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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Raupengiefmaschi-
ne zum Herstellen eines GieRguts aus flissigem Metall
nach dem Oberbegriff von Anspruch 1.

[0002] Nach dem Stand der Technik sind insbesonde-
re zur Herstellung von Aluminiumlegierungen Horizontal-
BlockgieBmaschinen bekannt, die nach Art einer umlau-
fenden Raupengiemaschine funktionieren. Eine solche
GieRmaschine ist z.B. aus EP 1 704 005 B1 oder WO
95/27145 bekannt. Hierbei bilden die Kuhlelemente der
GieBmaschine auf den geraden Abschnitten bzw. Trums
von gegenlberliegend zueinander angeordneten
GielRraupen die Wand einer sich bewegenden GieRform.
Die Giefsraupen bestehen jeweils aus einer Vielzahl von
endlos miteinander verbundenen Kihlblécken, die ent-
lang der Umlaufbahnen der Raupen transportiert wer-
den. Zu diesem Zweck sind die Kihlblocke auf Tragele-
menten montiert, welche auf Ketten aufgesetzt werden
und somit wie Glieder einer Kette gelenkig miteinander
verbunden sind.

[0003] Bei einer herkdmmlichen  Horizontal-
BlockgieRmaschine erfolgt der Antrieb der umlaufenden
Gielraupen in den Umlenkbereichen der endlosen Um-
laufbahnen jeweils durch zwei Zahnrader, die mit einer
durchgehenden Welle verbunden sind. Hierbei ist es er-
forderlich, diese durchgehende Welle gegen Hitze abzu-
schirmen. Das Spiel, welches zwischen den einzelnen
Kihlblocken bestehen kann, wird durch Verschwenken
des unteren Zahnrads verstellt. Jedoch bestehtein Nach-
teil bei diesem Antrieb darin, dass eine gezielte Ansteu-
erung eines Zahnrads zum Spielausgleich zwischen den
Kuhlblécken und zur Aufbringung einer definierten Kon-
taktkraft nicht moglich ist. Ein weiterer Nachteil bei einer
solchen herkémmlichen Horizontal-BlockgieRmaschine
besteht darin, dass die Antriebe jeweils eine gerade Ver-
zahnung aufweisen - hieraus resultieren Schwingungs-
anregungen, die zu Abdriicken auf den Oberflaichen des
GieRguts fiihren kdnnen und somit auf dem gegossenen
Band sichtbar sind.

[0004] AusUS 1865443 Aistein Antrieb fiir eine Rau-
pengieBmaschine bekannt, wobei ein Elektromotor au-
Rerhalb einer Raupe angeordnet ist. Die Kraftibertra-
gung von dem Elektromotor auf die Raupe erfolgt tiber
eine Antriebswelle und ein daran befestigtes Schnecken-
rad, das mit einem Antriebsritzel kdmmt, das auf einer
Hauptwelle, um welche die Raupe umlauft, befestigt ist.
[0005] Aus US 5133401 Aund US 2007/0102135 A1
ist jeweils eine gattungsgemafie Raupengie®Bmaschine
nach dem Oberbegriff von Anspruch 1 bekannt.

[0006] Entsprechend liegt der Erfindung die Aufgabe
zugrunde, eine RaupengielRmaschine zum Herstellen ei-
nes GieRguts aus flissigem Metall hinsichtlich der Ober-
flachenqualitat des erzeugten Gief3guts und der Laufru-
he der Raupenantriebe zu verbessern.

[0007] Diese Aufgabe wird durch eine Raupengiema-
schine mit den in Anspruch 1 angegebenen Merkmalen-
geldst. Vorteilhafte Weiterbildungen der Erfindung sind
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in den abhangigen Anspriichen definiert.

[0008] Eine Raupengielimaschine nach der vorliegen-
den Erfindung dient dem Zweck, aus einem fliissigen Me-
tall ein Giel3gut herzustellen. Hierzu umfasst die Rau-
pengieBmaschine eine erste Fiihrungsschiene und eine
zweite Fuhrungsschiene, wobei mit den Fiihrungsschie-
nen zwei gegenuberliegend angeordnete endlose hori-
zontale Umlaufbahnen gebildet werden, und eine Mehr-
zahl von losen Tragelementen mit daran angebrachten
Kuhlblécken, wobei die Tragelemente entlang der Um-
laufbahnen in einer Transportrichtung beweglich gefiihrt
sind, derart, dass pro Umlaufbahn jeweils eine durchge-
hende Kette von Tragelementen und dadurch eine obere
Raupe und eine untere Raupe gebildet werden. Zwi-
schen den Kihlblécken, die in geraden Abschnitten der
oberen bzw. unteren Raupe in Gegeniberstellung ge-
langen, wird eine sich bewegende Gielform fiir das
GieRgut ausgebildet. Die Raupengiefmaschine umfasst
des Weiteren Antriebsrader, mit denen an der oberen
Raupe und an der unteren Raupe die jeweils zugeord-
neten Tragelemente mit den daran angebrachten Kuhl-
blécken um die Umlaufbahnen bewegt werden. Fiir die
obere Raupe und fiir die untere Raupe sind jeweils zu-
mindest zwei separate Antriebe mit zugeordneten An-
triebsradern vorgesehen, die in Wirkeingriff mit den Tra-
gelementen gebracht werden kénnen. Diese pro Raupe
vorgesehenen Antriebe sind frei zueinander synchroni-
sierbar. Des Weiteren umfasst die Vorrichtung Mittel, mit
denen die Kiihiblocke in den geraden Trums der Raupen
jeweils gegeneinander auf Block gedriickt werden kon-
nen. Sowohl an der oberen Raupe als auch an der un-
teren Raupe sind - in der Transportrichtung der Trage-
lemente gesehen - jeweils Antriebsrader an beiden Sei-
ten davon vorgesehen, wobei jedem Antriebsrad ein se-
parater Antriebsmotor zugeordnet ist, wobei ein jeweili-
ges Antriebsrad auf einer Stummelwelle befestigt und in
dieser Weise mit dem Antriebsmotor verbunden ist, wo-
bei die Antriebsmotoren fiir die Antriebsrader jeweils au-
Rerhalb der Raupen angeordnet sind, derart, dass sich
die Stummelwellen, auf denen die Antriebsrader ange-
bracht sind, nicht durch die Raupen hindurch, d.h. ent-
lang von deren Breite erstrecken.

[0009] Bei den Mitteln, mit denen flir die Kiihlblocke
ein Gegeneinander-auf-Block-Druicken erzielt wird, kann
es sich um eine Steuerungseinrichtung handeln, mit der
die den Antriebsradern zugewiesenen Antriebe ange-
steuert, vorzugsweise auch geregelt werden kénnen. So-
mit kdnnen mittels dieser Steuerungseinrichtung fir die
Antriebe unterschiedliche Drehzahlen eingestellt wer-
den.

[0010] Erganzend und/oder alternativ kdnnen die be-
sagten Mittel auch Bremsrader umfassen, die in den an
die Gielform angrenzenden Trums der Raupen ange-
ordnet und jeweils in Wirkeingriff mit den Tragelementen
bringbar sind, wobei fiir die Bremsrader im Vergleich zu
den im Auslaufbereich der GieRform angeordneten An-
triebsradern eine geringere Drehzahl eingestellt ist. Die-
se Bremsrader sind dann vorgesehen, wenn die An-
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triebsrader in den Umlenkbereichen der Flihrungsschie-
nen angeordnet sind. In Folge der geringeren Drehzahl
der Bremsrader als im Vergleich zu den Antriebsradern
wird dann fir die Kihlblocke ein Gegeneinander-auf-
Block-Driicken erreicht.

