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Beschreibung

Die Erfindung betrifft einen Manipulator zum
Heranflihren eines GieBrohres unter einen Metall-
schmelze enthaltenden Behdlter, mit einem vor-
zugsweise auf Schienen verschiebbaren Tragge-
stell und mindestens einem in letzterem in einer
oder mehreren Flhrungsbahnen verlaufenden, das
GieBrohr festhaltenden Verbindungselement, mittels
dem das Giefirohr bahnf6rmig von einer anndhernd
horizontalen in eine vertikale Position unter den
Behilter bewegbar ist, wobei mindestens ein Ver-
bindungselement von einem im Traggestell vorge-
sehenen Verschiebeorgan entlang einer Flhrungs-
bahn bewegbar ist und das GieBrohr dabei an dem
Verbindungselement 18sbar gehalten ist.

Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf eine
immer hdufiger in Stahlwerken auftretende Anfor-
derung, nach der ein GieBrohrwechsel wihrend des
StranggieBens ohne Unterbrechung erfolgen muB.
Die geringe Distanz zwischen dem als Verteiler
bekannten Behilter und der StranggieBkokille erfor-
dert dabei eine genaue Einfiihrung des GieBrohres
in die Kokille.

Bei einem aus der FR-A-2 486 428 bekannten
Manipulator der eingangs genannten Art ist das das
GieBrohr festhaltende Verbindungselement entlang
einer Flhrungsbahn verschiebbar. Als Verschiebe-
organ ist eine Zylinder-Kolben-Einheit vorgesehen,
welche mit einem Kettenantrieb und einem das
Verbindungselement tragenden Teleskoparm zu-
sammenwirkt. Zum gleichzeitigen Schwenken des
GieBrohres um die Drehachse des Verbindungsele-
mentes ist ein zweiter Kettenantrieb vorgesehen.
Dieser steht mit dem ersten Kettenantrieb Uber den
Teleskoparm in kinematischer Verbindung. Der be-
kannte Manipulator ist aufgrund der vorstehend be-
schriebenen Anordnung konstruktiv sehr aufwendig
und auBerdem funktionell storanfillig, zumal im
rauhen Betrieb, der bekanntlich bei derartigen Anla-
gen Ublich ist. Darliberhinaus ist es aufgrund der
dort gewdhlten Kinematik praktisch unmd&glich, die
Bewegungsbahn des GieBrohres den jeweiligen
Raumbedingungen feinflihlig anzupassen, weil man
daflir sowohl die Kettenantriebe als auch deren
Lagerung im Gehduse und am Teleskoparm um-
bauen miBte. Darliberhinaus ist die Aufnahme des
GieBrohres im Verbindungselement so vorgesehen,
daB das GieBrohr auch in der Endstellung im Ver-
bindungselement gehalten bleibt. Dies hat zur Fol-
ge, daB der Manipulator wdhrend des Giefivor-
gangs die einmal erreichte GieBstellung beibehilt
und somit untitig bleibt.

Es ist ferner aus der FR-A-2 409 809 ein
dhnlicher Manipulator bekannt, bei dem jedoch die
Verschiebebewegung des Rohrhalters einerseits
und dessen Schwenkbewegung andererseits durch
verschiedene Antriebsmittel kinematisch voneinan-
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der getrennt durchgefiihrt werden, so daB zusitz-
lich zu den flir beide Bewegungsabldufe erforderli-
chen Antriebsmittel entsprechende Steuermittel zu
deren funktionsgerechten Steuerung n&tig sind.

Bei einer aus der DE-AS 27 09 727 bekannten
Einrichtung zum Auswechseln von GieBrohren sind
beidseitig zum AusguB des Behilters Fihrungen
vorgesehen, in denen Flhrungszapfen eines GieB-
rohrhalters gleiten. Die Flihrungsbahnen sind dabei
so ausgelegt, daB das GieBrohr in besagter Weise
von einer horizontalen in eine in die Kokillen-
schmelze eintauchende vertikale Position und unter
den AusguB geflihrt wird. Nachteilig bei dieser Ein-
richtung ist mitunter die von Hand vorzunehmende
Einflhrung des GieBrohres. Zum einen sind die
Platzverhdlinisse normalerweise sehr eng und zum
anderen besteht auch eine gewisse Gefahr flir den
das GieBrohr betdtigenden Mann wegen der Hitze-
belastung und wegen mdglichem unvorhergesehe-
nen SchmelzenausfluB.

Der vorliegenden Erfindung liegt daher die Auf-
gabe zugrunde, einen Manipulator zum Heranfiih-
ren eines GieBrohres unter einen, Schmelze enthal-
tenen Behélter zu schaffen, mit dem eine den
rauhen Stahlwerksbedingungen entsprechend be-
dienerfreundliche, einfachen und den Raumbedin-
gungen der Gesamtanlage leicht anpaBbare Kon-
struktion zum genauen Heranflihren des GieBrohres
erreicht wird.

