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1  Einleitung

In Wissenschaftsdisziplinen wie der Sportwissenschaft, Psychologie oder Sonderpidagogik wird
das motorische Lernen breit bearbeitet. In der Berufs- und Arbeitspiddagogik ist das ihr eigene
berufsmotorische Lernen weniger intensiv untersucht worden. Neben den Arbeiten des
Verfassers sind hier besonders Reicherts, Schurer sowie Sonntag® zu nennen. Weiter zuriick
liegen die Untersuchungen von Riedel?. Die gering ausgeprigte Auseinandersetzung mit diesem

Thema mag heute auch in der etwas abnehmenden Bedeutung berufsmotorischen Lernens fiir

eine moderne Berufsarbeit begriindet liegen. Dies soll im Folgenden zuvor erldutert werden, um
darauf in Kap. 2 zu Begriffen iiberzugehen. Es schlief3t sich eine Erorterung des Verlaufs eines
berufsmotorischen Lernens in Form eines Phasenschemas an (Kap. 3), das in Lernzielstufen
berufsmotorischen Lernens miindet (Kap. 4). Zwischen dem berufsmotorischen Lernen und dem
impliziten Wissen, iiber das eine erfahrene Fachkraft besonders neben dem expliziten Wissen
verfiigt, besteht eine Verbindung. Hierauf wird kurz eingegangen (Kap. 5), um darauf die
Unterweisung berufsmotorischer Fertigkeiten (Kap. 6) darzustellen. Die Ausfiihrungen werden

in Kap. 7 zusammengefasst.

Industrielle und gewerbliche Arbeitstétigkeiten lassen sich sinnvoll in eine vier Stufen
umfassende Taxonomie einteilen. Die Stufen folgen dem Verfahren zur Ermittlung von

Regulationserfordernissen in der Arbeitstétigkeit (VERA) von Volpert u. a., Oesterreich und
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Volpertsowie Oesterreich, Leitner, Resch’. Die erste und unterste Stufe bildet die der
Sensumotorischen Regulation, bei der Abfolgen von Arbeitsbewegungen mit einem iiber die
Sinne geleiteten Bewegungsprogramm reguliert werden. (Beispiel: In vorgefertigten Blechkisten
werden verschiedene Kabelzufiihrungen, Kondensatoren und ein Schalter zur Bedienung eines
Motors eingebaut oder Herstellung von Marzipankartoffeln als Beispiel aus dem nicht
technischen Bereich). Die zweite Stufe, die der Handlungsplanung, besteht aus dem
Zurechtlegen einer Abfolge unterschiedlicher, variabel zu kombinierender
Bewegungsprogramme (Beispiel: Handwerkliche Einzelanfertigung von Schnittwerkzeugen fiir
Etikettenstanzmaschinen oder Herstellung einer mehrstdckigen Hochzeitstorte). Die dritte Stufe,
die der Teilzielplanung, bezieht sich auf Arbeitsfahigkeiten, bei denen Zwischenergebnisse
bestimmt werden, die erst bei der Durchfiihrung der Tétigkeit néher préizisiert werden kdnnen
(Beispiel: Reparaturarbeiten eines Industriemechanikers bei Maschinenschiden in einer
Stanzereiwerkstatt oder Schadensbegrenzung bei einem Herstellungsfehler in der
Waursterzeugung). Auf der vierten Stufe, die der Koordination mehrerer Handlungsbereiche,
miissen mindestens zwei nebeneinander herlaufende Teilzielplanungsbereiche aufeinander
abgestimmt werden (Beispiel: Fiihren einer Vier-Farben-Druckmaschine oder Renovierung eines
Zimmers, bei der Wasserzuleitung und -ableitung, elektrische Installation, Heizung und

Tapezierung erneuert wird).

Ein berufsmotorisches Lernen betreffen Arbeitstéitigkeiten auf den Stufen der Sensumotorischen
Regulation und Handlungsplanung. Diese Arbeitstéitigkeiten nehmen aber heute im Zuge eines
technisch-6konomischen und produktiven Wandels eher ab. Damit sinkt die Bedeutung des
berufsmotorischen Lernens. In dem Maf3e wie heute mehr komplexere Arbeitstitigkeiten auf den
Stufen der Teilzielplanung und Koordination mehrerer Handlungsbereiche zunehmen (z. B.
Fiihren rechnergesteuerter Werkzeugmaschinen) wachsen die Anforderungen an dispositiven
und planerischen Fihigkeiten gegeniiber berufsmotorischen Geschicklichkeiten®. Dies heiBt, dass
das berufsmotorische Lernen heute nicht mehr so sehr im Rahmen einer Berufsausbildung oder
in betrieblichen Qualifizierungsgingen im Vordergrund steht. Das berufsmotorische Lernen wird
allerdings je nach Berufsfeld seinen eigenen Stellenwert behalten, aber gegeniiber dem

kognitiven, personalen und sozialen Lernen in den Hintergrund treten’.

2  Begriffe berufsmotorischen Lernens

Das Verstiandnis berufsmotorischen Lernens erfordert eine Reihe von Begriffssetzungen.

Ausgangspunkt ist der Begriff Berufsmotorik®. Die Berufsmotorik umfasst die Gesamtheit der
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Handlungen eines beruflich Arbeitenden, bei denen sein ganzer Korper in Bewegungen eintritt
oder einzelne Glieder in Bewegung eintreten. Eine Handlung stellt dabei die kleinste
psychologische Einheit einer willensmafBig gesteuerten Verrichtung dar. Eine Einheit besteht aus
Wahrnehmung — Verarbeitung — motorischer Verrichtung. Eine Handlung ist ein psychischer
Akt: Sie ist bewusst (bewusstseinspflichtig), motiv- und zielgerichtet. Die Bewegung ist eine
Ortsverdanderung des ganzen Korpers oder einzelner Glieder in Raum und Zeit. Die Steuerung
und Regelung einer Bewegung ist in der Regel nicht bewusstseinspflichtig sondern hdchstens

bewusstseinsfahig.