[0011] Erganzend und/oder alternativ kdnnen die be-
sagten Mittel auch eine Verschiebeeinrichtung umfas-
sen, mit der zumindest eines der Antriebsrader transla-
torisch in Richtung des jeweils anderen Antriebsrads
oder weg davon verschoben bzw. bewegt werden kann.
Durch Einstellung eines geeigneten Abstands eines An-
triebsrads relativ zum jeweils anderen Antriebsrads wird
ein Druck auf die losen Tragelemente ausgetibt und da-
durch erreicht, dass die an den Tragelementen ange-
brachten Kihlblocke jeweils gegeneinander auf Block
gedrickt werden. Diese Variante der erfindungsgema-
Ren Vorrichtung ist ebenfalls fiur den Fall vorgesehen,
wenn die Antriebsrader in den Umlenkbereichen der Fiih-
rungsschienen angeordnet sind, wobei dann ggf. keine
Bremsrader erforderlich sind.

[0012] Im Betrieb der erfindungsgemafien Raupen-
gieBmaschine wird flissiges Metall in eine sich bewe-
gende GielRform vergossen, die zwischen Kuhlblécken,
die an entlang von jeweils zwei gegeniiberliegend ange-
ordneten endlosen Umlaufbahnenin einer Transportrich-
tung bewegten losen Tragelementen angebracht sind,
gebildetist. Mit den entlang der Umlaufbahnen bewegten
Tragelementen werden eine obere Raupe und eine un-
tere Raupe gebildet. Diese beiden Raupen werden ent-
lang ihrer Umlaufbahnen jeweils durch zumindest zwei
separate Antriebe in Umlauf gebracht, wobei diese An-
triebe unterschiedliche Drehzahlen aufweisen kénnen,
so dass die Kiihlblocke in den geraden Trums der Rau-
pen jeweils gegeneinander auf Block gedriickt werden.
[0013] Im Sinne der vorliegenden Erfindung ist die
Transportrichtung, in der die Tragelemente mitden daran
angebrachten Kuhlblécken entlang der jeweiligen Fiih-
rungsschienen und der hierdurch ausgebildeten Umlauf-
bahnen bewegt werden, gleichbedeutend mit der
Gielrichtung, in der das fliissige Metall in die sich bewe-
gende Giel3¢form, die zwischen den Kiihlblécken in den
geraden Abschnitten der gegeniiberliegenden horizon-
talen Umlaufbahnen gebildet wird, vergossen wird.
[0014] Der Erfindung liegt die wesentliche Erkenntnis
zugrunde, dass es durch die unterschiedlichen Drehzah-
len, die fir die zumindest zwei Antriebe, die jeweils fir
die obere bzw. untere Raupe vorgesehen sind, gewahit
bzw. eingestellt sind, moglich ist, die losen Tragelemente
mit den daran angebrachten Kihlblécken derart um die
Umlaufbahnen zu bewegen, dass die Kiihlblécke in den
geraden Trums der jeweiligen Raupen jeweils gegenein-
ander auf Block gedriickt werden. In Folge dessen wird
eine geschlossene Oberfliche zwischen den Kiihlbl6-
cken erzielt. Eine solche geschlossene Oberflache ist
angrenzend an die GieRRform, d.h. an dem unteren Trum
der oberen Raupe und an dem oberen Trum der unteren
Raupe, notwendig, damit kein geschmolzenes Metall
zwischen den Kuhlbldcken hindurchstrémen kann. Auf
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der der GielRform abgewandten Seite der Raupen, d.h.
an dem oberen Trum der oberen Raupe und insbeson-
dere an dem unteren Trum der unteren Raupe, ist die
geschlossene Oberflache zwischen den Kihlblécken er-
forderlich, damit bei Nutzung einer Wasserkiihlung das
Kuhlwasser nicht zwischen den Kiihlblécken nach auf3en
an die Umgebung strdbmen kann.

[0015] Im Sinne dervorliegenden Erfindungist die vor-
stehend genannte geschlossene Oberflache, die sich
zwischen aneinander angrenzenden Kiihlblécken bildet,
als "dicht" zu verstehen, weil ein Hindurchtreten von flis-
sigem Metall oder Kiihlwasser zwischen den Kiihibl6-
cken, die gegeneinander auf Block gedriickt werden,
nicht moglich ist.

[0016] AufGrundlage dessen, dass die pro Raupe vor-
gesehenen Antriebe frei zueinander synchronisiert und
mit jeweils unterschiedlichen Drehzahlen angetrieben
werden kdnnen, ist es maoglich, fir die Tragelemente und
die daran befestigten Kihlblécke eine beliebige Vorei-
lung oder Nacheilung an einer zugehérigen Umlaufbahn
einzustellen. Insbesondere durch eine eingestellte Vor-
eilung, d.h. durch einen Unterschied in der Drehzahl der
pro Raupe vorgesehenen Antriebe, wird erreicht, dass
dieKihlbldcke wie erlautert gegeneinander auf Block ge-
driickt werden, um die gewtlinschte geschlossene Ober-
flache zwischen den Kiihlblécken zu erzielen. Dies gilt
in gleicher Weise sowohl fir die Trums der Raupen, die
unmittelbar an die GieRform angrenzen bzw. mit denen
die Giel’form gebildet wird, als auch fir die Trums der
Raupen an der der GielRform abgewandten Seite.
[0017] Dadurch, dass jedem Antriebsrad ein separater
Antriebsmotor zugeordnet ist, wird erreicht,dass jedes
Antriebsrad der Raupengiefmaschine von einem sepa-
raten Antriebsmotor angetrieben wird, wobei das An-
triebsrad auf einer "Stummelwelle", d.h. auf einer ver-
gleichsweise kurzen Welle befestigt und in dieser Weise
mit dem Antriebsmotor verbunden ist. Hierbei sind die
Antriebsmotoren auBerhalb der beiden Raupen ange-
ordnet. Dies bedeutet, dass sich die Wellen, auf denen
die Antriebsrader angebracht sind, nicht durch die Rau-
pen hindurch, d.h. entlang von deren Breite erstrecken.
Dies fuhrt einerseits zu einer verbesserten Platzausnut-
zung und zu einem geringeren beanspruchten Bauraum,
und andererseits zu dem Vorteil, dass diese Wellen nicht
unmittelbar der Hitze des GieRprozesses ausgesetzt
sind.

[0018] Dadurch, dass den Antriebsradern, die in Ein-
griff mit den Tragelementen gelangen und eine umlau-
fende Bewegung dieser Tragelemente mitden daran be-
festigten Kihlblécken entlang der Umlaufbahnen ge-
wahrleisten, jeweils separate Antriebsmotoren mit der
genannten "Stummelwelle" zugeordnet sind, wird der
weitere Vorteil erreicht, dass damit die Antriebe in etwa
auf Héhe der Kokille bzw. den Kuhlblécken liegen, so
dass eine Kippneigung der Kokillentrager in Form der
jeweiligen Tragelemente vermindert wird.

