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Zielsetzung
Volumenoptimierte Konditionierung: 

• Entwicklung und Bau einer ortsfl exiblen modularen roboterge-
stützten Sortieranlage für radioaktive Abfälle 

• Erprobung der robotergestützten Zerlegung und Sortierung von 
realitätsnahen Abfallkontingenten

• Entwicklung und Validierung der Anlagentechnik für den Betrieb 
mit Hochdosisleistungsabfällen (HDL-Abfällen) 

• Evaluierung und Anpassung für konkrete Anwendungsfälle

Hintergrund
Handhabung und Konditionierung von Hochdosisleistungsabfällen:

• Hohe sicherheitstechnische Anforderungen 

Abgabe vernachlässigbar wärmeentwickelnder radioaktiver Abfälle:

• BGZ Gesellschaft für Zwischenlagerung mbH (seit 2020)

• Endlager Konrad (ab 2027)

 – Radiologische und stoffl iche Charakterisierung der Abfall-
  kontingente erforderlich
 – Voraussichtlich größere Endlagervolumina erforderlich 
  (Bedarf an Volumenoptimierung)

Vorteile

• Berücksichtigung eines breiten Spektrums 
radioaktiver Abfälle inkl. Hochdosisleis-
tungsabfällen (HDL-Abfälle)

• Aktivitätsrückhaltendes Anlagenkonzept 
und fernhantierte Handhabung der Abfälle 
mittels Virtual-Reality-Unterstützung

• Zeiteffi ziente und ortsaufgelöste auto-
matische radiologische Charakterisierung

• Verringerung des Personalaufwands

• Reduktion der Strahlenexposition für das 
Betriebspersonal

• Modularer Aufbau und Skalierbarkeit der 
Versuchsanlage als Grundlage für unter-
schiedliche Anwendungsbedingungen, 
Szenarien und Standorte

• Vereinfachte stoffl iche Beschreibung 
und Plausibilitätsnachweise durch 
softwaregestützte Dokumentation 

Konzept der Versuchsanlage

Beispiele radioaktiver Abfallfässer 
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Forschung & Entwicklung

Radiologische Charakterisierung

• Eignungsanalyse von Strahlungsdetektoren: 
 – Energiekompensierte Geiger-Müller-Detektoren 
  (hochradioaktive Abfälle)
 – Moderne Szintillationsdetektoren 
  (mittelradioaktive Abfälle)
 – Hochaufl ösende HPGe-Detektoren 
  (leichtradioaktive Abfälle)

• Entwicklung einer Rekonstruktionsmethode für  
ortsaufl ösende nuklidspezifi sche Aktivitätsbestimmung

• Automatisierte Visualisierung der Aktivität zur 
erleichterten Sortierung mittels Fernhantierung

Robotergestützte Sortierung:
• Einbeziehen fusionierter 3D-Kameradaten zur 

Segmentierung hochindividueller Objekte

• Optimierung integrierter Operatorführung durch 
echtzeitfähige und hochgenaue 3D-Umgebungs-
rekonstruktion 

• Entwicklung autonomer Roboterfähigkeiten für die 
überwacht automatisierte Abfallsortierung

Ansprechpartner / Kontakt

Konzept der robotergestützen Sortierzelle mitt els 
VR / AR-Fernhantierung (Versuchsstand FAPS)

Sebastian Kohn
Framatome GmbH | ICTA

virero@framatome.com
Tel.: +49 (0) 9131 - 900 95897
www.framatome.com                                                       

Dr. Ing. Andreas Havenith
AiNT GmbH

havenith@nuclear-training.de
Tel.: +49 (0) 2402 - 12 75 05 111
www.nuclear-training.de

Sebastian Reitelshöfer
FAU Erlangen-Nürnberg | FAPS

sebastian.reitelshoefer@faps.fau.de
Tel.: +49 (0) 9131 - 85 27962 
www.faps.fau.de/

Konzept zum Messtisch für die ortsaufl ösenden 
radiologischen Charakterisierung (Versuchsstand AiNT)
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