ErfindungsgemiB ist die Aufgabe mit einem
Manipulator der eingangs genannten Art dadurch
gelost, daB das Verbindungselement flir das GieB-
rohr einen Hilfslenkhebel aufweist, dessen eines
Ende im Verbindungselement drehbar gelagert
oder mit ihm fest verbunden ist und das GieBrohr
hdlt, und dessen anderes Ende in einer zusitzli-
chen Fihrungsbahn gefiihrt ist, wobei diese Fih-
rungsbahn zur Bahn des Verbindungselementes in
Richtung des Heranfiihrens des GieBrohres stetig
in einem Winkel zwischen 5° und 30° auseinan-
dergeht, und das GieBrohr derart am Verbindungs-
element 18sbar gehalten ist, daB es in stationdrem
Zustand mit dem Verbindungselement verbunden
oder aber von diesem geldst werden kann.

Die Betédtigungseinrichtung fiir das Verbin-
dungselement besteht einzig und allein aus dem
Verschiebeorgan als Antriebmittel. Das Verschiebe-
organ muB nicht, wie beim Manipulator nach der
FR-A-2 486 428, an zwei verschiedenen relativ
zueinander verschiebbaren Gehduseteilen gelagert
sein. Dies flhrt nicht nur zu einer konstruktiven
Vereinfachung der Einrichtung, sondern bietet dar-
Uberhinaus den Vorteil einer genauen Festlegung
der beiden erfindungsgemiBen Flhrungsbahnen
relativ zueinander, weil beide Fihrungsbahnen an
einem einteiligen Manipulatorgehduse befestigbar
sind.
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Aus dem Zusammenwirken des erfindungsge-
méBen Hilfslenkhebels mit den beiden erfindungs-
gemiBen Flhrungsbahnen ergibt sich eine funk-
tionssichere, robuste und konstruktiv einfache Kine-
matik zum Heranflihren des GieBrohres. Durch ent-
sprechende Ausbildung und Anordnung der Fih-
rungsbahnen im Manipulatorgehduse kann die dar-
aus resultierende Bewegungsbahn fiir das GieBrohr
in einfacher Weise an die jeweiligen Raumbedin-
gungen der Gesamtanlage angepaBt werden.

Das genannte Verschiebeorgan ist insbesonde-
re als Kettentrieb ausgebildet und derart im Trag-
gestell angeordnet, daB das an ihm befestigte Ver-
bindungselement und damit das GieBrohr die bahn-
férmige Bewegung ausfihrt. Somit ist ein robustes
und stahlwerkkonformes Verschiebeorgan des er-
findungsgemiBen Manipulators geschaffen.

Als Verschiebeorgan flir ein Verbindungsele-
ment kann auch anstelle eines Kettentriebes eine
Kolben/Zylinder-Einheit vorgesehen sein.

Der Manipulator ist vorzugsweise auf seiner
dem Behdlter zugekehrten Seite an einem Tragarm
einer Vorrichtung zum AnschlieBen des GieBrohres
an den AusguB des Behélters positioniert. Der Ma-
nipulator fiihrt das GieBrohr in die vertikale Position
und h&ngt es in den gabelfdrmigen Tragarm durch
Ausrasten der Verbindung zwischen dem Tragring
des Giefirohres und dem Verbindungselement.

Mit diesem Manipulator kann selbstverstdndlich
auch das Herausnehmen eines GieBrohres aus
dem Tragring bewerkstelligt werden.

Weitere Vorteile der Erfindung sowie Ausflih-
rungsbeispiele sind anhand der Zeichnungen ndher
erldutert. Es zeigt:

Fig.1 einen L&ngsschnitt durch einen erfin-
dungsgemissen Manipulator,

Fig.2 einen Schnitt entlang den Linien lI-lI
nach Fig.1,

Fig.3 eine Teilansicht eines weiteren Ausflih-
rungsbeispieles eines Manipulators,

Fig.4 einen Querschnitt des Manipulators
nach Fig.3 entlang den Linien IV-IV
nach Fig.3 und

Fig.5 einen teilweisen Langsschnitt durch

den Manipulator mit einer Ansicht einer
Ausflihrungsvariante  eines  Verbin-
dungselementes.