[0019] In vorteilhafter Weiterbildung der Erfindung ist
eine Steuerungseinrichtung vorgesehen, mittels welcher
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die einzelnen Antriebe bzw. Antriebsmotor angesteuert
werden kdnnen. Zweckmaligerweise ist es auch mog-
lich, die einzelnen Antriebe bzw. Antriebsmotoren auch
geregelt anzutreiben. Entsprechend ist es wahrend des
GieRBprozesses mdglich, die Drehzahl von ausgewahlten
Antrieben bzw. Antriebsmotoren zu erhéhen oder zu ver-
mindern, um z.B. eine definierte Voreilung der Tragele-
mente mit den daran angebrachten Kihlblécken einzu-
stellen, zwecks Erzeugung einer definierten Kontaktkraft
zwischen benachbarten Kihiblécken.

[0020] Zur Verbesserung der Laufruhe der Antriebe
und zur Vermeidung von Schwingungsanregungen kann
vorgesehen sein, dass die Antriebe Zahnrader mit
Schragverzahnungen aufweisen. Hierdurch wird er-
reicht, dass eine Schwingungsanregung im Betrieb der
Antriebe verringert wird.

[0021] In vorteilhafter Weiterbildung der Erfindung ist
eine Steuerungseinrichtung vorgesehen, mittels welcher
die Antriebe, mit denen die Raupen entlang ihrer Um-
laufbahnen bewegt werden, angesteuert, vorzugsweise
geregelt werden. Die Antriebe funktionieren vorzugswei-
se elektromotorisch, wobei eine Drehzahl dieser Elektro-
motoren stufenlos eingestellt bzw. geandert werden
kann. Die Drehzahl der einzelnen Elektromotoren kann
mittels der Steuerungseinrichtung frei zueinander einge-
stellt werden, wobei es moglich ist, dass die jeweiligen
Drehzahlen dieser Elektromotoren durch die Steue-
rungseinrichtung frei zueinander synchronisiert werden.
[0022] Nachstehend sind bevorzugte Ausfiihrungsfor-
men der Erfindung anhand schematisch vereinfachter
Zeichnungen im Detail beschrieben. Es zeigen:

Fig. 1 eine Seitenansicht von zwei Fiihrungsschie-
nen, mitdenen zwei gegentiberliegend ange-
ordnete endlose Umlaufbahnen fir eine er-
findungsgemafRe RaupengieBmaschine ge-
bildet werden,

eine Seitenansichteiner erfindungsgeméafien
RaupengieBmaschine, deren endlose Um-
laufbahnen durch die Fiihrungsschienen von
Fig. 1 gebildet sind,

jeweils Seitenansicht einer oberen und unte-
ren Raupe der RaupengieBRmaschine von
Fig. 2, nach verschiedenen Ausflihrungsfor-
men der Erfindung, und

ein Beispiel fir Zahnrader mit Schragverzah-
nung, die fir einen Antrieb der
RaupengieBmaschine von Fig. 2 verwendet
werden.

Fig. 2

Fig. 3-5

Fig. 6

[0023] Nachstehend sind unter Bezugnahme auf die
Fig. 1 bis 6 bevorzugte Ausfiihrungsformen einer erfin-
dungsgemaflien Raupengiefmaschine 10 und deren
Komponenten erlautert, die zum Herstellen eines
GieRguts 11 (vgl. Fig. 2) aus flissigem Metall, insbeson-
dere aus Aluminium, dient. Gleiche Merkmale in der
Zeichnung sind jeweils mit gleichen Bezugszeichen ver-
sehen. An dieser Stelle wird gesondert darauf hingewie-
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sen, dass die in der Zeichnung dargestellten Figuren le-
diglich vereinfacht und insbesondere ohne Malstab ge-
zeigt sind.

[0024] Ausweislich der Seitenansicht von Fig. 1 um-
fasst die RaupengieRmaschine 10 eine obere erste Fiih-
rungsschiene 12.1 und eine untere zweite Flhrungs-
schiene 12.2. Mit diesen Fiihrungsschienen 12.1, 12.2
werden zwei gegenuberliegend angeordnete endlose
horizontale Umlaufbahnen U fiir die RaupengieRmaschi-
ne 10 gebildet. Jede Fiihrungsschiene 12.1, 12.2 weist
jeweils Umlenkbereiche 13 auf, mit denen die geraden
Abschnitte der Umlaufbahnen U verbunden sind. Entlang
jeder Fihrungsschiene 12.1, 12.2 sind jeweils eine Mehr-
zahl von losen Tragelementen 14 mit daran angebrach-
ten Kuihlblécken 16 gefiihrt, derart, dass sich eine durch-
gehende Kette von Tragelementen 14 bildet, die in einer
Transportrichtung T entlang der Fihrungsschienen 16
bewegt bzw. transportiert werden. Zur Veranschauli-
chung der Funktionsweise der vorliegenden Erfindung
sind in der Fig. 1 an den beiden Fiihrungsschienen 12.1,
12.2 jeweils nur zwei Tragelemente 14 mit daran ange-
brachten Kihlblécken 16 gezeigt.

[0025] Fig. 1 verdeutlicht, dass zwischen den Kuhlbl6-
cken 16, die in den geraden Abschnitten der durch die
FlUhrungsschienen 12.1, 12.2 gebildeten Umlaufbahnen
Uin Gegenuberstellung gelangen, eine Giefl3form 18 aus-
gebildet wird. In Anbetracht der Transportrichtung T der
Tragelemente 14 entlang der Fihrungsschienen 12.1,
12.2 handelt es sich bei dieser Gief3form 15 um eine sich
in der Transportrichtung T bewegende Giel3form.
[0026] Fig. 2 zeigt eine vereinfachte Seitenansicht der
erfindungsgemaflen Raupengiefmaschine 10, bei der
die Flihrungsschienen 12.1, 12.2 von Fig. 1 eingesetzt
werden. Die Raupengiefmaschine 10 umfasst eine obe-
re Raupe 14.1 und eine untere Raupe 14.2, die - wie
vorstehend erlautert - jeweils aus einer Mehrzahl von lo-
sen Tragelementen 14 und daran befestigten Kihlbl6-
cken 16 gebildet sind, die entlang der durch die Fuh-
rungsschienen 14 gebildeten Umlaufbahnen U in der
Transportrichtung T bewegt werden. Im Einzelnen weist
die obere Raupe 14.1 einen oberen Trum 15.1 und einen
unteren Trum 15.2 auf. In gleicher Weise weist die untere
Raupe 14.2 einen oberen Trum 15.3 und einen unteren
Trum 15.4 auf.

[0027] Der Antrieb der Raupen 14.1, 14.2 erfolgt je-
weils Uber Antriebsrader 22, die eine Bewegung der lo-
sen Tragelemente 14 und der daran befestigten Kiihlbl6-
cke 16 um die Umlaufbahnen U sicherstellen. Details be-
zliglich dieser Antriebsrader 22 sind nachfolgend noch
gesondert erlautert. Mittels einer GieRdise 19, die lang-
lich ausgebildet ist und mit ihrem vorderen Ende in die
Giel3form 18 hineinragt, wird flissiges Metall (z.B. Alu-
minium, oder eine Aluminium-Legierung) aus einem Be-
halter 20 in die bewegte GielRform 18 hinein vergossen.
Durch Erstarren des Metalls innerhalb der Giel3form 18
wird ein Gief3gut 11 in Form eines Bandmaterials er-
zeugt, das - im rechten Bildbereich von Fig. 2 angedeutet
-stromabwarts der Raupen 14.1, 14.2 aus dem Gie3spalt
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18 austritt und dann einer (nicht gezeigten) weiteren Be-
arbeitung zugefiihrt werden kann.

