DOSSIER RESSOURCE

Sous-épreuve E21 :   Analyse et diagnostic
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Ce dossier comprend 9 pages numérotées ……………….….DR 1/9 à DR 9/9
Ne rien inscrire dans ce dossier, celui-ci ne sera pas lu, par les correcteurs, au moment de la correction.
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Chariot élévateur de marque « Fenwick Linde » :

· Modèle : E20PL
· Type : 386

· Capacité de charge : 2t

· Essieu directeur de type : P (combiné)

· [image: image3.emf]

Empattement long

· [image: image4.emf]

Hauteur de levage 3200mm
· Moteurs asynchrones
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Généralités :
L’essieu moteur porte les deux moteurs de traction (3 et 5) (moteurs asynchrones AC triphasés) auxquels les réducteurs à planétaires (1 et 2) sont rattachés. Les freins multi disques sont intégrés dans l’essieu.
Le module 1A1 (8) alimente les moteurs asynchrones de la traction du chariot. 

Le module 2A1 (7) alimente le moteur asynchrone de pompe (4) hydraulique (permettant le fonctionnement de l’hydraulique de travail et de direction).
Ces modules et l’ensemble du chariot sont gérés par le calculateur A2.

Tous les chariots E20PL  sont équipés d’un système de direction à détection de charge (LS). De ce fait les éléments hydrauliques de travail et de direction sont alimentés en énergie hydraulique unique venant de la pompe (entraînée par le moteur (4)).
Conception de la direction :

Il existe sur les chariots de  la gamme, deux types d’essieux directionnels :

· type Z : essieu directeur pivotant 

     (à plaque tournante)

deux vérins hydrauliques activent 

une crémaillère qui fait tourner le 

corps de l’essieu.

 

· type P : essieu de direction combiné.

Il fonctionne grâce à un vérin hydraulique 
double effet monté sur l’essieu rigide. 
Le vérin est relié aux bras de direction par 

l’intermédiaire des barres d’accouplement.

Essieu P :  

En ligne droite :
L’orbitrol n’est pas actionné, il n’y a aucun débit 
d’huile aux connections (L) et (R) du vérin de direction.  

En virage à droite :

L’orbitrol est actionné vers la droite, un débit d’huile apparaît en (R) du vérin de direction. Le vérin se déplace vers la droite et la fusée pivote  par l’intermédiaire des barres d’accouplement et des bras de direction. La roue gauche tourne selon un angle de 71° maximum. Cet angle est limité par une vis de buté placée sur la barre d’accouplement gauche. Le flux d’huile de retour passe par (L). Grâce à la cinématique de la barre d’accouplement droite, la roue droite tourne selon un angle de 104° au maximum.

En virage à gauche :

L’orbitrol est actionné vers la gauche, un débit d’huile apparaît en (L) du vérin de direction. Le vérin se déplace vers la gauche et la fusée pivote par l’intermédiaire des bras de direction et des barres d’accouplements. La roue droite tourne selon un angle de 71° maximum. Cet angle est limité par une vis de buté placée sur la barre d’accouplement gauche. Le flux d’huile de retour passe par (R). Grâce à la cinématique de la barre d’accouplement gauche, la roue gauche tourne selon un angle de 104° au maximum.

Hydraulique de  direction :

Pour un régime de rotation  maxi de la pompe :
Pression maximale de service = 90 +8 bars
Pression maxi de sécurité = 150 +10 bars 


Electricité de la direction :

Synoptique de la gestion électronique de l’engin :



3B1
Le capteur de position de l’essieu 3B1 informe le calculateur (A2) de la position de l’essieu directeur. Les deux signaux de sortie du capteur fonctionnent en opposition. Ils ont une fréquence constante de :
· 200 hertz (signal A de référence broche 3X1 :3 )

· 280 hertz (signal B de guidage broche 3X1 :2)

Le capteur est alimenté par une alimentation stabilisée de 5volts entre X13 :81 (0V) et X13 :62 (+5V) . En sortie, en fonction de la position de l’essieu les signaux PWM  se trouveront modifiés (de 10% à 90%). 




Signaux PWM de sortie du capteur par rapport à la position de l’essieu directeur :
Butée droite :





Ligne droite : 






Butée gauche :




3B2
Le capteur de colonne de direction 3B2 (1) informe le calculateur de l’état (vitesse) de la colonne de direction.  Il est activé par les cannelures de la colonne de direction. 




