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Le problème de maintenance est le suivant : « Le propriétaire d’une Citroën DS5 se plaint que son véhicule manque de puissance et que le rapport engagé ne s’affiche plus au combiné. Le véhicule est équipé d’un moteur à essence EP6CDTM de 115 kW et d’une boîte de vitesses automatique de type AT6 ».
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Partie 1
Questions 1, 2, 3, 4 et 5 :
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Question 6 :
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Question 7 :



Question 8 : 

Dans le cas du 3ème rapport de boîte, les planétaires P2 et P3 tournent à la même vitesse sachant que les embrayages E1 et E3 sont actifs. Par conséquent PS2 tourne à la même vitesse que P2 et P3, et de même pour C2. 

Question 9 : 
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Question 10 : 
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Question 11 : 
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Question 12 :
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Question 13 :
Pour un régime de 3000 tr·min-1 soit 50 % du régime maximal (6000 tr·min-1), on obtient sur la courbe une vitesse proche de 60-65 km·h-1 ce qui est relativement proche de la valeur calculée. 
[image: ]
Question 14 :
On isole le véhicule avec son conducteur.

Bilan des actions mécaniques extérieures : 


PFS : les AME s’équilibrent si, 

(2) en projection sur z : 

Ou par le centre de gravité :

Question 15 :
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Question 16 :

Mouvement de translation rectiligne uniformément accéléré.

Question 17 :
On isole le véhicule avec son conducteur.

Bilan des actions mécaniques extérieures : 


PFD : les AME s’équilibrent si, 

Question 18 :

(1) en projection sur x : 



Question 19 :




Question 20 :
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Question 21 :
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Question 22 :
Au régime de 3800 tr/min-1 on a bien les valeurs de puissance et de couple données par le constructeur.

Question 23 : 
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Question 24 :
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Question 25 :[image: ]
Question 26 :
P= 0000	R=0001	N=0010	D=0011

Question 27 :
489 (hex)=    (0)100  1000 1001

Question 28 :
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Question 29 :
Afin d’accéder au connecteur B22 voies noir, il est nécessaire de déposer le calculateur de BVA. Les opérations à réaliser sont les suivantes :
- mettre le sélecteur de rapport en position neutre ;
- couper le contact et attendre 3 à 5 minutes ;
- débrancher la batterie ;
- débrancher le connecteur A 16 voies noir du calculateur de BVA ;
- déposer la commande mécanique de sélection reliée au calculateur ;
- déposer le calculateur.

Question 30 : (DR5)	
	Contrôle réalisé
	Points de mesure mesure
	Valeur mesurée
	Valeur attendue
	Conclusion

	Résistance
	14-22
	5,3 Ω
	5 à 6 Ω
	Correct

	Isolement
	14-masse
	0 Ω
	∞
	Incorrect court-circuit masse

	Isolement
	22-masse
	5,3 Ω
	∞
	Incorrect



Question 31 :
À ce stade des contrôles, deux hypothèses peuvent être émises :
· Problème de faisceau : le fil numéro 8 est mal isolé et touche un élément conducteur de la boîte de vitesses ;
· Problème d’électrovanne : court-circuit à la masse interne à l’électrovanne au niveau de la borne 2 du connecteur 2 voies blanc.
Pour déterminer l’élément défectueux, il sera nécessaire de vidanger la boîte de vitesses et de déposer le carter de protection afin d’accéder au faisceau et à SLC3. Puis de débrancher alors le connecteur 2 voies blanc puis contrôler l’isolement de la borne 2 de SLC3 par rapport à la masse.
 Si R = 0, ceci indique un CC interne à SLC3 nécessitant l’échange du distributeur hydraulique complet avec ses électrovannes.
 Si R = , il faudra remplacer le faisceau.
Question 32 :
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	Éléments
	Identification

	A
	Clapet d’admission / aspiration pompe HP

	B
	Clapet de refoulement pompe HP

	C
	Clapet basse pression

	D
	Limiteur de sécurité




























Question 33 :

	Paramètres mesurés
	Valeurs relevées
	Analyse des relevés

	Régime moteur
	3000 tr·min-1
	

	Consigne de richesse R
	1,1
	Correcte 

	Temps d’injection
	11,7 ms
	Élevé mais cohérent avec la demande du conducteur, la pression carburant et N moteur.