[0028] Eine Kihlung der Kihlblécke 16 wahrend des
GieBprozesses ist durch (nicht gezeigte) Kihleinrichtun-
gen gewahrleistet. Mittels dieser Kihleinrichtungen kann
ein Kuhimedium auf die jeweiligen Kihlblécke ausge-
bracht bzw. gespritzt werden.

[0029] Zur Verstellung der Neigung entweder einer
Raupe 14.1, 14 .2 relativ zur jeweils anderen Raupe, oder
der Neigung einer durch die beiden Raupen 14.1, 14.2
gebildeten Einheit relativ zur Horizontalen, umfasst die
RaupengieBmaschine 10 zumindest einen (nicht darge-
stellten) Aktuator mit einem z.B. elektrischen, pneuma-
tischen oder hydraulischen Stellantrieb. Der Aktuator
kann durch eine Steuerungseinrichtung 21 (vgl. Fig. 2)
geeignet angesteuert, vorzugsweise geregelt werden,
um die Neigung zumindest einer Raupe 14.1, 14.2 relativ
zurjeweils anderen Raupe einzustellen, oder um die Nei-
gung einer durch die beiden Raupen 14.1, 14.2 gebilde-
ten Einheit relativ zur Horizontalen zu verstellen.
[0030] Nachstehend sind unter Bezugnahme auf die
Figuren 3 bis 5 mdgliche Ausfiihrungsformen fiir eine
Anordnung der Antriebsrader 22 erldutert, mit denen die
Raupen 14.1, 14.2. jeweils in Bewegung um die Umlauf-
bahnen U versetzt werden. In den Fig. 3-5 ist die Trans-
portrichtung T - in der Zeichnungsebene gesehen - an-
grenzend an die GielRform 18 ebenfalls von links nach
rechts angedeutet. Ein Einlaufbereich der sich bewegen-
den Gielt3form 18 ist mit "E", und ein Auslaufbereich der
Giel3form 18 ist mit "A" symbolisiert.

[0031] Bei der in Fig. 3 gezeigten Ausfiihrungsform
sind fir die obere Raupe 14.1 und fiir die untere Raupe
14.2 in den Umlenkbereichen 13 der Umlaufbahnen U
angrenzend an den Auslaufbereich A jeweils ein An-
triebsrad 22.1 vorgesehen, wobei in den Umlenkberei-
chen 13 der Umlaufbahnen U angrenzend an den Ein-
laufbereich E jeweils ein Antriebsrad 22.2 vorgesehen
ist. Diese Antriebsrader 22.1, 22.2 gelangen in Wirkein-
griff mit den Tragelementen 14 und bewirken somit eine
umlaufende Bewegung der Tragelemente 14 um die Um-
laufbahnen U. Des Weiteren sind fiir beide Raupen 14.1,
14.2 jeweils Bremsrader 24 vorgesehen, namlich bei der
oberen Raupe 14.1 in deren unteren Trum 15.2 angren-
zend an den Auslaufbereich A, und bei der unteren Rau-
pe 14.2inderen oberen Trum 15.3 angrenzend zum Aus-
laufbereich A. In gleicher Weise wie die Antriebsrader
221, 22.2 gelangen auch die Bremsrader 24 in Wirkein-
griffmitden Tragelementen 14, wobei die Funktion dieser
Bremsrader 24 nachstehend noch erlautert ist.

[0032] Ein Antrieb der Antriebsrader 22.1, 22.2 bei der
Ausfiihrungsform von Fig. 3 erfolgt derart, dass bei bei-
denRaupen 14.1, 14.2 die Drehzahl fir die Antriebsrader
22 .1 (jeweils angrenzend zum Auslaufbereich A) grofRer
gewahltist als fir die Antriebsrader 22.2 (jeweils angren-
zend zum Einlaufbereich E). Hierbei sind die Drehzahlen
der beiden Bremsrader 24 jeweils kleiner gewahlt als fiir
die Antriebsrader 22.2. Der genannte Drehzahlunter-
schied zwischen den Antriebsradern 22.1 und 22.2 be-
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wirkt sowohl im oberen Trum 15.1 der oberen Raupe
14.1 als auch im unteren Trum 15.4 der unteren Raupe
14.2 ein "Voreilen" der Tragelemente 14 mit den daran
befestigten Kihlblécken 14. In gleicher Weise bewirkt
der genannte Drehzahlunterschied zwischen dem An-
triebsrad 22.2 und dem Bremsrad 24 sowohl im unteren
Trum 15.2 der oberen Raupe 14.1 als auch im oberen
Trum 15.3 der unteren Raupe 14.2 dort jeweils ein "Vor-
eilen" der Tragelemente 14 mit den daran befestigten
Kuhlblécken 16. In Folge dieses "Voreilens" werden im
Betrieb der RaupengieBmaschine 10 die jeweiligen Tra-
gelemente 14 mit den daran befestigten Kiihiblécken 16
in den geraden Trums 15.1-15.4 gegeneinander auf
Block gedriickt, so dass sich zwischen benachbarten
bzw. aneinander angrenzenden Kihlblécken 16 eine
perfekt geschlossene Oberflache einstellt, was zu einer
verbesserten GieRqualitat fihrt und nachteilige Abdri-
cke in der Oberflache des erzeugten Bandmaterials ver-
hindert.

[0033] Fig. 4 zeigt eine weitere Ausfiihrungsform der
erfindungsgeméafen Raupengie®Bmaschine 10 in Bezug
auf eine Anordnung der Antriebrader 22. Im Einzelnen
sind fur die obere Raupe 14.1 in deren geraden Trums
15.1, 15.2 angrenzend zum Einlaufbereich E der
GielRform 18 Antriebsrader 22.3, 22.4 angeordnet. Fir
die untere Raupe 14.2 sind in deren geraden Trums 15.3,
15.4 angrenzend zum Auslaufbereich A der Giel3¢form 18
Antriebsrader 22.5, 22.6 angeordnet. In gleicher Weise
wie bei der Ausfiihrungsform von Fig. 3 gelangen diese
Antriebsrader 22.3 - 22.6 jeweils in Wirkeingriff mit den
Tragelementen 14, und bewirken somit eine umlaufende
Bewegung der Tragelemente 14 mit den daran befestig-
ten Kihlblécken 16 um die Umlaufbahnen U.

[0034] Ein Antrieb der Antriebsrader 22.3 -22.6 bei der
Ausfuhrungsform von Fig. 4 erfolgt derart, dass fir die
Antriebsrader22.4,22.6, die jeweils indem unteren Trum
15.2 bzw. 15.4 der oberen Raupe 14.1 bzw. der unteren
Raupe 14.2 angeordnet sind, eine gréf3ere Drehzahl ge-
wahlt ist als fur die Antriebsrader 22.3, 22.5, die jeweils
in dem oberen Trum 15.1 bzw. 15.3 der oberen Raupe
14.1 bzw. der unteren Raupe 14.2 angeordnet sind. Die-
ser Drehzahlunterschied resultiert in einem "Voreilen"
der Tragelemente 14 mit den daran befestigten Kihlbl6-
cken 16 in den geraden Trums der beiden Raupen 14.1,
14.2 2, so dass die Kiihlbldcke 16, in gleicher Weise wie
unter Bezugnahme auf die Fig. 3 bereits erlautert, ge-
geneinander auf Block gedriickt werden. In dem Umlenk-
bereich 13 der beiden Raupen 14.1, 14.2, der sich bei
der Ausfiihrungsform von Fig. 4 zwischen den Antriebs-
radern 22.3 und 22.4, bzw. zwischen den Antriebsradern
22.5und 22.6 befindet, bewirkt die Gewichtskraft ein "He-
runterfallen" der Tragelemente 14 und somit deren ge-
eignete Nachfiihrung zum Antriebsrad 22.4 bzw. 22.6,
an dem eine erneute Beschleunigung der Tragelemente
14 einsetzt.