Unter dem berufsmotorischen Lernen wird in Anschluss an Meinel und Schnabel” das Erwerben,

Verfeinern, Festigen und variabel Verfligbarmachen von Berufsfertigkeiten verstanden. Vom
duBeren 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 Regelungsverhaltens
aus. Unter Berufsfertigkeiten werden motorische Fertigkeiten verstanden, die von
Auszubildenden innerhalb einer Berufsausbildung bzw. von Arbeitenden in
Qualifizierungsvorgingen erworben werden. Eine motorische Fertigkeit bezeichnet eine durch
Ubung gefestigte und durch Ubung zumindest teilweise automatisierte Handlung bzw.
Handlungsfolge. Eine Fertigkeit zeichnet sich im Stadium des Konnens dadurch aus, dass sie
ohne bewusste Aufmerksamkeit, d. h. zumindest ohne stdndige bewusste Steuerung und

Kontrolle ablauft.

3  Phasenschema berufsmotorischen Lernens

Wer eine Fertigkeit erlernt (z. B. Meilleln, Sdgen, Feilen, Loten, Brezeln backen, Modellieren
von Marzipanfiguren, Anlegen eines Verbandes, Montage von Motorabdeckkédsten oder
Schweiflen von Heizelementen in Kathodenhiilsen) durchléuft verschiedene
Koordinationsphasen. Dies sind die Phasen einer Rahmen-, Detail- und Mikrokoordination (Abb.
1). Sie lassen sich nach einem &ufleren und inneren Verhalten beschreiben. Hier im Folgenden

soll die Darstellung des Phasenschemas auf Wesentliches reduziert erfolgen®.

(1) Rahmen- (2) Detail- (3) Mikro-
koordination ) koordination koordination

Abb. 1 Phasenschema berufsmotorischen Lernens



Rahmenkoordination

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. Frither entwickelte motorische Bewegungsmuster werden 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. SchlieBlich kommt es zu einer Ordnung von Bewegungen, bei der
er spiirt, dass er auf dem richtigen Wege ist. Der richtige Bewegungsvollzug ist dem Rahmen
nach angelegt. Die Rahmenkoordination ist erreicht, wenn der Auszubildende unter gilinstigen
Bedingungen in Bezug auf das Werkzeug und das zu bearbeitende Werkstiick die Fertigkeit

bereits ausfithren kann. Die Ausiibung der Fertigkeit weist jedoch noch Bewegungsfehler auf.

Die Informationsaufnahme und -verarbeitung in der Afferenzsynthese (Empfindungssynthese) ist
undifferenziert und wird visuell bestimmt. Das duf3ere Sollbild im Handlungsakzeptor
(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 Anteilen beherrscht und
ist resultatorientiert. Ein Soll-Ist-Vergleich ist an der dulleren Seite des Sollbildes, dem
Grobschema der Bewegungsabfolge, ausgerichtet und an der Zielerfiillung orientiert. Eine
vorausschauende Regelung ist dem Auszubildenden noch nicht méglich. Er kann StorgroBen

noch nicht vorwegnehmen und kann seine Handlungen nicht im Voraus darauf einstellen.

Detailkoordination

Mit fortschreitender Ubung durchliuft der Auszubildende die Phase der Detailkoordination. In
dieser Phase beginnen sich die richtig herausgefundenen Bewegungsmuster durch wiederholte
Ubung zu festigen. Eine falsche Reihung innerhalb der Ausbildungshandlungen und die
Verwendung unangepasster Programmteile bereits erlernter Bewegungen und Reaktionen auf
falsche sensorische Hinweise werden allmdhlich 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 Ausbildungsaufgabe
nahezu fehlerfrei ausfiihren kann. Allerdings muss der Bewegungsablauf unter den gewohnten
und giinstigen Umgebungsbedingungen erfolgen. Das heif3t, ohne storende Einfliisse gelingt dem

Auszubildenden der Bewegungsablauf mit Leichtigkeit und mit einer relativ hohen
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Bestindigkeit. Wechseln die Ubungsbedingungen oder sind die Ausfiihrungsbedingungen

ungiinstig, weist der Bewegungsvollzug Méngel auf.

Die Informationsaufnahme und -verarbeitung in der Afferenzsynthese ist differenziert und wird
visuell und kindsthetisch getragen. Das &uflere Sollbild im Handlungsakzeptor besteht aus einem
Feinschema der Bewegungsabfolge, das eine Ziel- und Situationsantizipation leistet. Das innere
Sollbild, die Erwartete Riickafferenz, ist differenziert, wird von visuellen und kinésthetischen
Anteilen bestimmt und ist verlaufsorientiert ausgerichtet. Ein Soll-Ist-Vergleich ist an der
duBeren Seite des Sollbildes, dem Feinschema der Bewegungsabfolge, wie auch an der inneren
Seite des Sollbildes, der Erwarteten Riickafferenz, ausgerichtet. Eine vorausschauende Regelung
ist dem Auszubildenden méglich, solange die gewohnten und giinstigen Ubungsbedingungen
beibehalten werden. Treten groBere Stérungen auf oder wird die Ubungssituation stark veréindert,

reicht die antizipierende Regelung noch nicht aus.