	Position de l’accélérateur 
	Pied à fond
	Conforme à la demande du conducteur

	Angle d’ouverture du papillon 
(α pap.)
	21°
	Très faible par rapport à la demande du conducteur, la valeur devrait être proche de 90°

	Débit massique d’air
	130 kg·h-1
	Faible par rapport à la demande conducteur mais cohérent par rapport à α pap.et N moteur

	Consigne pression de carburant
	6 bars
	Incorrecte, ceci correspond à un fonctionnement en mode secours, en fonction de la demande du conducteur et N moteur la valeur devrait être > 100 bars 

	Pression de carburant mesurée
	6 bars
	Cohérent avec la valeur de la pression de consigne et du « RCO » régulateur

	« RCO » régulateur de pression de carburant
	0 %
	Incorrecte par rapport aux conditions d’essai, correcte par rapport à la pression de consigne

	Pression d’admission mesurée
	800 mbar
	Conforme à la position du papillon, à N moteur et p de suralimentation.



Question 34 :	
		
     par cycle et par cylindre

Question 35 :
 	


Question 36 :
 	où : 		 donc : 		 
Où :  proche de 0 ;  	et   car on néglige les pertes. Ainsi :
		
		


Question 37 :
			

Question 38 : 		

Question 39 : 		
On remarque que le  relevé est très proche et légèrement inférieur au temps d’ouverture de la soupape. La stratégie de commande des injecteurs est respectée.


	Question 40 : (DR8)	
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	Question 41 : (DR8)	
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Question 42 : 


Question 43 : à 3000 tr·min-1, .
Le pourcentage de pertes est de : 

Question 44 :
Les limites de fonctionnement en mode secours basse pression sont :
· la garantie du dosage de fonctionnement demandé ;
· la limitation du temps d’ouverture de l’injecteur au temps d’ouverture de la soupape d’admission.
Stratégie du calculateur : lors d’une demande pleine charge du conducteur, le calculateur défini l’ouverture du papillon pour obtenir une masse d’air admise en fonction de la masse de carburant maximum injectable afin de garantir le dosage de fonctionnement demandé.
[bookmark: _GoBack]Le régime du moteur sera limité et la puissance maximum ne pourra pas être atteinte.
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    Q u e s t i o n   7   :     Q u e s t i o n   8   :     Dans le cas du 3ème rapport de boîte, les planétaires P2 et P3 tournent à la   m ê m e   v i t e s s e  sachant que les embrayages E1 et E3 sont actifs. Par conséquent PS2 to u r n e   à   l a   m ê m e   vitesse que P2 et P3, et de même pour C2. Le rapport   

Q u e s t i o n   9   :
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    Q u e s tion 7 :    Q u e s tion 8 :  Dans le cas du 3ème rapport de boîte, les planétaires P2 et P3 tournent à la mê m e   vitesse sachant que les embrayages E1 et E3 sont actifs. Par conséquent PS2 tourne   à   l a   même vitesse que P2 et P3, et de même pour C2. Le rapport    Q u e s tion 9 :    Q u e s tion 10 : 
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    Q u e s t i o n   7   :    Q u e s t i o n   8   :   Dans le cas du 3ème rapport de boîte, les planétaires P2 et P3 tournent à la même  v i t e s s e sachant que les embrayages E1 et E3 sont actifs. Par conséquent PS2 tourne à la  m ê m e  vitesse que P2 et P3, et de même pour C2. Le rapport    Q u e s t i o n   9   :     Q u e s t i o n   1 0  :    Q u e s t i o n   1 1  :    Q u e s t i o n   1 2  :  
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  Q u e s t i o n   1 4  :  On isole le véhicule avec son conducteur.  Bilan des  actions mécaniques extérieures :    PFS : les AME s’équilibrent si,    (2) en projection sur z :    ou par le cdg:   Q u e s t i o n     1 5 :  

 

 

Q u e s t i o n     1 6 :  

Mouvement de translation rectiligne uniformé m e n t   a c c é l é r é .
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Q u e s t i o n   1 9  :     Q u e s t i o n   2 0  :   

Q u e s t i o n     2 1 :  

 

Q u e s t i o n   2 2  :  

