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Problem & Motivation

* Gemeinsame Arbelt setzt gemeinsames
Vertandnis und Zugang zu Infomationen voraus.

* Blinde haben keinen Zugang zu Material von
sehenden Schilern und umgekehrt.
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| Hintergrund - Gruppenarpert

* Inklusion von blinden Schulern

» Gruppenarberlt findet parallel statt, nicht
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» Hilfsmittel auf Einzelarbert ausgerichtet
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2.Vorgehen & Ablauf - Hardware




2.Vorgehen & Ablauf - Software

|. Anwendung - statisch




2.Vorgehen & Ablauf - Software

2. Anwendung - dynamisch




2.Vorgehen & Ablauf - Software
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2.Vorgehen & Ablauf - Evaluation




3. Ergebnisse & Beobachtungen

» Aufgaben wurden erfolgreich gelost

« Gemelinsames Verstandnis: Unterschiede
zwischen statischer und dynamischer Umgebung

» Gleiche Navigationsstrategie

* FUhrung des Partners verbal und haptisch

* Initiative und Entscheidungen




4. Schlussfolgerungen

» Statische Anwendung: Klappt

* Dynamische Anwendung: Probleme!




5. Fazit

* Das evalulerte System ermaog

gemeinsames Verstandnis in el

Umgebung.
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* Ausblick: Soundfeedback
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