[0035] Die Fig. 5 veranschaulicht eine weitere Ausfiih-
rungsform der erfindungsgemafRen Raupengie®Bmaschi-
ne 10, die eine Modifikation der Ausfiihrungsform von
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Fig. 4 ist. Auf Basis der Anordnung von Antriebsradern
gemal Fig. 4 sind hierbei fir die obere Raupe 14.1 wei-
tere Antriebsrader 22.7, 22.8 vorgesehen, die in den ge-
raden Trums 15.1, 15.2 der oberen Raupe 14.1 angren-
zend zum Auslaufbereich A der Giel3form 18 angeordnet
sind. Fir die untere Raupe 14.2 sind weitere Antriebsra-
der 22.9, 22.10 vorgesehen, die in den geraden Trums
15.3, 15.4 der unteren Raupe 14.2 angrenzend zum Ein-
laufbereich E der GieRform 18 angeordnet sind.

[0036] Bei der Ausfiihrungsform von Fig. 5 bewirken
die genannten weiteren Antriebsrader 22.7-22.10 einen
zusatzlichen Bewegungsantrieb fir die Tragelemente 14
mit den daran befestigten Kihlblécken 16, und verbes-
sern somit eine umlaufende Bewegung der Raupen 14.1,
14.2 um die Umlaufbahnen U. Die Drehzahlen dieser An-
triebsrader 22.7-22.10 sind wie folgt gewahlt: Die An-
triebsrader 22.7 bzw. 22.9, die in den oberen Trums 15.1
bzw. 15.3 der oberen Raupe 14.1 bzw. der unteren Rau-
pe 14.2 angeordnet sind, drehen schneller als die in die-
sem Trums angeordneten Antriebsrader 22.3 bzw. 22.5.
Entsprechend wird in den Trums 15.1, 15.3 fiir die Tra-
gelemente 14 eine "Voreilung" erzeugt, so dass die an
den Tragelementen 14 befestigten Kiihiblécke 16 gegen-
einander auf Block gedriickt werden. Des Weiteren dre-
hen die Antriebsrader22.8 bzw. 22.10, die in den unteren
Trums 15.2 bzw. 15.4 der oberen Raupe 14.1 bzw. der
unteren Raupe 14.2 angeordnet sind, langsamer als die
Antriebsrader 22.4 bzw. 22.6, die in diesen Trums - in
der Transportrichtung T gesehen - stromaufwarts hier-
von angeordnet sind. Entsprechend werden die Kiihlbl6-
cke 16 auch in diesen unteren Trums 15.2, 15.4 gegen-
einander auf Block gedriickt.

[0037] Mittels der Steuerungseinrichtung 21 (vgl. Fig.
2) kénnen die den Antriebsradern 22.1-22.10 jeweils zu-
geordneten Antriebe bzw. Antriebsmotoren einzeln an-
gesteuertbzw. geregeltwerden. Somitistdurch die Steu-
erungseinrichtung 21 eine Synchronisierung der Dreh-
zahl dieser einzelnen Antriebe bzw. Antriebsmotoren re-
lativ zueinander moglich.

[0038] Fig. 6 zeigt vereinfacht Zahnrader 26 mit einer
Schragverzahnung, die fiir einen Antrieb verwendet wer-
den koénnen. Eine solche Schragverzahnung fihrt zu ei-
ner Verbesserung der Laufruhe des Antriebs und ver-
meidet nachteilige Schwingungsanregungen im Betrieb
des Motors.

[0039] SchlieBlich darf darauf hingewiesen werden,
dass erganzend zu den in den Fig. 2-5 gezeigten An-
triebsradern 22.1-22.10, die jeweils an einer Vorderseite
derRaupen 14.1,14.2 angeordnet sind, auch zusatzliche
Antriebsrader (mit jeweils eigenen Antrieben bzw. An-
triebsmotoren) jeweils an der Rickseite der Raupen
14.1, 14.2 vorgesehen sein kdnnen. Diese zusatzlichen
Antriebsrader befinden sich in der Zeichnungsebene im
Hintergrund und sind deshalb nicht zu erkennen. Mit die-
sen zusatzlichen Antriebsradern werden in Verbindung
mit den vorstehend genannten Antriebsradern
22.1-22.10 jeweils Paare von Antriebsradern gebildet,
die koaxial von beiden Seiten her in die jeweiligen Rau-
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pen 14.1, 14.2 hinein gefihrt sind. Gleiches gilt fir die
Bremsrader 24 bei der Fig. 3. Dies fiihrt sowohl fiir die
Ausfihrungsform von Fig. 3 als auch fiir jene von Fig. 4
jeweils zu einer Gesamtzahl von insgesamt acht Antrie-
ben (vier Antriebe flir die obere Raupe 14.1; vier Antriebe
fur die untere Raupe 14.2), und fir die Ausflihrungsform
von Fig. 5 zu einer Gesamtzahl von insgesamt 16 An-
trieben (acht Antriebe fir die obere Raupe 14.1; acht
Antriebe fir die untere Raupe 14.2).

Bezugszeichenliste

[0040]

10 RaupengieBmaschine

11 Giefgut

121 erste Flhrungsschiene

12.2 zweite Flihrungsschiene

13 Umlenkbereich (einer Flhrungsschiene
12.1,12.2)

14 Tragelement

141 erste (obere) Raupe

14.2 zweite (untere) Raupe

15.1 oberer Trum (der oberen Raupe 14.1)

15.2 unterer Trum (der oberen Raupe 14.1)

15.3 oberer Trum (der unteren Raupe 14.2)

15.4 unterer Trum (der unteren Raupe 14.2)

16 Kuhlblock

18 GieRform

19 GieRduse

20 Behalter

21 Steuerungseinrichtung

22 Antriebsrad (fur eine Raupe 14.1, 14.2)

221 Antriebsrad (im Auslaufbereich A der
GielRform 18 angeordnet)

22.2 Antriebsrad (im Einlaufbereich E der
GielRform 18 angeordnet)

22.3,22.4 Antriebsrader flr die obere Raupe 14.1

22.5,22.6 Antriebsrader flr die untere Raupe 14.2

22.7,22.8 weitere Antriebsrader flir die obere Rau-
pe 14.1

22.9,22.10 weitere Antriebsrader fir die untere Rau-
pe 14.2

24 Bremsrad

26 Zahnrad, mit Schragverzahnung

A Auslaufbereich (der GieRRform 18)

E Einlaufbereich (der GielRform 18)

