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Instrukcja dla zdajgcego

1.Sprawdz, czy arkusz egzaminacyjny zawiera 27 stron. Ewentualny brak stron

lub inne usterki zgtos przewodniczgcemu zespotu nadzorujgcego.

2.Do arkusza dotgczona jest KARTA ODPOWIEDZI, na ktérej w oznaczonych

miejscach:
~wpisz oznaczenie kwalifikacji,
—zamaluj kratke z oznaczeniem wers;ji arkusza,
~wpisz swoj numer PESEL*,
~wpisz swojg date urodzenia,
—przyklej naklejke ze swoim numerem PESEL.
3. Arkusz egzaminacyjny zawiera test sktadajgcy sie z 40 zadan.
4. Za kazde poprawnie rozwigzane zadanie mozesz uzyska¢ 1 punkt.
5. Aby zdac czes¢ pisemng egzaminu musisz uzyskaé co najmniej 20 punktow.

* w przypadku braku numeru PESEL — seria i numer paszportu lub innego

dokumentu potwierdzajgcego tozsamos¢



6. Czytaj uwaznie wszystkie zadania.

7.Rozwigzania zaznaczaj na KARCIE ODPOWIEDZI dtugopisem lub pidrem

Z czarnym tuszem/atramentem.

8. Do kazdego zadania podane sg cztery mozliwe odpowiedzi: A, B, C, D.
Odpowiada im nastepujacy uktad kratek w KARCIE ODPOWIEDZI:

(Al | [8] | [] | [E]

9. Tylko jedna odpowiedz jest poprawna.

10.Wybierz wtasciwg odpowiedz i zamaluj kratke z odpowiadajaca jej litera

—np., gdy wybrates odpowiedz , A”:

W G| <D

11.Staraj sie wyraznie zaznacza¢ odpowiedzi. Jezeli sie pomylisz i btednie
zaznaczysz odpowiedz, otocz jg kdtkiem i zaznacz odpowiedz, ktérg uwazasz

za poprawng, np.

COlNERNEEN |

12.Po rozwigzaniu testu sprawdz, czy zaznaczyte$ wszystkie odpowiedzi na
KARCIE ODPOWIEDZI i wprowadzites wszystkie dane, o ktérych mowa

w punkcie 2 tej instrukgji.

Pamietaj, ze oddajesz przewodniczgcemu zespotu nadzorujgcego tylko KARTE
ODPOWIEDZI.

Powodzenia!



Zadanie 1.

Satelitarny system korekcyjny poprawiajgcy doktadnos¢ systemoéw
nawigacji satelitarnych nosi nazwe

A. GPS

B. EGNOS
C. GLONASS
D. GALILEO

Zadanie 2.

Ktora technologia korekcji sygnatu satelitarnego wykorzystuje sygnat
wysytany przez siec telefonii komorkowej?

A. OMNISTAR HP
B. BASELINE HD
C. RTKNET

D. RTK



Zadanie 3.

Ktory z przedstawionych na rysunkach systemow zapewnia najwyzszg
doktadnosc¢ prowadzenia agregatow?
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Zadanie 4.

Optacalnosc¢ produkcji dla gospodarstwa o powierzchni 300 ha, po
wprowadzeniu rozwigzan rolnictwa precyzyjnego wzrosta brutto o 50 zi/ha.
Jaki bedzie zysk netto w zt/ha dla gospodarstwa, jezeli koszty
wygenerowane przez zakup sprzetu do rolnictwa precyzyjnego i jego
utrzymanie to 9 000 zt na rok?

A. 20 zt/ha
B. 30 zl/ha
C. 40 zt/ha
D. 50 zt/ha



Zadanie 5.
Ktérym numerem na przedstawionym schemacie oznaczony jest laserowy
czujnik predkosci ciggnika rolniczego?

A. 2

B.
C. 6
D. 8

Zadanie 6.

Zestaw pokazany na ilustracji umozliwia

A. reczne prowadzenie agregatu.
tworzenie map zasobnosci gleby.
automatyzacje pracy na uwrociach.
automatyczne prowadzenie agregatu.
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Zadanie 7.

Komputer sterujacy Odbiomnik GPS
(tzw. wyswietlacz) z korekcjg RTK Stacja referencyjna RTK

Kontroler nawigaciji / ( ( ( m
Z czujnikiem -
przechylu ciggnika

Interfejs do sterowania
hydraulikg uktadu
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Ktory system kierowania ciggnikiem pokazano na rysunku?

A. Reczny, z wyswietlaniem wirtualnego kierunku jazdy.

B. Automatyczny, dzieki mechanizmowi podtgczonemu do
kierownicy.

C. Reczny, z wyswietlaniem wirtualnego kierunku jazdy wraz
Z mapg pola.

D. Automatyczny, z wykorzystaniem standardowych elementow
uktadu kierowniczego ciggnika.

Zadanie 8.