Fig.1 zeigt einen andeutungsweise dargestell-
ten Metallschmelze enthaltenden Behilter 10 mit
einer AusgussOffnung 11. Unterhalb der Oeffnung
kann ein am Behdlter 10 angeordneter Schiebever-
schluss oder dergleichen angeordnet sein, oder es
kann auch direkt ein feuerfestes Giessrohr 12 an-
geschlossen sein. Beim Giessen ragt das Giessrohr
12 in die in einer Stranggiesskokille 13 befindliche
Metallschmelze und es ist dabei von einem Tra-
garm 16 einer Vorrichtung 15 auf herkdmmliche
Weise an den Ausguss des Behilters angedrlickt.
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Der Tragarm 16 ist beispielsweise von einer Kol-
ben/Zylinder-Einheit 17 in Richtung der Giessroh-
rachse h8henverschiebbar und Uberdies in horizon-
taler Richtung von einer nicht dargestellten Einrich-
tung verschwenkbar oder ldngsverschiebbar ange-
ordnet. In vorliegendem Ausfiihrungsbeispiel hat
der Tragarm 16 an beiden Enden je eine gabelfr-
mige Ausbildung, in denen jeweils ein Giessrohr 12
resp. 14 einhdngbar ist. Damit ist grundsatzlich die
Voraussetzung geschaffen, dass mit dieser Vorrich-
tung 15 auch ein Giessrohrwechsel vorgenommen
werden kann.

Ein erfindungsgemésser Manipulator 20 er-
md&glicht ein maschinelles Heranfihren und Ein-
hingen des Giessrohres 14 in den Tragarm 16.
Das Giessrohr 14 wird dementsprechend von einer
anndhernd horizontalen Stellung P1 aus in die Me-
tallschmelze der Kokille eingeschwenkt und dann in
die vertikale Endposition P3 gebracht. Der Manipu-
lator 20 hat ein Traggestell 22, das unten eine in
Richtung des Heranflihrens des Giessrohres ge-
richtete Schiene 23 mit beidseitig vorgesehenen
Bahnen 23' aufweist, in denen je zwei Rollen 25
eines Schlittens 24 laufen. Der Schlitten 24 seiner-
seits hat unten vier weitere Rollen 26, die in einer
zu besagter Schiene 23 quer angeordneten, auf der
Kokille 13 befestigten Schiene 28 laufen, wobei
wiederum zwei die Rollen 26 flihrende Bahnen 29
in der Schiene 28 eingearbeitet sind. Mit dieser
Schiittenflihrung kann der Manipulator von einer
leicht zugdnglichen Stelle aus mit dem Giessrohr
14 beladen werden, dann entweder von Hand oder
noch besser von einem nicht gezeigten Antrieb
automatisch mittels der ersteren Schiene 28 in die
Ndhe des Gefdssausgusses gebracht werden und
mit der anderen Schiene 23 an den Tragarm 16
der Vorrichtung 15 angeschlagen und gegeniber
diesem genau positioniert werden. Im Prinzip k&nn-
te der Manipulator 20 auch auf einem Wagen ange-
ordnet sein und mittels diesem am Tragarm 16
positioniert werden.

Erfindungsgemiss hat der Manipulator 20, wie
auch in Fig.2 ersichtlich ist, beidseitig in dessen
Traggestell 22 je ein Verbindungselement 30 und
je ein dieses tragendes Verschiebeorgan, das im
vorliegenden Ausflihrungsbeispiel als Kettentrieb
40 ausgebildet ist. Der Kettentrieb 40 besteht dabei
aus einer endlosen Kette 41, zwei diese flihrende
Kettenrdder 43, 44 mit je einer im Traggestell 22
gelagerten Achse 45, 46 und einem mit der Achse
46 drehverbundenem Antriebsritzel 47, das von ei-
nem nichtgezeigten Antrieb angesteuert wird. Fir
jedes Verbindungselement 30 ist dabei ein gleich-
artiger Kettentrieb 40 vorgesehen. Das Verbin-
dungselement 30 ist jeweils an einem Kettenglied
der Kette 41 befestigt und hat einen quer zur Kette
verschiebbar gelagerten mehrkantigen Bolzen 31,
durch dessen Verschiebung in ein entsprechendes
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Mehrkantloch 18 eines an einem Tragring 14" des
Giessrohres 14 angeordneten Lagerzapfens 19 das
Giessrohr 14 im Manipulator festgehalten wird.

Die Verschiebung des Bolzens 31 erfolgt dabei
mittels eines Schaltmechanismus 50, bei dem aus-
gehend von einem verdrehbaren Schalter 51 Uber
eine Gelenkverbindung 52 eine im Traggestell 22
drehbar gelagerte Stange 53 mit Greifern 54, 55
verdreht wird und damit die in einer Ringnut 31’
des Bolzens 31 geflihrten Greifer 54, 55 die Ver-
schiebung des Bolzens bewirken. Vorteilhaft dabei
ist, dass das Giessrohr 14 in stationdrem Zustand
von den Verbindungselementen 30 verbindbar oder
16sbar ist.