Mikrokoordination

Die dritte Phase im berufsmotorischen Lernverlauf, die Mikrokoordination, setzt mit dem
Erreichen der Detailkoordination ein und reicht bis zu jenem Stadium, in dem die
Bewegungsfertigkeit zunehmend autonom wird. Zusétzliche Bewegungen konnen mit ausgefiihrt
werden, ohne dass dies den Fertigkeitsvollzug beeintrachtigt. Die Fertigkeit wird zum festen
Besitz des Auszubildenden. Auch nach Zeiten der Nichtausfiihrung der Fertigkeit 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 stabilisierende Detailkoordination zu einem
Hochstmass an Anpassungsfahigkeit an wechselnde, schwierige und ungewohnte Bedingungen
gefiihrt: Der neu erworbene Bewegungsvollzug kann auf Situationen mit hohem
Neuheitscharakter {ibertragen werden: Die Detailkoordination wird flexibel einsetzbar. Mit der
Entwicklung der Flexibilitdt einer stabilisierten Detailkoordination erreicht der Auszubildende
das Stadium des Konnens: 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 bewegungsméBige Konnen zeichnet sich durch eine hoch entwickelte Technik
aus. Die Bewegungen erfolgen schnell, sicher und prizise. Die Bewegungsarbeit erscheint dem

Betrachter entspannt, frei und miihelos.

Die Informationsaufnahme und -verarbeitung in der Afferenzsynthese ist sehr differenziert

ausgebildet. Die Beteiligung des visuellen Sinnes nimmt stark gegeniiber der des kinésthetischen
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ab. Das duBlere Sollbild im Handlungsakzeptor besteht aus einem Feinstschema der
Bewegungsabfolge, das eine Situations-, Programm- und Zielantizipation leistet. Das innere
Sollbild, die Erwartete Riickafferenz, ist sehr differenziert ausgebildet, wird von kindsthetischen
Anteilen getragen und ist ausgesprochen verlaufsorientiert. Ein Soll-Ist-Vergleich ist verstarkt an
der inneren Seite des Sollbildes, der Erwarteten Riickafferenz, ausgerichtet. Eine antizipative
Regelung wird auch unter variierenden Bedingungen mdéglich. Das erreichte Steuerungs- und
Regelungsniveau fiihrt zur Automatisierung der erlernten Berufsfertigkeit. Stabilisiert sich die
Bewegungsfertigkeit bei der Automation nicht einseitig, d. h. wird die Automation unter
variierenden Bedingungen flexibel gehalten, so ist es immer wieder moglich, Teile der Fertigkeit

in das Bewusstsein zu rufen und wieder bewusst steuernd 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.

Im weiteren Verlauf der Erdrterungen zu einem berufsmotorischen Lernen wére (a) auf
Instruktionshinweise fiir die Entwicklung einer Rahmen-, Detail- und Mikrokoordination
einzugehen. Von Interesse sind ferner (b) Lernschwierigkeiten beim Erwerb von
Berufsfertigkeiten. Hier sind natiirliche und nicht natiirliche zu unterscheiden. Natiirliche
Lernschwierigkeiten beim Erlernen von Berufsfertigkeiten sind in beeintrachtigten
Bewegungskennzeichen (Bewegungsfehlern) und selbst gewidhlten Bewéltigungsstrategien zu
Beginn des berufsmotorischen Lernverlaufs zu sehen. Diese Schwierigkeiten bauen sich zumeist

von selbst ab. Der Ausbilder sollte hierauf keinen Einfluss nehmen.

Nicht natiirliche Lernschwierigkeiten sind kognitiv-perzeptiver (verstandes-
wahrnehmungsméiBiger) Art. Diese bauen sich nicht von alleine ab. Auf sie muss unmittelbar
und direkt eingewirkt werden. Zu den Punkten (a) und (b) sei an dieser Stelle ndher auf Arbeiten

des Verfassers hingewiesen’.

Ausgehend von dem Phasenschema berufsmotorischen Lernens lassen sich Lernzielstufen

berufsmotorischen Lernens festlegen'®.
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4  Lernzielstufen berufsmotorischen Lernens

Eine Hierarchie berufsmotorischer Lernziele besteht in den Lernzielstufen Geleiteter

Nachvollzug (1.), Eigenstindiger Vollzug (2.), Sichere Ausfiihrung (3.) und Beherrschung (4.)
(Abb. 2). Dem Phasenschema berufsmotorischen Lernens nach sind die Lernzielstufen des
Geleiteten Nachvollzugs und des Eigenstidndigen Vollzugs einer Rahmenkoordination
zuzuordnen. Die Stufe der Sicheren Ausfiihrung entspricht der Detailkoordination und die Stufe
der Beherrschung der Mikrokoordination. Das Hierarchisierungsprinzip dieser Lernzielstufung
besteht in der zunehmenden Koordination. Damit einher geht ein Ubergang von einer
geschlossenen zu einer offenen Ausbildungssituation. Die Lernzielstufen sind im Folgenden
nach diesen zwei Gliederungsaspekten, der Ausbildungssituation und dem

Koordinationsverhalten, beschrieben.

