiick oder einer Werkzeugmaschine. Die etlernte
Berufsfertigkeit ist bereits zur ersten Gewohnheit geworden. Der Auszubildende hat sich
von der Unsicherheit bei der Ausfithrung der zu erlernenden Fertigkeit gelost. Er braucht
nicht mehr punktuell den Bewegungsablauf zu unterbrechen, um sich iiber Steuerungs-
und Regelungsmafinahmen am Bewegungsablauf zu orientieren. Diese Mafinahmen sind
in den Arbeitsablauf integriert. Der Auszubildende verfiigt iiber selbst gewonnene Arbeits-
erfahrungen und Erkenntnisse, so dass die Informationsaufnahme auf dem Hintergrund
dieser Erfahrungen und Erkenntnisse erfolgen kann.

Vom urspriinglichen Vorbild befreit, verfiigt der Auszubildende im Handlungsakzeptor
iiber ein Feinschema der zu erlernenden Bewegungsabfolge. Das eigene Bewegungsbild er-
laubt es, unter den gewohnten Bedingungen, den Bewegungsablauf genau, bewegungsoko-
nomisch und bestindig auszufithren. So erfolgt der Krafraufwand und die Bewegungs-
kopplung zweckgerichtet. Der Bewegungsumfang und das Bewegungstempo entsprechen
der Zielvorstellung. Die Bewegungsprizision und Bewegungskonstanz sind erhshe. Es liegt
ein ausgeprigter Bewegungsfluss vor. Der Auszubildende hat Vertrauen in seine Bewe-
gungsleistung. Sind mehrere Bewegungsabliufe zu erlernen, werden sie zu Sequenzen in
der richtigen Abfolge verkniipft. Das Incinandergehen der Sequenzen wird harmonisch
aufeinander abgestimmt. Dagegen muss der Bewegungsablauf aber noch bewusst vorge-
nommen werden: Die zu erlernende Bewegungsfertigkeit ist auf der Stufe der Sicheren
Ausfithrung noch bewusstseinspflichtig.

Das oben angefiihrte Beispiel lautet nun zur Sicheren Ausfiihrung: Bandstihle unter
Verwendung erfordetlicher Biegeklotze, Schlosser- und Aluminiumhdmmer mafhaltig kalt
biegen.

Stufe 4: Beherrschung

B Ausbildungssituation

Die Ausbildungsaufgaben, die der Auszubildende zu bewiltigen hat, sind auf der Stufe der
Beherrschung offen: Umfangreiche Aufgaben miissen unter Ausnutzung eines Handlungs-
spielraumes bewiltigt werden. Planende und vorbereitende Titigkeiten gewinnen fiir die
Arbeitsdurchfiithrung an Gewicht. Arbeitsmittel und Arbeitsverfahren werden selbstindig
ausgewihlt. Handlungsalternativen kénnen entwickelt und bei der Ausfithrung der Titig-
keit verfolgt werden, so dass Schwierigkeiten im Arbeitsverlauf vorausschauend begegnet
und problemgerecht iiberwunden werden. Bei der Auswahl der Handlungsalternativen
werden Kosten- und Qualititsanspriiche beriicksichtigt.

B Koordinationsverhalten

Die erlernte Fihigkeit hat auf der Stufe der Beherrschung den Grad des Konnens erreicht.
Der Auszubildende verfiigt im Handlungsakzeptor iiber ein Feinstschema der erlernten
Bewegungsabfolge. Das Feinstschema erméglicht die Vorwegnabme des gesamten Bildes
der Ausbildungshandlung in allen Einzelheiten. So erfolgt der Bewegungsablauf der erlern-
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ten Fertigkeit in einer Feinstform: Der Ablauf ist sehr genau, schr stabil und auch unter
variierenden Bedingungen bestindig.

Am 3ufleren Bewegungsbild zeigt sich besonders eine hohe Zweckmifligkeit im Kraft-
einsatz, ein ausgeprigter Bewegungsthythmus, eine hohe Bewegungsprizision und Bewe-
gungskonstanz. Die erlernte Fertigkeit wird schnell ausgefithrt. Der Ablauf erscheint dem
Beobachter frei und miihelos zu sein.