Die Kettenrdder 43, 44 sind jeweils an einem
Ende einer Seitenwand des Traggestelles 22 gela-
gert, wobei das Kettenrad 44 etwas h&her als das
Rad 43 angeordnet ist und damit die Kette in der
Langsbewegung eine ca. finfzehn-gradige Neigung
gegeniber der Horizontalen ausfiihrt. Das dem Be-
hdlter zugewandte Kettenrad 43 ist Uberdies so
angeordnet, dass die an ihrem Umfang laufende
Kette 41 nach der gebildeten geradlinigen schri-
gen Flhrungsbahn 40' ein genaues Einmiinden der
Lagerzapfen 19 des Tragringes 14' in eine rinnen-
férmige Nut 16’ des Tragarmes 16 bewirkt. Dies
geschieht vorzugsweise durch das Drehen des Ra-
des 43 und damit des Verbindungslementes 30
nach dessen geradliniger Bewegung um einen
Winkel von annidhernd 60 bis 90°. Der jeweilige
Lagerzapfen 19 weist eine nach unten hin ausgebil-
dete Zentrierspitze 19' auf, die der genannten Nut
16" entspricht; allfdllige Abweichungen zwischen
der Position der Nut 16' und der des Lagerzapfens
19 kOnnen dadurch leicht ausgeglichen werden.
Die Lagerzapfen haben Uberdies dazu quere Stirn-
flichen 19", welche das Giessrohr im Tragarm 16
quer zur Giessrohr-Ldngsachse anndhernd spielfrei
zentrieren.

Das jeweilige Verbindungselement 30 weist
Uberdies noch einen Hilfslenkhebel 32 auf, dessen
eines Ende eine im Verbindungselement 30 dreh-
bar gelagerte und den Bolzen 31 haltende Buchse
33, wihrend dessen anderes Ende eine Gleitrolle
35 hat, die in einer zusiizlichen Fihrungsbahn
gefihrt ist, wobei diese Flhrungsbahn 34 zu der
von der Kette gebildeten Bahn 40" in Richtung des
Heranflihrens des Giessrohres 14 gesehen stetig in
einem Winkel von ca. 20° auseinandergeht. Der
Hilfslenkhebel 32 ist dabei anndhernd gleichachsig
zur Giessrohrachse angeordnet. Die Flihrungsbahn
34 ist an dem dem Behilter 10 zugekehrten Ende
entsprechend der durch die Kette 41 gebildeten
Abrundung in dieselbe Richtung abgebogen. Damit
ergibt sich ein gleichmissiges Heranfiihren und
Abdrehen des Giessrohres von der anndhernd hori-
zontalen in die vertikale Stellung, womit das Giess-
rohr bei sehr engen Platzverhiltnissen problemlos
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und sehr genau eingefiihrt werden kann.

Insbesondere fiir kleinere Giessrohre oder
wenn es die Platzverhdltnisse zulassen, kann von
diesem Hilfslenkhebel abgesehen werden und das
Giessrohr ist dann in seiner Lingsachse parallel
zum geradlinigen Kettenverlauf in der Position P1
an den Verbindungselementen 30 zu befestigen.

Das Traggestell 22 besteht im wesentlichen
aus zwei die Verschiebeorgane tragenden Seiten-
winden sowie einem diese beiden verbindenden
Querbalken. Die Achsen 45 der vorderen Kettenri-
der 43 sind gegen innen des Traggestelles 22 hin
verlangert und bilden jeweils einen Zentrierbolzen,
die je in eine entsprechende Ausnehmung 16" des
gabelférmigen Tragarmes 16 einrastbar sind und
die Zentrierung des Manipulators 20 zum Behilter
10 bewirken.