Theoretischer Bezugsrahmen: Lernzielstufen:

Phasen berufsmotorischen Lernens Hierarchisierungsprinzip:
Zunehmende Koordination bei zunehmend
offen werdender Ausbildungssituation

Rahmenkoordination 1. Geleiteter Nachvollzug
2. Eigensténdiger Vollzug

Detailkoordination 3. Sichere Ausfiihrung

Mikrokoordination 4. Beherrschung

Abb. 2 Lernzielstufen berufsmotorischen Lernens

Stufe 1: Geleiteter Nachvollzug

Ausbildungssituation

Auf der Stufe des Geleiteten Nachvollzugs gelingt ein gefiihrtes Nachgestalten der zu
erlernenden Berufsfertigkeit. Dies geschieht auf folgende Weise: Der Auszubildende setzt
unmittelbar nach dem Vormachen des Bewegungsbildes einer Berufsfertigkeit dieses im Zuge
der Nachahmung um: Eine motorische Handlung wird auf die Wahrnehmung einer anderen
Person hin, die diese Handlung ausfiihrt, nachgemacht. Der Vollzug der zu erlernenden
Berufsfertigkeit unterliegt dem durchgéngigen und wiederholten Beachten der
Bewegungsvorschriften aus den Ausbildungsunterlagen. Der Lernprozess bedarf stindig

steuernder Hinweise des Ausbilders.
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Die Tatigkeit des Auszubildenden unterliegt einer unmittelbaren Anleitung. Die
Durchfiihrungsbedingungen beim Erlernen einer Berufsfertigkeit sind festgelegt. Der
Auszubildende ist gehalten, den Anleitungen strikt zu folgen. Die Ausbildung erfolgt in einer
geschlossenen Situation. Dem Auszubildenden bleibt fiir die Gestaltung der eigenen Tétigkeit

bewusst nur wenig Spielraum.

Koordinationsverhalten

Der Auszubildende verfligt noch iiber kein eigenstdndiges Bewegungsbild. Das Steuerungs- und
Regelungsverhalten ist noch so undifferenziert ausgebildet, dass der Bewegungsablauf grob und
unvollkommen erfolgt. Der Bewegungsablauf wird hiufig zur Neuorientierung 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 zerlegt, die nacheinander, ohne zu einem Ganzen integriert zu sein, fiir sich

allein bewaltigt werden. Ein Arbeitsfluss liegt noch nicht vor.

Ein Beispiel zum Geleiteten Nachvollzug lautet: Bandstéhle unter Verwendung vorgegebener
Biegeklotze, Schlosser- und Aluminiumhdmmer unter unmittelbarer, detaillierter Anweisung, in

Teilaufgaben zergliedert, maBBhaltig kalt biegen.

Stufe 2: Eigenstandiger VVollzug

Ausbildungssituation

Der Auszubildende ist auf der Stufe des Eigenstédndigen Vollzugs noch an die Kontrolle seiner
Ausbildungshandlungen anhand detaillierter Ausbildungsunterlagen gebunden. Die
Durchfiihrungsbedingungen wie Wahl der Werkzeuge und Bestimmung der Arbeitstechniken
und Bearbeitungsschritte liegen wie auf der Stufe des Geleiteten Nachvollzugs noch fest. Die
Ausbildung erfolgt noch in einer verhiltnisméBig geschlossenen Situation. Allerdings ist der
Auszubildende nicht mehr stdndig auf Anleitungen angewiesen. Hinweise des Ausbilders
erfolgen nur bei Bedarf, wenn sich ungewohnte Schwierigkeiten beim Bewiltigen einer

Fertigkeit oder Stockungen im Arbeitsablauf einstellen.

Der Auszubildende ist in der Lage, eine Fertigkeit nicht allein auf Grund eines gefiihrten

Nachgestaltens sondern bereits auf Grund eines selbstindigen Nachgestaltens durchzufiihren.

Koordinationsverhalten
Im Handlungsakzeptor ist ein Grobschema der Bewegungsabfolge angelegt. Das Grobschema
vermittelt dem Auszubildenden ein erstes, eigenes Bewegungsbild der zu erlernenden Fertigkeit.

Das Bewegungsbild erlaubt bereits eine vorldufige Festigung des Handlungsablaufs. Tastende
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Versuche und anfiangliche Bewegungsirrtiimer sind nahezu iiberwunden. Der richtige
Bewegungsvollzug ist dem Rahmen nach angelegt. Dagegen muss aber der Bewegungsablauf
noch bewusst gesteuert und geregelt werden. Das bewusste Steuern und Regeln macht punktuell

auch noch ein Unterbrechen des Arbeitsablaufs erforderlich.

Der Bewegungsablauf erfolgt vom dueren Bewegungsbild her noch in einer Grobform. Der
Ablauf ist noch ungenau und instabil. Dies duf3ert sich in einem noch unangemessenen
Krafteinsatz in der Handhabung des Werkzeugs, einer ungeniigenden Bewegungskopplung,
einem nicht der Zielvorstellung entsprechenden Bewegungsumfang und Bewegungstempo sowie
einer noch beeintrachtigten Bewegungsprézision und Bewegungskonstanz. So kann ein fliissiges

und storungsfreies Arbeiten nur zum Teil gelingen.

Das oben genannte Beispiel lautet nun zum Eigenstindigen Vollzug: Bandstéhle unter
Verwendung vorgegebener Biegeklotze, Schlosser- und Aluminiumhdmmer nach

Kurzanweisung maBhaltig kalt biegen.

Stufe 3: Sichere Ausfiihrung

Ausbildungssituation

Der Auszubildende hat sich auf der Stufe der Sicheren Ausfiithrung von einer Anleitung geldst:
Er ist nicht mehr an die Kontrolle seiner Ausbildungshandlungen anhand detaillierter
Ausbildungsunterlagen gebunden. Die Durchfiihrungsbedingungen beim Erlernen einer
Berufsfertigkeit wie Wahl der Werkzeuge und Bestimmungen der Arbeitstechniken und
Bearbeitungsschritte liegen nicht mehr im Detail fest. Die Ausbildung erfolgt bereits in einer
offeneren Situation. Zwar ist die Ausbildung auf einen vorgegebenen Tétigkeitsbereich
beschrinkt, die Tétigkeit des Auszubildenden erfolgt aber innerhalb dieses Bereiches selbst

bestimmt.