Die Bewegungsfertigkeit ist zum festen Besitz des Auszubildenden geworden. Auch nach
Zeiten der Nichtausfiihrung der Fertigkeit sind nur kurze Einiibungszeiten erforderlich,
um auf das frithere Leistungsniveau zu gelangen: Die erlernte Fertigkeit hat sich stabili-
siert. Die stabilisierte Fertigkeit ist dariiber hinaus automatisiert. Die Steuerung und Rege-
lung erfolgt vom Bewusstsein entlastet. Informationen, die wihrend des Ablaufs der Bewe-
gungsfertigkeit laufend eintreffen, scheinen die Aufmerksamkeit kurzzuschliefen. Diese
Informationen finden erst Beachtung, wenn unerwartete Stérungen auftreten und das Be-
wusstsein auf die Fertigkeit zuriickgelenkt wird.

Neben der Stabilisierung und Automatisierung bleibt auf der Stufe der Beherrschung die
etlernte Fertigkeit flexibel cinsctzbar. Das erlernte Bewegungskénnen wird zu einem
Héchstmafl an Anpassungsfihigkeit an wechselnde, schwierige und ungewohnte Bedin-
gungen gefiihrt.

Fiir das oben genannte Beispiel heifit es fiir Beherrschung: Stihle unterschiedlichster
Form und Beschaffenheit mithilfe angemessener Biegehilfsmittel und Handwerkzeuge
mafShaltig kalt biegen.

Mit einer Lernzielstufung berufsmotorischen Lernens kann bei der Erstellung berufli-
cher Curricula der Beherrschungsgrad einer zu erlernenden Berufsfertigkeit angegeben
werden. Dariiber hinaus ldsst sich mit dieser Lernzielstufung auch eine Analyse bestehen-
der Ausbildungslehrginge durchfiihren, indem die Vermittlungstiefe der Fertigkeiten be-
stimmt wird, die in dem betreffenden Lehrgang vermittelt werden.

Im weiteren Verlauf der Erorterungen zu einem berufsmotorischen Lernen wire (a) auf
Instruktionshinweise fiir die Entwicklung einer Rahmen-, Detail- und Mikrokoordination
einzugehen. Von Interesse sind ferner (b) Lernschwierigkeiten beim Erwerb von Berufsfer-
tigkeiten. Hier sind natiitliche und nicht natiirliche zu unterscheiden. Natiirliche Lern-
schwierigkeiten beim Erlernen von Berufsfertigkeiten sind in beeintrichtigten Bewegungs-
kennzeichen (Bewegungsfehlern) und selbst gewihlten Bewiltigungsstrategien zu Beginn
des berufsmotorischen Lernvetlaufs zu sehen. Diese Schwierigkeiten bauen sich zumeist
von selbst ab. Der Ausbilder sollte hierauf keinen Einfluss nehmen. Nicht natiirliche Lern-
schwierigkeiten sind kognitiv-perzeptiver (verstandes-wahrnehmungsmifiiger) Art. Diese
bauen sich nicht von alleine ab. Auf sic muss unmittelbar und dirckt eingewitke werden.

Bedeutsam sind dariiber hinaus (¢) Unterweisungsmethoden im Zuge cines berufsmoto-
rischen Lernens. Zu letzteren zihlen besonders die Vier-Stufen-Methode, die analytische
Arbeitsunterweisung sowie die psychoregulativ akzentuiertem Trainingsverfahren in Kom-
bination mit der Vier-Stufen-Methode.

Zu den Punkte a, b und c sei an dieser Stelle niher auf Schelten (1983, 2005), Hacker,
Skell (1993) sowie auf Sonntag (1989, 1993, 1996) und REFA (1991) wic allgemein auf
Friede (1993) verwiesen. Im Folgenden soll auf eine Bezichung zwischen implizitem Wis-
sen und berufsmotorischem Lernen eingegangen werden.
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5. Implizites Wissen und berufsmotorisches Lernen