Au régime de 3800 tr

×

min

-1

 on a bien les valeurs de puissance et de co u p l e  

d o n n é es par le constructeur. 
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Question 19 :     Question 20 :     Question  21 :  

 

Question 22 :  

Au régime de 3800 tr

×

min

-1

 on a bien les valeurs de puissance et de couple 

données par le constructeur. 
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Entrées Sorties
Informations type de bornes bornes Commandes
signal
capteurs électrique C des actionneurs
Régime entrée BVA logique |B12-B13 A | B4-B9 SLU. i,
L
Régime sortie BVA logique B19-B20 | C | B1-B3 SLT s
U
Température huile BVA analogique | B7-B8 L | B5 ST
A
Commande séquentielle + | logique |A3-A12 T | B2 S2.
E
Commande séquentielle - | logique A4-A12 U | B10-B11 | SLCT....oeeiiiiiiiiiiiieiiienies
R
Position levier PRND analogique | Internes B17-B18 | SLC2...coeveeiiiieieeeee,
calculateur
Info RCD logique A11 1 | B14-B22 | SLC3......cevieeeeeee
6
Signaux Bus CAN 3 | B16-B21 | SLB1.....ccoeeeeeees
numérique | AG-A8 0
en provenance d'autres A5 Blocage démarrage (CMM)
calculateurs
A14 Diagnostic ligne K
CMM, ESP, BSI,...
A13 Blocage levier PRND
ABG-A8 Signaux Bus CAN vers les

autres calculateurs
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 Question 23 : (DR3)                  Entrées   

 

     

      

Sorties 

Informations 

 

type de 

 

bornes

 

 

 

bornes

 

Commandes 

 

capteurs 

signal 

électrique     C        des actionneurs 

Régime entrée BVA   logique   B12-B13   A    B4-B9   SLU............................. 

         L       

Régime sortie BVA  logique   B19-B20   C   B1-B3   SLT................................ 

         U       

Température huile BVA  analogique B7-B8  L   B5   S1................................. 

     

 

A       

Commande séquentielle +   logique   A3-A12  T   B2   S2................................. 

     

 

E       

Commande séquentielle -  logique   A4-A12  U   B10-B11   SLC1................................ 

     

 

R       

Position levier PRND   analogique  Internes      B17-B18   SLC2............................... 

      calculateur 

 

     

Info RCD    logique  A11   1   B14-B22   SLC3.............................. 

         6       

Signaux Bus CAN        3   B16-B21   SLB1............................. 

   numérique  A6-A8  0       

en provenance d'autres            A5   Blocage démarrage (CMM) 

calculateurs       

 

     

             A14   Diagnostic ligne K 

CMM, ESP, BSI,...       

 

     

   

  

 

 A13   Blocage levier PRND 

   

  

 

     

     

    A6-A8  Signaux Bus CAN vers les  

       

   autres calculateurs 

     

        

 

 

 

 

 

 

 

 

     

S o r t i e s  
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Q u estion 24 : (DR4)   

                                                  Filaire                               Mux CAN IS 

  6788 

                                                 6789                           9000-9001 

 

Q u estion 25 : (DR4)

 

 

                   Mux CAN IS 

         Cable                   

                                                                                                                             

9000-9001

 

                                                         Liaison interne

                                       

Mux CAN LS

 

                                                                                                                                            

9034-9035 

                                     

 

Q u estion 26 : 

P= 0000  R=0001  N=0010  D=0011   

Q u estion 27 : 

4 8 9 

(

hex)

=    (0)100  1000 1001

 (2)

 

Q u estion 28 : (DR5)
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Question 24 : (DR4)                                                 Filaire                               Mux CAN IS    6788                                              6789                           9000-9001   Question 25 : (DR4)   

                   Mux CAN IS 

         Cable                   

                                                                                                                      

9000-9001

 

                                                    Liaison interne

                                       

Mux CAN LS

 

                                                                                                                                     

9034-9035 

                              

 

Question 26 : 

P= 0000  R=0001  N=0010  D=0011   

Question 27 : 

489 

(hex)

=    (0)100  1000 1001

 (2)

 

Question 28 : (DR5)

   

 

   

Levier 

PRND 

Commutateur 

de position 

levier 

Calculateur 

1630 
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Afficheur 

matriciel 

84B3 
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