Die gerade durchzufiihrende Tatigkeit ist mit parallel laufenden und anschlieBenden Tétigkeiten,
die der Auszubildende selbst auszufiihren hat, funktionsgerecht abgestimmt. Der Auszubildende
zeigt sich fiir den rationellen Einsatz der Arbeitsmittel, flir die Abstimmung mit anderen
Personen und fiir die selbststiindige Uberpriifung und Weiterleitung der Arbeitsergebnisse

verantwortlich.

Koordinationsverhalten
Auf der Stufe der Sicheren Ausfiihrung verfeinert sich der erlernte bewegungsméfige Umgang
mit einem Werkzeug, einem Werkstiick oder einer Werkzeugmaschine. Die erlernte

Berufsfertigkeit ist bereits zur ersten Gewohnheit geworden. Der Auszubildende hat sich von der
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Unsicherheit bei der Ausfiihrung der zu erlernenden Fertigkeit gelst. Er braucht nicht mehr
punktuell den Bewegungsablauf zu unterbrechen, um sich iiber Steuerungs- und
RegelungsmaBnahmen am Bewegungsablauf zu orientieren. Diese MaBBnahmen sind in den
Arbeitsablauf integriert. Der Auszubildende verfiigt iiber selbst gewonnene Arbeitserfahrungen
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 erlaubt es, unter
den gewohnten Bedingungen, den Bewegungsablauf genau, bewegungsdékonomisch und
bestidndig auszufiihren. So erfolgt der Kraftaufwand und die Bewegungskopplung
zweckgerichtet. Der Bewegungsumfang und das Bewegungstempo entsprechen der
Zielvorstellung. Die Bewegungsprizision und Bewegungskonstanz sind erhoht. Es liegt ein
ausgepragter Bewegungsfluss vor. Der Auszubildende hat Vertrauen in seine
Bewegungsleistung. Sind mehrere Bewegungsablaufe zu erlernen, werden sie zu Sequenzen in
der richtigen Abfolge verkniipft. Das Ineinandergehen der Sequenzen wird harmonisch
aufeinander abgestimmt. Dagegen muss der Bewegungsablauf aber noch bewusst vorgenommen
werden: Die zu erlernende Bewegungsfertigkeit ist auf der Stufe der Sicheren Ausfiihrung noch

bewusstseinspflichtig.

Das oben angefiihrte Beispiel lautet nun zur sicheren Ausfiihrung: Bandstihle unter Verwendung

erforderlicher Biegeklotze, Schlosser- und Aluminiumhdmmer mafhaltig kalt biegen.

Stufe 4: Beherrschung

Ausbildungssituation

Die Ausbildungsaufgaben, die der Auszubildende zu bewiéltigen hat, sind auf der Stufe der
Beherrschung offen: Umfangreiche Aufgaben miissen unter Ausnutzung eines
Handlungsspielraumes bewiltigt werden. Planende und vorbereitende Téatigkeiten gewinnen fiir
die Arbeitsdurchfiihrung an Gewicht. Arbeitsmittel und Arbeitsverfahren werden selbststéindig
ausgewdihlt. Handlungsalternativen kdnnen entwickelt und bei der Ausfithrung der Téatigkeit
verfolgt werden, so dass Schwierigkeiten im Arbeitsverlauf vorausschauend begegnet und
problemgerecht tiberwunden werden. Bei der Auswahl der Handlungsalternativen werden

Kosten- und Qualititsanspriiche beriicksichtigt.
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Koordinationsverhalten

Die erlernte Fertigkeit hat auf der Stufe der Beherrschung den Grad des Konnens erreicht. Der
Auszubildende verfiigt im Handlungsakzeptor iiber ein Feinstschema der erlernten
Bewegungsabfolge. Das Feinstschema ermdglicht die Vorwegnahme des gesamten Bildes der
Ausbildungshandlung in allen Einzelheiten. So erfolgt der Bewegungsablauf der erlernten
Fertigkeit in einer Feinstform; der Ablauf ist sehr genau, sehr stabil und auch unter variierenden

Bedingungen besténdig.

Am dufleren Bewegungsbild zeigt sich besonders eine hohe ZweckmaBigkeit im Krafteinsatz, ein
ausgepragter Bewegungsrhythmus, eine hohe Bewegungsprizision und Bewegungskonstanz. Die
erlernte Fertigkeit wird schnell ausgefiihrt. Der Ablauf erscheint dem Beobachter entspannt, frei

und miihelos zu sein.

Die Bewegungsfertigkeit ist zum festen Besitz des Auszubildenden geworden. Auch nach Zeiten
der Nichtausfithrung der Fertigkeit sind nur kurze Einlibungszeiten erforderlich, um auf das
frithere Leistungsniveau zu gelangen: Die erlernte Fertigkeit hat sich stabilisiert. Die stabilisierte
Fertigkeit ist dariiber hinaus automatisiert. Die Steuerung und Regelung erfolgt vom
Bewusstsein entlastet. Informationen, die wahrend des Ablaufs der Bewegungsfertigkeit laufend
eintreffen, scheinen die Aufmerksamkeit kurzzuschlieBen. Diese Informationen finden erst
Beachtung, wenn unerwartete Stérungen auftreten und das Bewusstsein auf die Fertigkeit

zuriickgelenkt wird.

Neben der Stabilisierung und Automatisierung bleibt auf der Stufe der Beherrschung die erlernte
Fertigkeit flexibel einsetzbar. Das erlernte Bewegungskoénnen wird zu einem Hochstmal3 an

Anpassungsfahigkeit an wechselnde, schwierige und ungewohnte Bedingungen gefiihrt.

Fiir das oben genannte Beispiel heilit es fiir Beherrschung: Stdahle unterschiedlichster Form und
Beschaffenheit mit Hilfe angemessener Biegehilfsmittel und Handwerkzeuge maBhaltig kalt

biegen.
Abb. 3 gibt eine Kurzfassung der Lernzielstufung fiir den berufsmotorischen Lernbereich wieder.