Eine Verbindung zu dem, was unter implizitem Wissen verstanden werden kann, besteht
zum berufsmotorischen Lernen. Im berufsmotorischen Lernverlauf wird eine Berufsfertig-
keit, wie oben ausgefiihrt, von einer Rahmenkoordination iiber eine Detailkoordination zu
einer Mikrokoordination gefiihrt. In der Mikrokoordination leistet das vorweggenomme-
ne Feinstschema der Bewegungsabfolge eine differenzierte Situations-, Programm- und
Zielantizipation. Eine Steuerung und Regelung wird in der Mikrokoordination mehr un-
bewusst iiber das extrapyramidale Nervensystem durchgefiihrt. Auf der Stufe der Mikroko-
ordination hat eine bewegungsorientierte Fertigkeit hohe implizite Anteile, die nicht mehr
oder nur sehr schwach mit Worten erfassbar sind. So sind z. B. kinisthetische Empfindun-
gen schwer verbalisierbar. Der berufsmotorische Lernvetlauf ist darauf ausgelegt von ei-
nem expliziten Modus in einen impliziten Modus iiberzugehen.

Die Kénnerschaft eines Experten bei einer berufsmotorischen Fertigkeit beruht gerade-
zu, neben einem expliziten, auf einem impliziten Modus. Dies kann sich darin ausdrii-
cken, dass einem Betrachter die Bewegungsarbeit eines Kénners auch bei stérenden Ein-
fliissen entspannt, frei und miihelos erscheint (vgl. Kap. 3.3.). Werkzeug, Werkstiick,
Werkmaterial kénnen vom Geiibten ,mit einem Blick” erfasst werden. Eine Titigkeit wird
oft mit geringerem Kraftaufwand und geringerer Bewegungsweite begonnen, um sich in
Storgroflen ,einzufithlen” und den Regelkreis ,einspielen” zu lassen. Hand und Werkzeug
kinnen zu einer Einheit werden. Das Werkzeug wird als die verlingerte Hand empfun-
den. Der Mitarbeiter wird ,eins mit dem Werkzeug®. Oder in einer iibersteigerten Sicht:
Das Subjekt (Mitarbeiter) und das Objekt (Werkzeug, Werkstiick, Werkmaterial) ver-
schmelzen zu einem Ganzen. Es kommt implizit zu einer Uberwindung der Subjekt-Ob-
jekt-Spaltung. — Nach diesem Ausblick soll im Folgenden abschliefend die Bedeutung be-
rufsmotorischen Lernens eingeschitzt werden.

6. Bedeutung berufsmotorischen Lernens

Das motorische Lernen wird in Wissenschaftsdisziplinen wie die Sportwissenschaft, Psy-
chologie oder Sonderpidagogik breit bearbeitet. In der Berufs- und Arbeitspidagogik ist
das ihr cigene berufsmotorische Lernen weniger intensiv untersucht worden. Neben den
0. g. Arbeiten des Verfassers sind hier besonders Reicherts (1982), Schurer (1984) sowie
Sonntag (1989, 1996) zu nennen. Weiter zuriick liegen die Untersuchungen von Riedel
(1967, 1956, 1940). Die gering ausgeprigte Auseinandersetzung mit diesem Thema mag
heute auch in der abnehmenden Bedeutung berufsmotorischen Lernens fiir eine moderne
Berufsarbeit begriindet liegen. Dies bedarf einer niheren Erliuterung.

Industrielle und gewerbliche Arbeitstitigkeiten lassen sich sinnvoll in eine vier Stufen
umfassende Taxonomie einteilen. Die Stufen folgen dem Verfahren zur Ermittlung von
Regulationsetfordernissen in der Arbeitstitigkeit (VERA) von Volpert u. a. (1983), Oes-
terreich und Volpert (1991), Oesterreich, Leitner und Resch (2000).