Ces deux capteurs (3B1 et 3B2) permettent au calculateur de commande A2 de piloter via le bus can :

· le module 2A1 afin d’alimenter le moteur électrique de pompe (2M1) proportionnellement à la demande. La vitesse du moteur de pompe (débit d’huile) sera adaptée à la vitesse de braquage du volant.

· le module  1A1 afin de modifier la traction de l’essieu moteur. Contrôler les vitesses maxi et différentielles en courbe des moteurs.

Stratégie de fonctionnement :



Extrait de la liste des codes erreurs de la machine :

DR9/9  Ci-après : extrait du schéma électrique de l’engin
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Essieu avant  moteur





7-Module équipement (hydraulique) 2A1








6-Module de traction 1A1








1-Réducteur droit
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5-Moteur de traction droit








4-Moteur de pompe








2-Réducteur gauche








3-Moteur de traction gauche
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1-réservoir hydraulique


2-pompe hydraulique


4-filtre


5-vers hydraulique de travail (levage)


7-orbitrol (distributeur rotatif)


8-volant de direction


9- Capteur 3B2 sur la colonne de direction


10-vérin de direction





10





7





5





1





2





6





9





8





3





4





�





�





A2 : Calculateur de commande machine


A1 : Circuit de charge


Can 1 : Bus can interne


Can 2 : Bus can externe


K1: Contacteur principal


1A1: Module d’alimentation du moteur de traction 


1A4 : Capteur de course de pédale


1B1 Capteur de vitesse


1B2 : Capteur de vitesse 


1M2 : Moteur gauche


1M1 : Moteur droit


1S1 : Commutateur de siège


1S2 : Commutateur frein de stationnement


1S3 : Commutateur de pédale de frein


2A1 : Module d’alimentation moteur de pompe


2B1 : Levier de commande








2B2 : Levier de commande


2B4 : Capteur d’angle d’inclinaison


2B5 : Capteur de vitesse


2B6 : Capteur de température d’essieu


2M1 : Moteur pompe


2Y1à 2Y9 : Electrovannes proportionnelles


2Y10 : Electrovanne de charge d’accumulateur


3B1 : Capteur de position de l’essieu directeur


3B2 : Capteur de colonne de direction


3B3 et 3B4 : Capteur de pression


6P1 : Afficheur tableau de bord


6X2 : Prise diagnostic


9B1 : Capteur d’intensité


9M1-4 : Ventilateurs
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1 : Connecteur 3X1


2 : Aimant


3 : Capteur 3B1





6 : Fixation aimant 


7 : Bras de direction





4 : Fixation du capteur


5 : Tête du capteur
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Signal A : 10%





Signal B : 90%





R DWH





�





BUGN





BKYE





RDVT





Signal A : 50%





Signal B : 50%





X13 :





�





Signal A : 90%





Signal B : 10%





�





X13 :





�





1





�





Vitesse maxi véhicule en km/h





Angle de braquage en °





code�
désignation�
�
210�
Tension d'alimentation stabilisée des capteurs trop élevée�
�
211�
Tension d'alimentation stabilisée des capteurs trop faible�
�
220�
Codage incorrect du chariot�
�
231�
Signal guidage de l'accélérateur incorrect�
�
233�
Signal de guidage du levier de commande incorrect�
�
235�
Signaux de sens de marche non compris�
�
241�
Signal A capteur angle de direction d'essieu incorrect�
�
242�
Signal B capteur angle de direction d'essieu incorrect�
�
244�
Fréquence du signal PWM capteur colonne de direction incorrect�
�
247�
Tension du commutateur 2 pour la vitesse basse�
�
258�
Signal vitesse  moteur traction droit incorrect�
�
268�
Signal vitesse moteur traction droit incorrect�
�
277�
Signaux de déblocage incorrect traction gauche�
�
278�
Le module d'alimentation de la traction gauche fonctionne sans activation correspondante�
�
280�
Signal cyclique du module d'alimentation traction gauche�
�
281�
Erreur du module traction droite�
�
285�
Signaux de déblocage incorrect traction droite�
�
288�
Le module d'alimentation de la traction droite fonctionne sans activation �
�
295�
Erreur module d'alimentation moteur pompe�
�
310�
Tension de batterie au cours du test d'allumage trop élevée�
�
311�
Tension batterie trop élevée�
�
312�
Tension batterie trop faible�
�
352�
Température excessive du moteur traction gauche�
�
353�
Température excessive du moteur traction droite�
�
372�
Température excessive module traction gauche�
�
373�
Température excessive module traction droite�
�
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