Mit einer Lernzielstufung berufsmotorischen Lernens kann bei der Erstellung beruflicher
Curricula der Beherrschungsgrad einer zu erlernenden Berufsfertigkeit angegeben werden.
Dartiber hinaus lésst sich mit dieser Lernzielstufung auch eine Analyse bestehender
Ausbildungslehrginge durchfiihren, indem die Vermittlungstiefe der Fertigkeiten bestimmt wird,

die in dem betreffenden Lehrgang vermittelt werden.



12

Ezrrﬁigllsiffrel sche Kriterien fiir die Abgrenzung
Ausbildungssituation Koordinationsverhalten
1. Geleiteter Der Auszubildende arbeitet in einer | Der Auszubildende verfiigt noch iiber
Nachvollzug geschlossenen Ausbildungssituation. | kein eigenstindiges Bewegungsbild.
Seine  Titigkeit  unterliegt  einer | Das Steuerungs- und Regelungsverhalten
unmittelbaren und stdndigen Anleitung: | ist undifferenziert. Der Bewegungsablauf
Die zu erlernende Berufsfertigkeit | erfolgt grob und unvollkommen und

gelingt iiber ein gefiihrtes Nachgestalten.

wird hiufig zur Neuorientierung
unterbrochen.

2. Eigenstindiger
Vollzug

Der Auszubildende ist noch an Kontrolle

seiner Tétigkeit, das stindige
Nachgestalten, an detaillierte
Ausbildungsunterlagen gebunden.

Hinweise des Ausbilders erfolgen nur bei
Bedarf, @ wenn sich  ungewohnte
Schwierigkeiten im Arbeitsablauf
einstellen.

Der  Auszubildende  verfiigt im
Handlungsakzeptor iiber ein Grobschema
der Bewegungsabfolge. Der

Bewegungsablauf erfolgt noch ungenau
und instabil und muss gelegentlich noch
zur bewussten Steuerung und Regelung
unterbrochen werden.

3. Sichere
Ausfiihrung

Der Auszubildende hat sich von einer
Anleitung gelost. Die
Durchfiihrungsbedingungen beim
Erlernen der betreffenden
Berufsfertigkeit liegen nicht mehr im
Detail fest. Innerhalb eines
vorgegebenen Arbeitsbereiches erfolgt
die Tétigkeit selbstbestimmt.

Der Auszubildende hat sich von
Unsicherheit befreit. Er verfligt im
Handlungsakzeptor iiber ein Feinschema
der Bewegungsabfolge. Der
Bewegungsablauf erfolgt unter den
gewohnten Bedingungen genau,
bewegungsokonomisch und bestindig.
Die Bewegungsfertigkeit ist noch
bewusstseinspflichtig.

4. Beherrschung

Der Auszubildende arbeitet in einer
offenen Ausbildungssituation.
Umfangreiche Fertigungsaufgaben
werden  unter  Ausnutzung  eines
Handlungsspielraums bewiltigt.
Handlungsalternativen werden
entwickelt und bei der Durchfithrung
einer Tatigkeit verfolgt.

Der  Auszubildende
Handlungsakzeptor iber ein
Feinstschema der Bewegungsabfolge.
Der Bewegungsablauf erfolgt sehr
genau, sehr stabil und auch unter
variierenden Bedingungen bestindig.
Die stabilisierte und automatisierte
Fertigkeit wird zu einem Hochstmal3 an
Anpassungsfahigkeit, an wechselnde,
schwierige und ungewohnte
Bedingungen gefiihrt.

verfiigt im

Abb. 3 Kurzfassung der Lernzielstufung berufsmotorischen Lernens

5 Implizites Wissen und berufsmotorisches Lernen

Explizites Wissen ist uns geldufig. Es ist ein Wissen, das z. B. bewusst, verbalisierbar und durch

Reflexion korrigierbar ist. Implizites Wissen setzt auf ein Zusammenwirken mit dem expliziten

Wissen. Dies heil3t, das implizite Wissen umfasst auf dem expliziten Wissen aufbauendes,

jedoch nicht ausdriickbares Wissen. Implizites Wissen lésst sich nicht oder nur schwer durch

Sprache vermitteln. Mit anderen Worten: Ein kognitiv aktiver Mensch weil mehr als er
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verbalisieren kann. Er kann u. U. seine Féhigkeiten demonstrieren aber nicht vollstindig

erklaren. Damit kann er besser handeln als sein bekanntes Wissen erwarten lasst.

Eine Verbindung zu dem, was unter implizitem Wissen verstanden werden kann, besteht zum
berufsmotorischen Lernen. Im berufsmotorischen Lernverlauf wird eine Berufsfertigkeit, wie
oben ausgefiihrt, von einer Rahmenkoordination {iber eine Detailkoordination zu einer
Mikrokoordination gefiihrt. In der Mikrokoordination leistet das vorweggenommene
Feinstschema der Bewegungsabfolge eine differenzierte Situations-, Programm- und
Zielantizipation. Eine Steuerung und Regelung wird in der Mikrokoordination mehr unbewusst
iber das extrapyramidale Nervensystem durchgefiihrt. Auf der Stufe der Mikrokoordination hat
eine bewegungsorientierte Fertigkeit hohe implizite Anteile, die nicht mehr oder nur sehr
schwach mit Worten erfassbar sind. So sind z. B. kinésthetische Empfindungen schwer
verbalisierbar. Der berufsmotorische Lernverlauf ist darauf ausgelegt von einem expliziten

Modus in einen impliziten Modus tiberzugehen.

