Organisation et consignes
Documents constituant le sujet


· un dossier travail demandé (TD1 à TD7) organisé en huit parties pouvant être traitées dans un ordre différent de celui proposé ;
· un dossier technique (DT1 à DT16) ;
[bookmark: _GoBack]
· un dossier documents réponses (DR1 à DR11) sur lequel sera traitée une partie des réponses aux questions posées, l’autre partie des réponses sera rédigée sur feuille de copie. Ce dossier sera rendu dans son intégralité, même si certaines feuilles sont restées vierges.


Consignes

Il est demandé de répondre aux questions du dossier de travail en se reportant au dossier technique chaque fois que cela est nécessaire.
Les réponses sont à rédiger sur feuille de copie sauf mention particulière faisant référence à un document réponse. Le numéro des questions sera systématiquement indiqué sur la feuille de copie, même si la question n'est pas traitée.
Tous les calculs menant à un résultat devront être détaillés sur la copie.
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[bookmark: _Toc24275366]Présentation du véhicule
	
Le porteur appartient à la gamme T (longue distance) du fabriquant Renault Trucks.


[image: ]

Une semi-remorque plateau de type S.PL de la marque Schmitz Cargobull y est attelée.
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Il est de type T460 4X2.
Il existe différentes versions de ce véhicule.
Il est équipé d’une boîte de vitesses de génération E (Optidriver) de type AT0 2612 F et d’un moteur de type DTI11 EURO 6 développant une puissance maximale de 460 chevaux.

Courbes de performances du moteur :
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[bookmark: _Toc24275367]Caractéristiques techniques du véhicule
[bookmark: _Toc24275368]2.1. Le tracteur
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[bookmark: _Toc24275369]2.2. La semi-remorque
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[bookmark: _Toc24275370]Présentation de la boîte de vitesses
[bookmark: _Toc24275371]3.1. Généralités
La boîte de génération E (Optidriver) est une boîte de vitesses à 12 rapports à surmultiplication/prise directe.
Le système de changement de rapports est commandé électroniquement par le TECU (unité de commande électronique de la transmission). On obtient ainsi un changement de rapports entièrement automatique, tout en conservant la possibilité de changer les rapports manuellement.
[image: ]
La boîte de vitesses comporte trois rapports de base, un médiateur intégré (grande et petite vitesse) et un doubleur de gamme (haute et basse).
Les rapports du médiateur et du doubleur de gamme sont synchronisés mécaniquement alors que les rapports de base sont synchronisés électroniquement à l'aide du frein moteur et du frein d'arbre intermédiaire pour commander la vitesse d'arbre d'entrée.
La boîte implantée sur le véhicule étudié est de type AT0 2612/F.
[bookmark: _Toc24275372]3.2. Caractéristiques techniques
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[bookmark: _Toc24275373]3.3. Nomenclature
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	16
	Faisceau de câbles

	15
	GCU

	14
	Arbre de sortie

	13
	Fourchette de débrayage

	12
	Carter doubleur de gamme

	11
	Boîtier de filtre à huile

	10
	Carter principal

	9
	Arbre de marche arrière

	8
	Pompe à huile

	7
	Arbre principal

	6
	Arbre intermédiaire

	5
	Arbre d’entrée

	4
	Carter d’embrayage

	3
	Bloc d’électrovannes d’embrayage

	2
	Récepteur d’embrayage

	1
	Frein d’arbre intermédiaire

	Repère
	Désignation



[bookmark: _Toc24275374]3.4. Tracé de la chaîne cinématique de la première vitesse
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[bookmark: _Toc24275375]Présentation de l’embrayage
[bookmark: _Toc24275376]4.1. Caractéristiques techniques
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	Type de produit
	Embrayage sec

	
	Modèle du produit
	Embrayage mono-disque à sec

	
	Diamètre moyen du disque
	430 mm

	
	Diamètre extérieur
	480 mm



[bookmark: _Toc24275377]4.2. Les différents composants
[image: ]4.2.1. Vue d’ensemble










	1 
	Embrayage 

	2 
	Récepteur d’embrayage

	3
	CVU (Bloc d’électrovannes d’embrayage)

	4 
	TECU (unité de commande électronique de la transmission)








[image: ]4.2.2. Détails des constituants du récepteur d’embrayage
	1
	Piston d’actionneur

	2
	Ressort 

	3
	Carter d’actionneur

	4
	Arrivée d’air

	5
	Module de capteur d’embrayage








[bookmark: _Hlk22203586]Le récepteur d’embrayage est actionné pneumatiquement et commandé électriquement par le TECU via le CVU.
4.2.3. Détails des constituants de l’ensemble de soupapes d’embrayage (CVU)
	1
	Connecteur du capteur de récepteur d’embrayage

	2
	Sortie d’air vers le récepteur d’embrayage

	3
	Membrane de soupape d’air

	4
	Arrivée d’air depuis le réservoir d’air

	5
	Raccordement du GCU (unité de commande la boîte de vitesses)
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4.2.4. Le capteur de position de l’actionneur d’embrayage
Fonction : renseigner le calculateur sur la position précise de l'actionneur afin de gérer correctement les phases d'embrayage et débrayage.
Les 2 signaux renvoyés au calculateur sont des tensions proportionnelles à la position, inversés l'un par rapport à l'autre.
[image: ]Alimentation : B10 (5 V)
Masse : B12
Signal : B9 (0,5 V – 4,5 V)
Signal inversé : B11 (4,5 V – 0,5 V)