Bei der Handhabung des Manipulators 20 wer-
den vorerst die Verbindungselemente 30 in die
obere Endposition P1 bewegt. Mittels des Schalt-
mechanismus 50 werden durch Betdtigung des
Drehschalters 51 die Bolzen 31 zurlickverschoben.
Dann wird das Giessrohr in das Traggestell 22
entsprechend der Position P1 eingelegt und die
Bolzen 31 in die Mehrkantlécher 18 des Tragringes
14' eingeschoben, womit das Giessrohr im Manipu-
lator gehalten ist. Nun kann das Traggestell 22
mittels der Schiene 23, 28 und des darin laufenden
Schiittens 24 in Position gefahren, die Zentrierbol-
zen der Achsen 45 in die Ausnehmungen 16" des
Tragringes 16 eingerastet und somit das Giessrohr
durch Bewegen der Kette 41 in Richtung des Be-
hidlters 10 manuell oder aber von einem Antrieb
gesteuert herangeflihrt werden. Durch die entspre-
chende Ausbildung der Bahnen 40' resp. 34 wird
das Giessrohr Uber die Position P2 in die vertikale
Stellung P3 gebracht. Der Tragring und somit das
Giessrohr liegen nun im Tragarm der Giessrohr-
wechselvorrichtung 15 auf, die Bolzen 31 k&nnen
wiederum Uber den Schaltmechanismus 50 zurlick-
verschoben und damit kann das Giessrohr vom
Manipulator freigegeben werden. Der Manipulator
20 wird dann vom Tragarm 16 weggefahren und
das neue Giessrohr 14 kann anstelle des unter
dem Ausguss befindlichen Giessrohres 12, das
nach einer bestimmten Zeit verbraucht ist, einge-
setzt werden. Das Giessrohr 12 kann dann auf der
gegeniberliegenden Seite wiederum vom Manipu-
lator 20 entsprechend aus der Kokille ausgefahren
werden.

In Fig.3 und Fig.4 ist ein anderes Ausflihrungs-
beispiel eines Manipulators 65 gezeigt, bei dem
anstelle eines Kettentriebes eine diesem entspre-
chende Flihrungsbahn 56 und ein darin geflihrtes
Verbindungselement 60 vorgesehen ist, das von
einer Kolben/Zylinder-Einheit 63 als Verschiebeor-
gan hin- und herbewegt wird. Das Verbindungsele-
ment 60 weist wiederum einen Hilfslenkhebel 60’
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auf, der mit seinem Gleitelement 62 an seinem
einen Ende in einer zweiten Flihrungsbahn 64 ge-
flihrt und dabei seine Ldngsachse annidhernd paral-
lel zu der Giessrohrachse angeordnet ist. Die Fih-
rungsbahnen 56 und 64 sind dabei auch in einem
Traggestell 59 ausgebildet, welches aus einer oder
zwei seitlichen Winden und einem Querbalken be-
steht. Gleichachsig zu dem in der Flhrungsbahn
56 vorgesehenen nutensteinfdrmigen Gleitelement
61 des Verbindungselementes 60 ist ein das Giess-
rohr 14 haltender und von diesem ein- oder aus-
rastbarer Bolzen 66 angeordnet.

Ansonsten ist dieser Manipulator 65 vom Prinzip
her &hnlich dem nach den Figuren 1 und 2 und es
sind daher nicht alle Details gezeigt und beschrie-
ben.

Es kann insbesondere bei Verwendung von
kleinen Giessrohren ausreichend sein, wenn nur ein
Verbindungselement im Manipulator vorgesehen
ist. Hingegen bei sehr schweren Giessrohren,
bspw. flirs Stranggiessen von Brammen, ist es
zweckmdssig, das Giessrohr beidseitig von je ei-
nem Verbindungselement zu halten.

Bei dem in Fig.5 teilweise gezeigten Manipula-
tor 20 ist anstelle des Verbindungselementes 30
sowie dem dazugehd&rigen Schaltmechanismus 50
ein Verbindungselement 70 vorgesehen, das auch
an der Kette 41 befestigt ist. Es weist dabei eine
blechférmige Gabel 70" auf, die zwischen der Kette
41 und dem an ihm eingehingten Giessrohr 14
angeordnet ist. Das Giessrohr 14 ist in einem me-
tallenen Tragring 49 gehalten, der beidseitig je
einen viereckigen Tragbolzen 49' hat, der jeweils
anndhernd spielfrei in eine Ausnehmung der Gabel
70" eingeflhrt werden kann. Die Ausnehmung ist
dabei in bezug auf das Traggestell 22 derart ange-
ordnet, dass sie in der Position P1 anndhernd
senkrecht nach oben gedffnet ist. Die Gabel 70" ist
Uberdies drehbar im Verbindungselement 70 gela-
gert und wird durch ihre Drehverbindung mit dem
Hilfslenkhebel 32 beim Heranfiihren des Giessroh-
res 14 zusitzlich gedreht, wodurch das Giessrohr
in einer optimalen Bewegungsbahn eingeflihrt wer-
den kann. Sobald das Giessrohr in die Kokille ein-
getaucht ist und seine senkrechte Position P3 er-
reicht hat, ermdglichen ebenfalls beidseitig am
Tragring 49 angeordnete Lagerzapfen 49", wie be-
reits vorgdngig beschrieben, eine Uebergabe des
Giessrohres bspw. an einen Giessrohrwechsler 15.

