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Abfälle aus medizinischen Einrichtungen gelten 
hinsichtlich ihrer Sammlung und Entsorgung zu 
überwiegenden Teilen als nicht infektiös und enthalten 
häufig stofflich recycelbare Kunststoffe
Dennoch wird diese Abfallgruppe derzeit ausschließlich 
der thermischen Verwertung zugeführt und nicht erneut 
stofflich genutzt
Es fehlt bisher ein Verfahren, welches die verschiedenen 
Materialien recyclinggerecht sortiert und dabei Hygiene- 
und Arbeitsschutzvorgaben gerecht wird
Cobot² schafft dafür die robotische Basis und verbindet 
Ingenieurwissenschaften, Gesundheitsforschung und 
Kreislaufwirtschaft

Abb. 2 einsetzen (Cobot) Abb. 3 einsetzen (Sensorstation)
Abb. 4 einsetzen (SANI_Schema.svg)
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Abb. 1: Medizinische Abfälle - vielfältige Materialien und Strukturen
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Abb. 2: Versuchstand Cobot² Abb. 3: Sensorstation Abb. 4: Navigation unter Verdeckung (Schema)
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