Die erste und unterste Stufe bildet die der Sensumotorischen Regulation, bei der Abfol-
gen von Arbeitsbewegungen mit einem iiber die Sinne geleiteten Bewegungsprogramm re-
guliert werden (Beispiel: In vorgefertigten Blechkisten werden verschiedene Kabelzufiih-
rungen, Kondensatoren und ein Schalter zur Bedienung eines Motors eingebaut oder Her-
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stellung von Biskuitrouladen als Beispicl aus dem nicht technischen Bereich). Die zweite
Stufe, die der Handlungsplanung, besteht aus dem Zurechtlegen einer Abfolge unter-
schiedlicher, variabel zu kombinierender Bewegungsprogramme (Beispiel: Handwerkliche
Einzelanfertigung von Schnittwerkzeugen fiir Etikettenstanzmaschinen oder Herstellung
einer mehrstéckigen Hochzeitstorte). Die dritte Stufe, die der Teilzielplanung, bezieht sich
auf Arbeitsfihigkeiten, bei denen Zwischenergebnisse bestimmt werden, die erst bei der
Durchfithrung der Titigkeit niher prizisiert werden kénnen (Beispiel: Reparaturarbeiten
eines Industriemechanikers bei Maschinenschiiden in einer Stanzereiwerkstatt oder Scha-
densbegrenzung bei einem Herstellungsfehler in der Wursterzeugung). Auf der vierten
Stufe, die der Koordination mehrerer Handlungsbereiche, miissen mindestens zwei neben-
einander herlaufende Teilzielplanungsbereiche aufeinander abgestimmt werden (Beispiel:
Fiihren einer Vier-Farben-Druckmaschine).

Ein berufsmotorisches Lernen betreffen Arbeitstitigkeiten auf den Stufen der sensumo-
torischen Regulation und Handlungsplanung. Diese Arbeitstitigkeiten nehmen aber heute
im Zuge eines technisch-6konomischen und produktiven Wandels eher ab. Damit sinkt
die Bedeutung des berufsmotorischen Lernens. In dem Mafle wie heute mehr komplexere
Arbcitstitigkeiten auf den Stufen der Teilzielplanung und Koordination mehrerer Hand-
lungsbereiche zunehmen (z. B. Fiihren rechnergesteuerter Werkzeugmaschinen) wachsen
dic Anforderungen an dispositiven und planerischen Fihigkeiten gegeniiber berufsmotori-
schen Geschicklichkeiten (vgl. auch Volpert 2003, S. 151ff.). Dies heifit, dass das berufs-
motorische Lernen heute nicht mehr so sehr im Rahmen einer Berufsausbildung oder in
betrieblichen Qualifizierungsgingen im Vordergrund steht. — Das berufsmotorische Ler-
nen wird allerdings je nach Berufsfeld seinen eigenen Stellenwert behalten aber gegeniiber

dem kognitiven, personalen und sozialen Lernen in den Hintergrund treten (vgl. auch
Schelten 2000, 2004).

7. Zusammenfassung

Unter dem berufsmotorischen Leinen wird das Erwerben, Verfeinern, Festigen und varia-
bel Verfiigbarmachen von Berufsfertigkeiten verstanden. Vom idufleren Verhalten her
driickt sich der Lernvorgang in einer zunehmenden Entspannung und Miihelosigkeit bei
der Fertigkeitsausiibbung aus. Vom inneren Verhalten her bestimmt sich der Lernvorgang
in einer zunehmenden Empfindsamkeit des Steuerungs- und Regelungsverhaltens.

Wer eine berufsmotorische Fertigkeit erlernt, durchliuft die Phasen einer Rahmen-, De-
tail- und Mikrokoordination. Diese Phasen lassen sich nach einem iufSeren und inneren
Verhalten detailliert beschreiben. Lernschwicerigkeiten im berufsmotorischen Lernverlauf
sind in natiirliche und nichtnatiirliche zu unterscheiden. Eine Hierarchie berufsmotori-
scher Lernziele besteht in den Lernzielstufen: Geleiteter Nachvollzug, Eigenstindiger Voll-
zug, Sichere Ausfiihrung, Beherrschung. Die Kénnerschaft eines Experten bei einer berufs-
motorischen Fertigkeit beruht neben einem expliziten auf einem impliziten Modus. Die
Bedeutung berufsmotorischen Leinens nimme fiir eine moderne Berufsarbeit ab. Im Zuge
eines technisch-6konomischen und produktiven Wandels wachsen die Anforderungen an
dispositiven und planerischen Fihigkeiten gegeniiber berufsmotorischen Geschicklichkei-
ten.
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