Patentanspriiche

1. Manipulator (20) zum Heranfiihren eines GieB-
rohres (14) unter einen Metallschmelze enthal-
tenden Behilter (10), mit einem vorzugsweise
auf Schienen (23, 28) verschiebbaren Tragge-
stell (22) und mindestens einem in letzterem in
einer oder mehreren Fihrungsbahnen (40,
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56) verlaufenden, das GieBrohr (14) festhalten-
de Verbindungselement (30, 60), mittels dem
das GieBirohr (14) bahnf6rmig von einer anni-
hernd horizontalen in eine vertikale Position
unter den Behilter (10) bewegbar ist, wobei
mindestens ein Verbindungselement (30, 60)
von einem im Traggestell (22) vorgesehenen
Verschiebeorgan (40, 63) entlang einer Fih-
rungsbahn bewegbar ist und das GieBrohr (14)
dabei an dem Verbindungselement (30, 60)
|1&sbar gehalten ist,

dadurch gekennzeichnet,

daB das Verbindungselement (30, 60) einen
Hilfslenkhebel (32, 60') aufweist, dessen eines
Ende im Verbindungselement (30, 60) drehbar
gelagert oder mit ihm fest verbunden ist und
das GieBrohr (14) hidlt, und dessen anderes
Ende in einer zusitzlichen Flhrungsbahn (34,
64) gefiihrt ist, wobei diese Flihrungsbahn (34,
64) zur Bahn (40', 56) des Verbindungsele-
mentes (30, 60) in Richtung des Heranfiihrens
des GieBrohres (14) stetig in einem Winkel
zwischen 5° und 30° auseinandergeht, und
das GieBrohr (14) derart am Verbindungsele-
ment (30, 60) I18sbar gehalten ist, daB es in
stationirem Zustand (P1, P3) mit dem Verbin-
dungselement (30, 60) verbunden oder aber
von diesem geldst werden kann.

Manipilator nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet,

daB das Verbindungselement (30) an einem als
Kettentrieb (40) ausgebildeten Verschiebeor-
gan befestigt ist, welcher derart im Traggestell
(22) angeordnet ist, daB er die oder die eine
Flhrungsbahn (40') flr das Verbindungsele-
ment (30) bildet.

Manipulator nach Anspruch 2,

dadurch gekennzeichnet,

daB der Kettentrieb (40) zwei, eine endlose
Kette (41) tragende Kettenrdder (43, 44) aui-
weist, welche je an einem Ende des Tragge-
stelles (2) gelagert sind und davon zumindest
eines von einem steuerbaren Antrieb verdreh-
bar ist.

Manipulator nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet,

daB das Verbindungselement (60) und damit
das GieBrohr (14) von einem als Kol-
ben/Zylinder-Einheit (63) ausgebildeten Ver-
schiebeorgan bewegbar ist.

Manipulator nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet,

daB ein das GieBrohr (14) haltender Tragring
(14") mindestens einseitig einen Lagerzapfen
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(19) mit einem Mehrkantloch (18) aufweist, wo-
bei in letzteres ein im Verbindungselement
(30) vorgesehener und entsprechend dem
Loch (18) ausgebildeter mehrkantiger Bolzen
(31) einrastbar ist.

Manipulator nach Anspruch 5,

dadurch gekennzeichnet,

daB ein im Traggestell (22) angeordneter
Schaltmechanismus (50) zum Ein- oder Ausra-
sten des Bolzens (31) vorgesehen ist.

Manipulator nach Anspruch 6,

dadurch gekennzeichnet,

daB der Schaltmechanismus (50) bestehend ist
aus einer im Traggestell (22) drehbar gelager-
ten Stange (53), an deren Enden je ein Greifer
(54, 55) zum Querverschieben des Bolzens
(31) vorgesehen ist, aus einer von dieser Stan-
ge (53) ausgehenden Gelenkverbindung (52)
und aus einem sie Uber diese Gelenkverbin-
dung (52) verdrehbaren Schalter (51).

Manipulator nach einem der vorangehenden
Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet,

daB das Traggestell (22) auf seiner dem Behil-
ter (10) zugekehrten Seite an einem Tragarm
(16) einer zum AnschlieBen des GieBrohres an
den AusguB des Behilters (10) vorgesehenen
Vorrichtung (15) positioniert ist.

Manipulator nach Anspruch 8,

dadurch gekennzeichnet,

daB der Tragring (14") des GiefBirohres (14)
beidseitig je von einem Verbindungselement
(30, 60) gehalten ist und je einen hervorstehen-
den Lagerzapfen (19) hat, die in der vertikalen
Endposition (P3) des GieBrohres (14) im gabel-
férmigen Tragarm (16) aufliegen.