T Transportrichtung/GieRrichtung

U (endlose) Umlaufbahn

Patentanspriiche

1. Raupengiefmaschine (10) zum Herstellen eines
GieRguts (11) aus flissigem Metall, umfassend

zwei Fihrungsschienen (12.1, 12.2), mit denen
zwei gegenuberliegend angeordnete endlose
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horizontale Umlaufbahnen (U) gebildet werden,
eine Mehrzahl von losen Tragelementen (14)
mit daran angebrachten Kiihlblécken (16), wo-
bei die Tragelemente (14) entlang der Umlauf-
bahnen (U) in einer Transportrichtung (T) be-
weglich gefiihrt sind, derart, dass pro Umlauf-
bahn (U) jeweils eine durchgehende Kette von
Kuhlblécken (16) und dadurch eine erste obere
Raupe (14.1) und eine zweite untere Raupe
(14.2) gebildet werden, wobei zwischen den
Kuhlblécken (16), die in geraden Abschnitten
der oberen bzw. unteren Raupe (14.1, 14.2) in
Gegenuberstellung gelangen, eine sich bewe-
gende GielRform (18) fur das GielRgut (11) aus-
gebildet wird,

Antriebsrader, mit denen an der oberen Raupe
(14.1) und an der unteren Raupe (14.2) die je-
weils zugeordneten Tragelemente (14) mit den
daran angebrachten Kiihlblécken (16) um die
Umlaufbahnen (U) bewegtwerden, wobeifirdie
obere Raupe (14.1) und fur die untere Raupe
(14.2) jeweils zumindest zwei separate Antriebe
mit zugeordneten Antriebsradern (22.1-22.10),
die in Wirkeingriff mit den Tragelementen (14)
bringbar sind, vorgesehen sind, und

Mittel, mit denen die Kiihlblécke (16) in den geraden
Trums (15.1-15.4) der Raupen (14.1, 14.2) jeweils
gegeneinander auf Block gedrickt werden,
dadurch gekennzeichnet,

dass die Antriebe fiir die Antriebsrader frei zueinan-
der synchronisierbar sind, und

dass sowohl an der oberen Raupe (14.1) als auch
an der unteren Raupe (14.2) - in der Transportrich-
tung (T) der Tragelemente (14) gesehen - jeweils
Antriebsrader (22.1-22.10) an beiden Seiten davon
vorgesehen sind, wobei jedem Antriebsrad
(22.1-22.10) ein separater Antriebsmotor zugeord-
net ist, wobei ein jeweiliges Antriebsrad auf einer
Stummelwelle befestigt und in dieser Weise mit dem
Antriebsmotor verbunden ist, wobei die Antriebsmo-
toren fir die Antriebsrader (22.1-22.10) jeweils au-
Rerhalb der Raupen (14.1, 14.2) angeordnet sind,
derart, dass sich die Stummelwellen, auf denen die
Antriebsrader angebracht sind, nicht durch die Rau-
pen (14.1, 14.2) hindurch, d.h. entlang von deren
Breite erstrecken.

RaupengieBmaschine (10) nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass die Mittel eine Steu-
erungseinrichtung (21) umfassen, mit der die Antrie-
be ansteuerbar oder regelbar sind, derart, dass mit-
tels der Steuerungseinrichtung (21) fir die Antriebe
unterschiedliche Drehzahlen einstellbar sind.

RaupengieBmaschine (10) nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dass die Antriebsrader
(22.1, 22.2) in den Umlenkbereichen (13) der Fih-
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rungsschienen (12.1, 12.2) angeordnet sind, wobei
die Mittel Bremsrader (24) umfassen, die in den an
die GieRRform (18) angrenzenden Trums der Raupen
(14.1, 14.2) angeordnet und jeweils in Wirkeingriff
mit den Tragelementen (14) bringbar sind.

RaupengieBmaschine (10) nach Anspruch 2 oder 3,
dadurch gekennzeichnet, dass die Antriebsrader
(22.1, 22.2) in den Umlenkbereichen (13) der Fih-
rungsschienen (12.1, 12.2) angeordnet sind, wobei
die Mittel eine Verschiebeeinrichtung umfassen, mit
der zumindest eines der Antriebsrader (22.1, 22.2)
translatorisch in Richtung des jeweils anderen An-
triebsrads oder weg davon verschieblich ist.

RaupengieBmaschine (10) nach einem der Anspru-
che 2bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass die An-
triebsrader (22.3, 22.4) fir die obere Raupe (14.1)
in den geraden Trums (15.1, 15.2) angrenzend zu
einem Einlaufbereich (E) der Giel3¢form (18) ange-
ordnet sind, wobei die Antriebsrader (22.5, 22.6) fur
die untere Raupe (14.2)in den geraden Trums (15.3,
15.4) angrenzend zu einem Auslaufbereich (A) der
Gielform (18) angeordnet sind, wobei die Antriebs-
rader (22.4,22.6)in den jeweils unteren Trums (15.2,
15.4) der Raupen (14.1, 14.2) mit einer grofieren
Drehzahl angetrieben sind als die Antriebsrader
(22.3,22.5)in den jeweils oberen Trums (15.1, 15.3)
der Raupen (14.1, 14.2).

RaupengieBmaschine (10) nach Anspruch 5, da-
durch gekennzeichnet, dass fiir die obere Raupe
(14.1) weitere Antriebsrader (22.7, 22.8) vorgese-
hen sind, die in den geraden Trums (15.1, 15.2) der
oberen Raupe (14.1) angrenzend zum Auslaufbe-
reich (A) der Giel3form (18) angeordnet sind, wobei
fur die untere Raupe (14.2) weitere Antriebsrader
(22.9, 22.10) vorgesehen sind, die in den geraden
Trums (15.3, 15.4) derunteren Raupe (14.2) angren-
zend zum Einlaufbereich (E) der Gie3form (18) an-
geordnet sind.

RaupengieBmaschine (10) nach Anspruch 6, da-
durch gekennzeichnet, dass das Antriebsrad
(22.7), welches in dem oberen Trum (15.1) der obe-
ren Raupe (14.1) angrenzend zum Auslaufbereich
(A) angeordnet ist, mittels der Steuerungseinrich-
tung (21) mit gréRerer Drehzahl antreibbar ist als
das Antriebsrad (22.3), welchesin dem oberen Trum
(15.1) der oberen Raupe (14.1) angrenzend zum
Einlaufbereich (E) angeordnet ist, und dass das An-
triebsrad (22.4), welchesindem unteren Trum (15.2)
der oberen Raupe (14.1) angrenzend zum Einlauf-
bereich (E) angeordnet ist, mittels der Steuerungs-
einrichtung (21) mit gréRerer Drehzahl antreibbar ist
als das Antriebsrad (22.8), welches in dem unteren
Trum (15.2) der oberen Raupe (14.1) angrenzend
zum Auslaufbereich (A) angeordnet ist.
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8. Raupengieffmaschine (10) nach Anspruch 6 oder 7,

dadurch gekennzeichnet, dass das Antriebsrad
(22.9), welches in dem oberen Trum (15.3) der un-
teren Raupe (14.2) angrenzend zum Einlaufbereich
(E) angeordnet ist, mittels der Steuerungseinrich-
tung (21) mit groRerer Drehzahl antreibbar ist als
das Antriebsrad (22.5), welches in dem oberen Trum
(15.3) der unteren Raupe (14.2) angrenzend zum
Auslaufbereich (A) angeordnetist, und dass das An-
triebsrad (22.6), welches in dem unteren Trum (15.4)
der unteren Raupe (14.2) angrenzend zum Auslauf-
bereich (A) angeordnet ist, mittels der Steuerungs-
einrichtung (21) mit gréBerer Drehzahl antreibbar ist
als das Antriebsrad (22.10), welches in dem unteren
Trum (15.4) der unteren Raupe (14.2) angrenzend
zum Einlaufbereich (E) angeordnet ist.