[bookmark: _Toc24275378]4.3. Principe de fonctionnement
4.3.1. Aspect mécanique
Le CVU gère le flux d'air entrant et sortant du récepteur d'embrayage, lequel actionne l'embrayage. Le bloc est commandé par le TECU sur la boîte de vitesses. Le bloc comporte quatre électrovannes, deux pour le désengagement et deux pour l'engagement de l'embrayage. Le CVU transfère également les signaux du capteur de position du récepteur de débrayage vers le TECU.
[image: ]Embrayage engagé 
Lorsque la chambre (1) est mise à l'air libre, le piston (2) est repoussé dans la chambre par la partie centrale du ressort de diaphragme (3), la circonférence du ressort de diaphragme pousse alors le plateau de pression (4) contre le disque d'embrayage qui vient se plaquer contre le volant moteur.





Embrayage désengagé 
[image: ]
Lorsque la chambre (1) est pressurisée, le piston (2) pousse le centre du ressort de diaphragme (3) vers le volant moteur et éloigne sa circonférence du volant moteur, ce qui relâche le plateau dépression (4) et décolle le plateau d'embrayage du volant moteur.



4.3.2. Le pilotage et la transmission de l’information
[image: ]Schéma de l’APM (Air Product Management) et nomenclature associée 
	Type 
	Port
	Branchement

	Entrée 
	11 
	Admission du compresseur

	Sortie 
	24 
	Circuit de boîte de vitesses, alimentation

	Sortie 
	27 
	Signal de commande du compresseur






Circuit pneumatique de l’embrayage 
1
5
3
4
2
7
6
8
9
11
10
12
M


Nomenclature associée :
	3
	Unité de commande ou GCU
	
	Électrovanne d’engagement lent VASE

	6
	Électrovanne de désengagement lent VASD
	
	Électrovanne d’engagement rapide VAFE

	
	Électrovanne de désengagement rapide VAFD
	
	




[image: ][image: ]4.3.3. Architecture électronique
	Code 
	Libellé de la fonction 
	Localisation

	A03A 
	Afficheur principal 
	C2b

	A13
	Calculateur de gestion de la boîte de vitesses robotisée 
	B4d

	A14 
	Calculateur de gestion du moteur thermique de propulsion (EECU) 
	B3d

	A21 
	Calculateur de gestion du freinage (EBS) 
	B5d

	A160 
	Calculateur de gestion des informations de la cabine (CIOM) 
	B2c

	A161 
	Calculateur de gestion des interfaces homme/machine (HMIIOM) 
	B2c

	A163

	Calculateur de gestion des informations de la zone centrale du châssis
(CCIOM) 
	B6d

	A187
	Calculateur principal de gestion du véhicule (VMCU) 
	B2b








Les réseaux utilisant les protocoles SAE J1939 et SAE J2284 ont une vitesse de communication respectivement de 250 kb/s et de 500 kb/s. Les deux dorsales et la plupart des sous-réseaux utilisent le bus de communication CAN.
Le réseau J1939 intègre le bus principal de communication et le réseau J 2284 permet le diagnostic des calculateurs de la chaîne cinématique ainsi que la redondance avec le réseau principal.


Architecture Bus Can Euro VI




















4.3.4. Schéma électrique de la boîte robotisée
Nomenclature du schéma 
	Code 
	 Libellé de la fonction 
	Localisation

	A01 
	Boîtier de distribution électrique en cabine 
	B2b

	A13A 
	Calculateur de gestion de la boîte de vitesses robotisée 
	B4d

	A13B 
	Calculateur de gestion de la boîte de vitesses robotisée 
	B4d

	A42 
	Ensemble d'appareils pour la commande de l'embrayage 
	B4d

	A187 
	Calculateur principal de gestion du véhicule (VMCU) 
	B2b

	B26B 
	Capteur de position de l'embrayage (sur la boîte de vitesses) 
	B4d

	K17 
	Relais d'alimentation du calculateur de gestion de la boîte de vitesses
	B2b

	S124C 
	Capteur de position de la prise de mouvement N°1
	B4d

	Y21 
	Électrovanne de désengagement petite vitesse 
	B4d

	Y22 
	Électrovanne de désengagement grande vitesse 
	B4d

	Y23 
	Électrovanne d'engagement grande vitesse 
	B4d

	Y26 
	Électrovanne d'engagement petite vitesse 
	B4d



XE : Euro V avec ACM 1.0
[image: ]XG : Euro V et Euro VI avec ACM 2.0
[image: ][image: ]Vue détaillée du connecteur de la boîte de vitesses




[bookmark: _Toc24275379]Caractéristiques des électrovannes 
	Résistances 
	Rôle 

	33 Ω
	Désengagement petite vitesse 

	33 Ω
	Désengagement grande vitesse 

	18 Ω
	Engagement petite vitesse 

	18 Ω
	Engagement grande vitesse



Mesures 
[image: ]
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[bookmark: _Toc24275381]Signaux observables

	SIGNAL A
	SIGNAL B
	SIGNAL C
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Échelle : 10 ms correspond à une division
	     10 V correspond à une division (signal A et C)
	      5 V correspond à une division (signal B)
DT 16 / 16
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