Manipulator nach Anspruch 9,

dadurch gekennzeichnet,

daB die Lagerzapfen (19) nach unten hin mit
jeweils einer in eine entsprechende rinnenf&r-
mige Nut (16') des Tragarmes (16) eingreifen-
den Zentrierspitze (19') ausgebildet sind und
zudem je eine dazu quere Stirnfliche (19")
aufweisen, wobei letztere das GieBrohr (14) im
Tragarm (16) quer zu seiner Ldngsachse anni-
hernd spielfrei zentrieren.

Manipulator nach Anspruch 3,

dadurch gekennzeichnet,

daB ein an der Kette (41) befestigtes Verbin-
dungselement (70) mit einer Gabel (70') vorge-
sehen ist, wobei an letztere das GieBrohr (14)
einhdngbar ist.
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Claims

Manipulator (20) for advancing a pouring tube
(40) beneath a vessel (10) containing molten
metal with a support frame (22), which is pref-
erably movable on tracks (23,28), and at least
one connecting element (30,60) extending
therein in one or more guideways (40',56) and
holding the pouring tube (40), by means of
which the pouring tube (14) is movable along a
pathway from an approximately horizontal into
a vertical position beneath the vessel (10),
whereby at least one connecting element
(30,60) is movable by a displacement element
(40,63) provided in the support frame (22)
along a guideway and the pouring tube (14) is
releasably retained on the connecting element
(30,60), characterised in that the connecting
element (30,60) has an auxiliary guide lever
(32,60"), one of whose ends is rotatably moun-
ted in the connecting element (30,60) or is
rigidly connected to it and supports the pour-
ing tube (14) and the other of whose ends is
guided in an additional guideway (34,64),
whereby this guideway (34,64) constantly di-
verges from the path (40',56) of the connecting
element (30,60) in the direction of the advance
of the pouring tube (14) at an angle of between
5¢ and 30° and the pouring tube (14) is
releasably supported on the connecting ele-
ment (30,60) so that it can be connected to the
connecting element (30,60) or released from it
in the stationary state (P1,P3).

Manipulator as claimed in claim 1, charac-
terised in that the connecting element (30) is
secured to a displacement element which is
constructed as a chain drive (40) and which is
so arranged in the support frame (22) that it
constitutes the or the one guideway (40') for
the connecting element.

Manipulator as claimed in claim 2, charac-
terised in that the chain drive (40) has two
sprocket wheels (43,44) which carry an end-
less chain (41) and which are mounted at a
respective end of the support frame (2) and of
which at least one is rotatable by a controllable
drive.

Manipulator as claimed in claim 1, charac-
terised in that the connecting element (60) and
thus the pouring tube (14) is movable by a
displacement element constructed as a pis-
ton/cylinder unit (63).

Manipulator as claimed in claim 1, charac-
terised in that a support ring (14") holding the
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pouring tube (14) has a bearing peg (19) with a
polygonal hole (18) on at least one side,
whereby a polygonal peg (31), which is pro-
vided in the connecting element (30) and is
constructed to correspond to the hole (18), is
engageable in the latter.

Manipulator as claimed in claim 5, charac-
terised in that a switching mechanism (50)
arranged in the support frame (22) is provided
for the engagement or disengagement of the

peg (31).

Manipulator as claimed in claim 6, charac-
terised in that the switching mechanism (50)
comprises a rod (53) which is rotatably moun-
ted in the support frame (22) and provided on
whose ends is a respective gripper (54,55) for
fransverse movement of the peg (31), a joint
connection (52) starting from this rod (53) and
a switch (51) rotating it via this joint connection
(52).

Manipulator as claimed in one of the preceding
claims, characterised in that the support frame
(22) is positioned on its side directed towards
the vessel (10) on a support arm (16) of an
apparatus (15) provided for connecting the
pouring tube to the outlet of the vessel (10).

Manipulator as claimed in claim 8, charac-
terised in that the support ring (14) of the
pouring fube (14) is held on both sides by a
respective connecting element (30,60) and has
a respective projecting bearing peg (19), which
engage in the bifurcated support arm (16) in
the vertical end position (P3) of the pouring
tube (14).

Manipulator as claimed in claim 9, charac-
terised in that the bearing pegs (19) are con-
structed downwardly with a respective center-
ing tip (19") engaging in a corresponding chan-
nel-shaped groove (16') in the support arm and
also have a respective end surface (19") trans-
verse thereto, whereby the latter centre the
pouring tube (14) in the support arm (16) trans-
verse to its longitudinal axis in an approaching
play-free manner.