RaupengieBmaschine (10) nach einem der vorher-
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Antriebe jeweils Zahnrader (26) mit Schrag-
verzahnung aufweisen.

Claims

Caterpillar casting machine (10) for producing a cast
material (11) of liquid metal, comprising

two guide rails (12.1, 12.2) by which two mutually
opposite endless horizontal circulation tracks (U) are
formed,

a plurality of movable support elements (14) with
cooling blocks (16) mounted thereon, wherein the
support elements (14) are guided to be movable
along the circulation tracks (U) in a transport direc-
tion (T) in such a way that a respective continuous
chain of cooling blocks (16) per circulation track (U)
and thereby a first upper caterpillar track (14.1) and
a second lower caterpillar track (14.2) are formed,
wherein a moving casting mould (18) for the casting
material (11) is formed between the cooling blocks
(16) which come intoopposition in straight sections
of the upper and lower caterpillar tracks (14.1, 14.2),
drive wheels by which at the upper caterpillar track
(14.1) and the lower caterpillar track (14.2) the re-
spectively associated support elements (14) togeth-
er with the cooling blocks (16) mounted thereon are
moved around the circulation tracks (U), wherein at
least two separate drives with associated drive
wheels (22.1 - 22.10), which can be brought into op-
erative engagement with the support elements (14),
are respectively provided for the upper caterpillar
track (14.1) and the lower caterpillar track (14.2), and
means by which the cooling blocks (16) in each of
the straight runs (15.1 - 15.4) of the caterpillar tracks
(14.1, 14.2) are pressed against one another to form
a block,

characterised in that

the drives for the drive wheels can be freely synchro-
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nised relative to one another and

not only at the upper caterpillar track (14.1), but also
at the lower caterpillar track (14.2) as seen in the
transport direction (T) of the support elements (14)
respective drive wheels (22.1, 22.10) are provided
at the two sides thereof, wherein a separate drive
motor is associated with each drive wheel (22.1 -
22.10), wherein a respective drive wheel is attached
to a stub shaft and is connected in this way with the
drive motor, and wherein the drive motors for the
drive wheels (22.1-22.10) are respectively arranged
outside the caterpillar tracks (14.1, 14.2) in such a
way that the stub shafts on which the drive wheels
are mounted do not extend through the caterpillar
tracks (14.1, 14.2), i.e. along the width thereof.

Caterpillar casting machine (10) according to claim
1, characterised in that the means comprise a con-
trol device (21) by which the drives can be controlled
or regulated in such a way that different rotational
speeds are settable by means of the control device
(21) for the drives.

Caterpillar casting machine (10) according to claim
1 or 2, characterised in that the drive wheels (22.1,
22.2) are arranged in the deflection regions (13) of
the guide rails (12.1, 12.2), wherein the means com-
prise brake wheels (24) which are arranged in the
runs, which adjoin the casting mould (18), of the
tracks (14.1, 14.2) and can be respectively brought
into operative engagement with the support ele-
ments (14).

Caterpillar casting machine (10) according to claim
2 or 3, characterised in that the drive wheels (22.1,
22.2) are arranged in the deflection regions (13) of
the guide rails (12.1, 12.2), wherein the means com-
prise a displacement device by which at least one of
the drive wheels (22.1, 22.2) is displaceable trans-
lationally in the direction of the respective other drive
wheel or away therefrom.

Caterpillar casting machine (10) according to any
one of claims 2 to 4, characterised in that the drive
wheels (22.3, 22.4) for the upper caterpillar track
(14.1) are arranged in the straight runs (15.1, 15.2)
adjacent to an entry region (E) of the casting mould
(18), wherein the drive wheels (22.5, 22.6) for the
lower caterpillar track (14.2) are arranged in the
straight runs (15.3, 15.4) adjacent to an exit region
(A) of the casting mould (18), wherein the drive
wheels (22.4, 22.6) in the respective lower runs
(15.2, 15.4) of the caterpillar tracks (14.1, 14.2) are
driven at a higher rotational speed than the drive
wheels (22.3, 22.5) in the respective upper runs
(15.1, 15.3) of the caterpillar tracks (14.1, 14.2).

Caterpillar casting machine (10) according to claim
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5, characterised in that provided for the upper cat-
erpillar track (14.1) are further drive wheels (22.7,
22.8) which are arranged in the straight runs (15.1,
15.2) of the upper caterpillar track (14.1) adjacent to
the exit region (A) of the casting mould (18), wherein
provided for the lower caterpillar track (14.2) are fur-
ther drive wheels (22.9, 22.10) which are arranged
in the straightruns (15.3, 15.4) of the lower caterpillar
track (14.2) adjacent to the inlet region of (E) of the
casting mould (18).

Caterpillar casting machine (10) according to claim
6, characterised in that the drive wheel (22.7) ar-
ranged in the upper run (15.1) of the upper caterpillar
track (14.1) adjacent to the exit region (A) is drivable
by means of the control device (21) at a higher rota-
tional speed than the drive wheel (22.3) arranged in
the upper run (15.1) of the upper caterpillar track
(14.1) adjacent to the inlet region (E) and that the
drive wheel (22.4) arranged in the lower run (15.2)
of the upper caterpillar track (14.1) adjacent to the
inlet region (E) is drivable by means of the control
device (21) ata higherrotational speed than the drive
wheel (22.8) arranged in the lower run (15.2) of the
upper caterpillar track (14.1) adjacent to the exit re-
gion (A).

Caterpillar casting machine (10) according to claim
6 or 7, characterised in that the drive wheel (22.9)
arranged in the upper run (15.3) of the lower cater-
pillar track (14.2) adjacent to the inlet region (E) is
drivable by means of the control device (21) at a
higher rotational speed than the drive wheel (22.5)
arranged in the upper run (15.3) of the lower cater-
pillar track (14.2) adjacent to the exit region (A) and
that the drive wheel (22.6) arranged in the lower run
(15.4) of the lower caterpillar track (14.2) adjacent
to the outlet region (A) is drivable by means of the
control device (21) at a higher rotational speed than
the drive wheel (22.10) arranged in the lower run
(15.4) of the lower caterpillar track (14.2) adjacent
to the inlet region (E).

Caterpillar casting machine (10) according to any
one of the preceding claims, characterised in that
the drives each comprise gearwheels (26) with bevel
toothing.