Die Konnerschaft eines Experten bei einer berufsmotorischen Fertigkeit beruht geradezu, neben
einem expliziten, auf einem impliziten Modus. Dies kann sich darin ausdriicken, dass einem
Betrachter die Bewegungsarbeit eines Konners auch bei stérenden Einfliissen entspannt, frei und
miihelos erscheint (vgl. Kap. 3). Werkzeug, Werkstiick, Werkmaterial konnen vom Geiibten ,,mit
einem Blick* erfasst werden. Eine Tatigkeit wird oft mit geringerem Kraftaufwand und
geringerer Bewegungsweite begonnen, um sich in Storgréfen ,,einzufithlen* und den Regelkreis
»einspielen® zu lassen. Hand und Werkzeug konnen zu einer Einheit werden. Das Werkzeug
wird als die verldngerte Hand empfunden. Der Mitarbeiter wird ,,eins mit dem Werkzeug*. Oder
in einer iibersteigerten Sicht: Das Subjekt (Mitarbeiter) und das Objekt (Werkzeug, Werkstlick,
Werkmaterial) verschmelzen zu einem Ganzen. Es kommt implizit zu einer Uberwindung der

Subjekt-Objekt-Spaltung.

6  Unterweisung berufsmotorischer Fertigkeiten

Fiir das Erlernen berufsmotorischer Fertigkeiten bietet sich als Unterweisungsmethode die

herkdmmliche, ,,klassische* Vier-Stufen-Methode an. Der Anwendung der Vier-Stufen-Methode

geht die Erstellung einer Unterweisungsgliederung voraus: Nach Lernabschnitten,
Arbeitsablauthinweisen sowie Begriindungen (Was, Wie und Warum so) wird die zu lehrende

Arbeitstitigkeit aufgeschliisselt (Abb. 4).

In der Spalte Lernabschnitte in Abbildung 4 wird der zu erlernende Arbeitsablauf in wichtige

Teilvorgénge zerlegt. Die Arbeitsablaufthinweise sollen in Kernpunkten angeben, wie ein
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Lernabschnitt unbedingt ausgefiihrt werden muss, damit die Arbeit richtig gelingt. In der Spalte

Begriindungen soll der Lernende erfahren, warum die Arbeit so und nicht anders, d. h. in der

bestimmten vorgegebenen Weise ausgefiihrt wird. Der Lernende soll Einsicht in bestimmte

Notwendigkeiten der Arbeitsausfithrung erhalten. Es soll nicht einfach etwas vom Lernenden

. 11
nachgemacht werden, ohne dass Zusammenhénge verstanden werden.

Lernabschnitte Kernpunkte Begriindungen
(WAS) (WIE) (WARUM SO)
* Wichtige Teilvorgange; folge- = Kernpunkte sind Hinweise, die ein " Begrundungen schaffen  Ein-
richtige Abschnitte ' Gelingen der Arbeit sicherstellen sicht_en in Notwendigkeiten der
= natiirliche Unterbrechungs- = sie erleichtern die Arbeit Arbeitsausfuhrungen

moglichkeiten

= sie dienen der Arbeitssicherheit

= sie beschranken sich auf das
allein Notwendige und Wichtige

sie ermoglichen ein sinnvolles
Nachvollziehen durch den
Lernenden

sie fordern die Arbeitsmotivation
Begriindungen sind péadagogisch
aulerst wichtig

Abb. 4 Raster fiir eine Unterweisungsgliederung (Gliederung einer Arbeitstétigkeit) als Vorbereitung fiir eine
Unterweisung nach der Vier-Stufen-Methode

Mit der Unterweisungsgliederung wird sichergestellt, dass die Unterweisung verstdndlich

gegliedert, vollstidndig, griindlich und einpragsam erfolgt. Das Erstellen einer

Unterweisungsgliederung (einer Arbeitsgliederung) ist besonders fiir die methodische

Ausbildung des Unterweisers bedeutsam. Der angehende Unterweiser erlernt, wie ein Lehrstoff

geordnet und lernabschnittweise unterteilt werden kann. Das planmifBige Vorgehen bei der

Aufstellung einer Unterweisungsgliederung hilft ihm, Fehler bei der Unterweisung zu

vermeiden. Er wird gezwungen, sich von vornherein im Detail die Schwierigkeiten deutlich zu
machen, die mit einer zu erlernenden Arbeit einhergehen. Aus der durchgefiihrten Unterweisung
wird deutlich, wo die Schwéchen in der Unterweisungsgliederung liegen und was folglich
verdandert werden muss. Der angehende Unterweiser lernt, systematisch und prézise beim Lehren

vorzugehen.

Bei der Vier-Stufen-Methode, der eigentlichen Unterweisung, folgt auf erstens eine den
Lernenden einstimmende Vorbereitung, zweitens die Vorfiihrung durch den Unterweiser nach
Lernabschnitten, Kernpunkten und Begriindungen. An die dritte Stufe des Nachvollzugs durch

den Lernenden schlieBt sich viertens die Stufe des Abschlusses bzw. der Ubung an, d.h. die
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zeitweilig liberpriifte und unterstiitzte Alleinarbeit des Lernenden. Die einzelnen Stufen sind

weiter noch fein aufgeschliisselt. Abbildung 5 zeigt allein die Grobstruktur'?.

Eintritt der Lernenden in die Lehr- Lernsituation.
Lernsituation entkrampfen.
Stufe 1 Lernenden auf die zu erwerbende Tétigkeit einstellen.
Vorbereitung Motivierung, Identifikation, (Aktivierung)

Demonstration der Tatigkeit durch die Ausbildungsperson erst
vollstandig, dann in Teilschritten und dann wieder vollstandig.
Stufe 2 Den drei Vorfiihrungsschritten gedanklich folgen.
Vorfihrung Arbeit verstehen, erste Versuche ermdglichen.