Manipulator as claimed in claim 3, charac-
terised in that a connecting element (70), se-
cured to the chain (41), with a fork (70") is
provided, the pouring tube (14) being suspen-
dable on the latter.
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Revendications

Manipulateur (20) pour amener un busette (14)
en dessous d'un récipient (10) contenant du
métal liquide, comprenant un bati de support
(22) de préférence déplagable en iranslation
sur des rails (23, 24) et au moins un élément
de liaison (30, 60) qui maintient la busette (40),
qui est mobile dans le bati de support dans un
ou plusieurs guides (40, 50) et & I'aide duquel
la busetie (14) est déplacable de fagon guidée
d'une position sensiblement horizontale 3 une
position verticale en dessous du récipient (10),
au moins un élément de liaison (30, 60) étant
déplagable le long d'un guide par un organe
de translation (40, 63) prévu dans le bati de
support (22) et la busette (14) étant maintenue
de fagon libérable sur 'élément de liaison (30,
60), caractérisé par le fait que I'élément de
liaison (30, 60) présente une biellette auxiliaire
(32, 60') dont une exirémité est montée en
rotation sur I'élément de liaison (30, 60) ou est
reliée rigidement & ce dernier et maintient la
busette (14) et dont l'autre exirémité est gui-
dée dans un guide supplémentaire (34, 64), ce
guide (34, 64) divergeant de fagon continue
sous un angle compris entre 5° et 30° par
rapport au guide (40', 56) de I'élément de
liaison (30, 60) dans le sens de I'amenée de la
busette (14), et la busette (14) est maintenue
de fagon libérable sur 'élément de liaison (30,
60) de telle maniére qu'a I'état stationnaire
(P1, P3), elle puisse &ire reliée a I'élément de
liasison (30, 60) ou alors Eétre détachée de ce
dernier.

Manipulateur suivant revendication 1, caracté-
risé par le fait que I'élément de liaison est fixé
3 un organe de translation réalisé sous forme
de commande A chaine (40) et disposé dans
le bati de support (22) de maniére & former le

guide (40" pour I'élément de liaison (30).

Manipulateur suivant revendication 2, caracteé-
risé par le fait que la commande & chaine
(40) comprend deux pignons a chaine (43, 44)
qui portent une chaine sans fin (41) et dont
chacune est montée 2 une exitrémité du bati
de support (2), I'un au moins desdits pignons
pouvant tourner sous l'action d'un systéme
d'entrainement commandsé.

Manipulateur suivant revendication 1, caracté-
risé par le fait que I'élément de liaison (60) et
avec lui la busette (14) est déplacable par un
organe de translation réalisé sous forme d'en-
semble piston/cylindre (63).
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Manipulateur suivant revendication 1, caracté-
risé par le fait qu'une bague de support (14')
maintenant la buseite (14) présente au moins
d'un cbté un tourillon (19) avec un trou polygo-
nal (18) dans lequel peut étre encliquetée une
broche (31) polygonale prévue sur I'élément
de liaison (30) et réalisée de fagon correspon-
dante au trou (18).

Manipulateur suivant revendication 5, caracteé-
risé par le fait qu'il est prévu un mécanisme
de commande (50) disposé dans le bati de
support (22) pour l'encliquetage ou désencli-
quetage de la broche (31).

Manipulateur suivant revendication 6, caracteé-
risé par le fait que le mécanisme de comman-
de (50) se compose d'une tige (53) montée en
rotation dans le bati de support (22) et portant
A chaque extrémité une griffe (54, 55) pour le
déplacement en ftranslation fransversal de la
broche (31), d'une liaison articulée (52) partant
de cette tige (53) et d'un actionneur (51) pou-
vant imprimer & la tige un mouvement de
rotation en passant par cette liaison articulée
(52).

Manipulateur suivant I'une des revendications
précédentes, caractérisé par le fait que le
bati de support (22) est positionné, sur son
cOté tourné vers le récipient (10), sur un bras
de support (16) d'un dispositif (15) prévu pour
le raccordement de la busette & I'ouverture de
coulée du récipient (10).

Manipulateur suivant revendication 8, caracteé-
risé par le fait que la bague de support (14')
de la busette (14) est maintenue par un élé-
ment de liaison (30, 60) et présente un touril-
lon saillant (19) sur chacun de ses deux cbtés,
les tourillons reposant, dans la position finale
verticale (P3) de la busette (14), dans le bras
de support (16) en forme de fourche.

Manipulateur suivant revendication 9, caracté-
risé par le fait que les tourillons (19) compor-
tent vers le bas une pointe de centrage (19')
s'engageant dans une gorge annulaire (16') du
bras de support (16) et présentent en ouire
une face frontale (19") transversale, cette der-
niere assurant le centrage de la busette (14)
dans le bras de support (16) sensiblement
sans jeu transversalement & I'axe longitudinal
de la busette.

Manipulateur suivant revendication 3, caracté-
risé par le fait qu'un élément de liaison (70)
fixé & la chaine (41) comporte une fourche
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(70') a laquelle la busette (14) peut étre accro-
chée.
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