Revendications

Machine de coulée du type a chenilles (10) destinée
a la fabrication d’un produit de coulée (11) a partir
d’un métal liquide, comprenant :

deux rails de guidage (12.1, 12.2) avec lesquels
on forme deux voies de circulation horizontales
sans fin (U) qui sont disposées dans une posi-
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tion face-a-face ;

une multitude d’éléments de support libres (14)
contre lesquels sont appliqués des blocs de re-
froidissement (16) ; dans laquelle les éléments
de support (14) sont guidés de maniere mobile
le long des voies de circulation (U) dans une
direction de transport (T) d’'une maniere telle
que, par voie de circulation (U), on forme res-
pectivement une chaine continue de blocs de
refroidissement (16) et de cette maniére une
premiere chenille supérieure (14.1) et une
deuxieme chenille inférieure (14.2) ; dans la-
quelle, entre les blocs de refroidissement (16),
qui aboutissent dans des positions opposées
dans des trongons rectilignes de la chenille su-
périeure, respectivementinférieure (14.1, 14.2),
on réalise un moule de coulée mobile (18) pour
le produit de coulée (11) ;

des roues motrices avec lesquelles, contre la
chenille supérieure (14.1) et contre la chenille
inférieure (14.2), les éléments de support (14)
qui leur sont respectivement attribués sont mis
en mouvement avec les blocs de refroidisse-
ment (16) qui y sont appliqués, le long des voies
de circulation (U); dans laquelle, on prévaoit,
pour la chenille supérieure (14.1) et pour la che-
nille inférieure (14.2), respectivement au moins
deux entrainements séparés comprenant des
roues motrices qui leur sont attribuées (22.1 -
22.10), qui peuvent étre mises en engrénement
fonctionnel avec les éléments de support (14) ;
et

des moyens avec lesquels les blocs de refroi-
dissement (16) dans les brins rectilignes (15.1
- 15.4) des chenilles (14.1, 14.2), sont poussés
respectivement abloc les uns contre les autres ;

caractérisée

en ce que les entrainements qui sont destinés aux
roues motrices peuvent étre synchronisés librement
les uns par rapport aux autres ; et en ce que, aussi
bien contre la chenille supérieure (14.1) que contre
la chenille inférieure (14.2) - lorsqu’on regarde dans
la direction de transport (T) des éléments de support
(14) - on prévoit respectivement des roues motrices
(22.1 - 22.10) des deux cotés des chenilles en
question ; dans laquelle un moteur d’entrainement
séparé est attribué a chaque roue motrice (22.1 -
22.10) ; dans laquelle une roue motrice respective
est fixée sur un arbre en bout de volant et est reliée
de cette maniére au moteur d’entrainement ; dans
laquelle les moteurs d’entrainement qui sont desti-
nés aux roues motrices (22.1 - 22.10) sont disposés
d’une maniére telle que les arbres en bout de volant,
sur lesquels sont appliquées les roues motrices, ne
s’étendent pas a travers les chenilles (14.1, 14.2),
c’est-a-dire s’étendent sur la largeur de ces dernié-
res.
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Machine de coulée du type a chenilles (10) selon la
revendication 1, caractérisée en ce que les moyens
comprennent un mécanisme de commande (21)
avec lequel on peut commander ou on peut régler
les entrainements d’une maniére telle qu’au moyen
du mécanisme de commande (21) on peut régler
des vitesses de rotation différentes pour les entrai-
nements.

Machine de coulée du type a chenilles (10) selon la
revendication 1 ou 2, caractérisée en ce que les
roues motrices (22.1, 22.2) sont disposées dans les
zones de réorientation (13) des rails de guidage
(12.1,12.2) ; danslaquelle les moyens comprennent
des roues de freinage (24) qui sont disposées dans
les brins des chenilles (14.1, 14.2) qui sont disposés
dans une position adjacente au module de coulée
(18) et qui peuvent étre amenées respectivement en
engrenement opérationnel dans les éléments de
support (14).

Machine de coulée du type a chenilles (10) selon la
revendication 2 ou 3, caractérisée en ce que les
roues motrices (22.1, 12.2) sont disposées dans les
zones de réorientation (13) des rails de guidage
(22.1,12.2) ; danslaquelle les moyens comprennent
un mécanisme de déplacement avec lequel au
moins une des roues motrices (22.1, 22.2) peut étre
déplacée en suivant un mouvement de translation
dans la direction de respectivement I'autre roue mo-
trice ou a I'écart de cette derniere.

Machine de coulée du type a chenilles (10) selon
'une quelconque des revendications 2 a 4, carac-
térisée en ce que les roues motrices (22.3, 22.4)
pour la chenille supérieure (141) sont disposées
dans les brins rectilignes (15.1, 15.2) qui sont dis-
posés dans une position adjacente a une zone d’en-
trée (E) du moule de coulée (18) ; dans laquelle les
roues de coulée (22.5, 22.6) pour la chenille infé-
rieure (14.2) sont disposées dans les brins rectili-
gnes (15.3, 15.4) qui sont disposés dans une posi-
tion adjacente a une zone de sortie (A) du moule de
coulée (18); dans laquelle les roues motrices
(22.4,22.6) sont entrainées dans les brins inférieurs
respectifs (15.2,15.4)des chenilles (14.1, 14.2)avec
une vitesse de rotation supérieure a la vitesse de
rotation des roues motrices (22.3, 22.5) dans les
brins supérieurs respectifs (15.1, 15.3) des chenilles
(14.1, 14.2).

Machine de coulée du type a chenilles (10) selon la
revendication 5, caractérisée en ce que, pour la
chenille supérieure (14.1), on prévoit des roues mo-
trices supplémentaires (22.7, 22.8) qui sont dispo-
sées dans les brins rectilignes (15.1, 15.2) de la che-
nille supérieure (14.1) dans une position adjacente
a la zone de sortie (A) du moule de coulée (18);
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dans laquelle, pour la chenille inférieure (14.2), on
prévoit des roues motrices supplémentaires (22.9,
22.10) qui sont disposées dans les brins rectilignes
(15.3, 15.4) de la chenille inférieure (14.2) dans une
position adjacente a la zone d’entrée (E) du moule
de coulée (18).

Machine de coulée de type a chenilles (10) selon la
revendication 6, caractérisée en ce que laroue mo-
trice (22.7), qui est disposée dans le brin supérieur
(15.1) de la chenille supérieure (14.1) dans une po-
sition adjacente a la zone de sortie (A), peut étre
entrainée au moyen du mécanisme de commande
(21) avec une vitesse de rotation supérieure a celle
de la roue motrice (22.3) qui est disposée dans le
brin supérieur (15.1) de la chenille supérieure (14.1)
dans une position adjacente a la zone d’entrée (E) ;
et en ce que la roue motrice (22.4), qui est disposée
dans le brin inférieur (15.2) de la chenille supérieure
(14.1)dans une position adjacente ala zone d’entrée
(E), peut étre entrainée, au moyen du mécanisme
de commande (21) a une vitesse de rotation supé-
rieure a celle de la roue motrice (22.8) qui est dis-
posée dans le brin inférieur (15.2) de la chenille su-
périeure (14.1)dans une position adjacente alazone
de sortie (A).

Machine de coulée du type a chenilles (10) selon la
revendication 6 ou 7, caractérisée en ce que laroue
motrice (22.9), qui est disposée dans le brin supé-
rieur (15.3) de la chenille inférieure (14.2) dans une
position adjacente a la zone d’entrée (E), peut étre
entrainée au moyen du mécanisme de commande
(21) avec une vitesse de rotation supérieure a celle
de la roue motrice (22.5) qui est disposée dans le
brin supérieur (15.3) de la chenille inférieure (14.2)
dans une position adjacente a la zone de sortie (A),
et en ce que la roue motrice (22.6), qui est disposée
dans le brin inférieur (15.4) de la chenille inférieure
(14.2)dans une position adjacente alazone de sortie
(A), peut étre entrainée au moyen du mécanisme de
commande (21) avec une vitesse de rotation supé-
rieure a celle de la roue motrice (22.10) qui est dis-
posée dans le brin inférieur (15.4) de la chenille in-
férieure (14.2) dans une position adjacente a la zone
d’entrée (E).

Machine de coulée du type a chenilles (10) selon
'une quelconque des revendications précédentes,
caractérisée en ce que les entrainements présen-
tent respectivement des roues dentées (26) qui com-
prennent une denture hélicoidale.
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