Durchfiihrung der Tétigkeit durch die Lernenden zunéchst in groben
Zigen, dann in Einzelschritten und wiederum erneut als Ganzes
Stufe 3 (Einleiten des Selbstlernprozesses).
Nachvollzug Aufbau der Rahmenkoordination.

Entlassen des Lernenden aus der Unterweisungssituation.
Abnahme der Betreuung im Ubergang zum Selbstlernprozess.

Stute 4 Erste Ubungen zum Aufbau der Detailkoordination.

Ubung /
Beendigung

Abb. 5 Die Vier-Stufen-Methode in der Grobstruktur13

In der Vier-Stufen-Methode steht der von der Systematik der Unterweisungsgliederung und
damit von der Arbeitstétigkeit her aufgebaute Lehrprozess im Vordergrund. Der Unterweiser
lenkt den Lernenden stark. Dieser wird zwar in der Stufe des Nachvollzugs beteiligt bzw.
aktiviert, aber allein in der 4. Stufe, in der Ubung, aus der Lenkung des Unterweisers entlassen.
Die Vier-Stufen-Methode ist weniger eine Lehrmethode, welche die Lernerperspektive, d. h. den
subjektiven Lernvorgang des Lernenden, in den Lehrvorgang einbezieht. Der mehr restriktive
Charakter der Vier-Stufen-Methode fiihrt zu einer Handlungsregulation in der eingeschrénkten
Reichweite, wie sie durch das bestimmte Vorfiihren des Unterweisers und dem geleiteten,

kontrollierten Nachvollzug durch den Lernenden festgelegt wird.

Die Vier-Stufen-Methode hat ihren Stellenwert fiir berufsmotorische Fertigkeiten. Hier reicht die
Demonstration und der geleitete Nachvollzug fiir das Erlernen aus. Zu einer falsch verstandenen
Handhabung der Vier-Stufen-Methode zdhlt, dass der methodisch geeignete Ablauf der
Unterweisung mit dem zeitlichen Ablauf der Arbeitstitigkeit gleichgesetzt wird. Dies gibt aber

die Vier-Stufen-Methode nicht zwingend vor. Die Unterweisungsgliederung verlangt zwar dem
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Zeitverlauf nach eine Unterteilung nach Lernabschnitten. Dies bestimmt aber nicht gleichzeitig
die Reihenfolge der Lernabschnitte bei der Unterweisung. Die Vier-Stufen-Methode kann und
sollte — wie ein Artikulations- oder Formalstufenschema im Unterricht — in Bezug auf die

Reihenfolge der Lernabschnitte flexibel eingesetzt werden.

Die Vier-Stufen-Methode betont bei Beriicksichtigung ihrer Feinstruktur die Einbeziehung von
Beobachtungs-, Vorstellungs-, Denk- und Sprechtétigkeiten des Lernenden in den
Unterweisungs- und Lernvorgang. Die sog. psychoregulativ akzentuierten Trainingsverfahren
haben diese Aspekte eines berufsmotorischen Lernens besonders in den Vordergrund gestellt'.
Eigenstindige Unterweisungsverfahren fiir die Bildungspraxis sind daraus nicht erwachsen.
Wohl aber haben diese Verfahren die Bedeutung von Beobachtungs-, Vorstellungs-, Denk- und

Sprechtitigkeiten im Rahmen der Vier-Stufen-Methode untermauert.

7 Zusammenfassung

Unter dem berufsmotorischen Lernen wird das Erwerben, Verfeinern, Festigen und variabel
Verfiigbarmachen von Berufsfertigkeiten verstanden. Vom duferen Verhalten her driickt sich der
Lernvorgang in einer zunehmenden Entspannung und Miihelosigkeit bei der Fertigkeitsausiibung
aus. Vom inneren Verhalten her bestimmt sich der Lernvorgang in einer zunehmenden

Empfindsamkeit des Steuerungs- und Regelungsverhaltens.

Wer eine berufsmotorische Fertigkeit erlernt, durchlauft die Phasen einer Rahmen-, Detail- und
Mikrokoordination. Diese Phasen lassen sich nach einem dufleren und inneren Verhalten
detailliert beschreiben. Lernzielstufen lassen sich nach dem Prinzip der zunehmenden
Koordination bei zunehmend offen werdender Ausbildungssituation festlegen und sind in den
Stufen Geleiteter Nachvollzug, Eigenstindiger Vollzug, Sichere Ausfiihrung und Beherrschung
zu sehen. Lernschwierigkeiten im berufsmotorischen Lernverlauf sind in natiirliche und
nichtnatiirliche zu unterscheiden. Die Bedeutung berufsmotorischen Lernens nimmt fiir eine
moderne Berufsarbeit ab. Im Zuge eines technisch-6konomischen und produktiven Wandels
nehmen komplexere Arbeitstitigkeiten auf den Stufen der Teilzielplanung und Koordination
mehrerer Handlungsbereiche zu. Damit wachsen Anforderungen an Planungsfahigkeiten

gegeniiber berufsmotorischen Geschicklichkeiten.

Der berufsmotorische Lernverlauf ist darauf ausgelegt, von einem expliziten Modus in einen
impliziten Modus tiberzugehen. Fiir das Erlernen berufsmotorischer Fertigkeiten eignet sich die
Vier-Stufen-Methode. Der Anwendung dieser Methode geht die Erstellung einer

Unterweisungsgliederung voraus. Bei der Vier-Stufen-Methode wird der systematisch
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aufgebaute, gefiihrte Lehr- und Lernprozess betont. Die Perspektive des Lernenden, d. h. sein

subjektiver Lernvorgang wird weniger einbezogen.
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