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Problemstellung
Ablauf bei der Dekontamination (verfahrenstechnische Kette):

1) Messung der radioaktiven Belastung der Oberfläche
2) Dekontamination
3) Messung, um die Oberfläche nach §29 StrlSchV freigeben zu können

Derzeit existiert kein ganzheitliches System, mit dem die o.a. Arbeitsschritte 1) bis 3) 
durchgeführt werden können

Ziel
Entwicklung eines autonomen bzw. fernhantierbaren Gesamtsystems zur 
Realisierung der Einzel-Arbeitsschritte beim Dekontaminieren
„Schließen“ der verfahrenstechnischen Kette

Ansatz
Kettengetriebenes Transportsystem für Kletterroboter
Kletterroboter ausgestattet mit Vakuumsaugplatten zur Fortbewegung an der Wand
Automatisches Wechselsystem für

Laser-Arbeitskopf (10.000 Watt Diodenlaser)
Neu entwickelter Detektorkopf (fünf effektive Szintillationsflächen mit einer 
Gesamtfläche von 300 cm2)

Umwelterfassung, -modellierung und automatische Bahnplanung
Intuitive Teleoperation, Leitstand mit Multitouch
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Kletterroboter MANOLA

Entwicklung eines 
neuartigen Detektorkopfs 

mit Wechselsystem

Komplettsystem MAFRO Detektorkopf


