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(54) Title : SYSTEM AND METHOD FOR TRANSFERRING FLUID
- SYSTEME ET PROCEDE, DE TRANSFERT DE FLUIDE

(54) Titre

(57) Abstract : A system (1) for transterring a
fluid product, comprising a balanced arm (10)
for transferring the fluid product, having a
transfer compass (13, 14) comprising a transfer
line having a line end fixed to a suppott and a
mobile line end (23) provided with a connec-
tion/disconnection member (12) for connecting
the line to a target pipe (24), characterised in
that it further comprises a telescopic arm (25)
designed to be secured, by one of the longitudi-
nal ends of same, to the mobile line end (23) so
as to move said end to a position connecting the
connection/disconnection member (12) to the
target pipe (24), and mounted via the opposite
longitudinal end of same to a parallel robot (25)
controlled in dependence to the detection of
movements experienced by the target pipe (24)
s0 as to compensate, at the connection/discon-
nection member, for the movements of the tar-

get pipe.

(57) Abrégé : Un systéme de transtert (1 ) d'un

produit fluide, comportant un bras équilibré de
transfert (10) du produit fluide, ayant un com-
pas de transfert (13,14) comportant une ligne de
transfert
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ayant une extrémité de ligne fixée a un support et une extrémité de ligne mobile (23) pourvue d'un organe de connexion/décon -
nexion (12) destiné au raccordement de la ligne a une tubulure cible (24), caractérisé en ce qu'il comporte en outre un bras télesco -
pique (25) adapté a étre solidarisé par I'une de ses extrémités longitudinales a l'extrémité de ligne mobile (23) pour déplacer celle-
ci vers une position de raccordement de l'organe de connexion/déconnexion (12) a la tubulure cible (24) et monté par son extrémi-
té longitudinale opposée sur un robot paralléle (25) commandé en dépendance de la détection de mouvements que subit la tubu -
lure cible (24) pour compenser au niveau de l'organe de connexion/déconnexion des mouvements de la tubulure cible.