Urzadzenie typu N-sensor pokazane na ilustracji, umozliwiajgce zmienne
dawkowanie azotu, wykorzystuje podczas dziatania

pomiar odbicia swiatta od uprawy.
informacje z map aplikacyjnych.
sygnat GPS i wysokos¢ roslin.
sygnat GPS i mapy plonow.
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Zadanie 9.

Czujnik

Przeptywomierz HarvestLab 3000
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Agregat do aplikacji gnojowicy pokazany na rysunku pozwala na

\

A. staty pomiar gestosci rozlewanego czynnika.

B. wychwytywanie ciat statych i zanieczyszczen.

C. precyzyjne dawkowanie azotu, fosforu i potasu.
D. wykonywanie nawozenia w okresie przymrozkow.

Zadanie 10.

Ktérym numerem oznaczony jest hydrauliczny zawor sterujgcy uktadem
kierowniczym?




Zadanie 11.

System Trail Control, ktérego zasade dziatania pokazano na rysunku,
pozwala na

A. prowadzenie opryskiwacza po sladach ciggnika.
B. state poziomowanie belki opryskiwacza.

C. zmniejszenie szerokosci pasdéw uwroci.

D. zwiekszenie predkosci ruchu agregatu.



Zadanie 12.
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Przedstawiony na rysunku system stosowania zmiennej dawki srodkow
ochrony roslin wykorzystuje

A. specjalne rozpylacze pracujgce w szerokim zakresie cisnien.
B. belki polowe o podwojnym systemie rozpylaczy.

C. bezposrednie wstrzykiwanie chemikaliow.

D. zmiane cisnienia pracy opryskiwacza.

Zadanie 13.

System MachineSync umozliwia opartg na sygnale GNSS (GPS)
synchronizacje

A. predkosci i toru jazdy pomiedzy kombajnem, a przyczepg
podczas roztadunku.

B. predkosci i szerokosci roboczej rozsiewacza nawozow.

C. pracy roztrzgsacza obornika z tadowarkg teleskopowas.

D. pracy prasy zwijajgcej z owijarkg bel.



Zadanie 14.

Czujnik pomiaru objetosci lub masy ziarna, predkosci jazdy kombajnu,
szerokosci zespotu zniwnego wibracji potozenia zespotu zniwnego to
elementy systemu

A. map pokrycia.

B. mapowania plonu.

C. automatycznego prowadzenia kombajnu.

D. synchronizacji pracy kombajnu i zestawow transportowych.

Zadanie 15.

System korekcji satelitarnej EGNOS moze by¢ wykorzystany do
A. zaktadania sciezek technologicznych.
B. sadzenia ziemniakow.

C. rozsiewania wapna.
D. siewu kukurydzy.

Zadanie 16.

Krokomierz pokazany na ilustracji, stosowany w chowie i hodowli bydta,
stuzy do

wykrywania cichych rui krow.

automatycznego ustalania dawki TMR.

pomiaru ilosci pozyskanego od krowy mleka.
monitorowania dobrostanu i komfortu cieplnego krowy.

OOow>
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Zadanie 17.

I !_ fa
e
& -
o2

v
. i -
-
ozt e, 1
= i ot
& / 4 ¢ =
o N
\ -
» =
N\,
P
& ? AN )
,
\ %
N ~ . b
i N X\ | \

Czujniki mechaniczne, oznaczone na ilustracji strzatkami, podczas zbioru
kukurydzy stuzg do

A. badania grubosci todyg.

badania zawartosci azotu.

badania zawartosci suchej masy.
automatycznego naprowadzania na rzedy.

OOWw
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Zadanie 18.

Pokazany na ilustracji system aktywnego prowadzenia narzedzia
zintegrowany z ciggnikiem, umozliwia

A. automatyczne prowadzenie maszyny po polu wzgledem rzedéw
uprawy.

B. reczne sterowanie ustawieniem maszyny wzgledem rzedow
uprawy.

C. reczne sterowanie ustawieniem maszyny wzgledem ciggnika.

D. automatyczng regulacje gtebokosci pracy maszyny.

Zadanie 19.

Zastosowanie na ciezkiej ciggnionej maszynie uprawowej drugiego
odbiornika GPS, ktory przekazuje jej doktadnie potozenie do systemu
Auto Trac w ciggniku, jest niezbedne przy pracach w terenie

A. rownym o glebie jednorodne;.

B. rownym o glebie mozaikowatej.

C. nieréwnym o niewielkich zboczach.

D. nierbwnym o znacznych pochytosciach.
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Zadanie 20.

Ktory zabieg polowy pokazany jest na zamieszczonym rysunku ekranu
roboczego?

A. Siew kukurydzy.

B. Nawozenie RSM.

C. Rozsiewanie wapna.
D. Nawozenie gnojowica.

Zadanie 21.

Podczas ktorych prac z uzyciem systemow rolnictwa precyzyjnego jest
najczesciej wykorzystywana mapa zasobnosci gleby?

A. Siewu.

B. Zbioru roslin.

C. Nawozenia mineralnego.

D. Chemicznej ochrony roslin.

13



Zadanie 22.
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Zrzut obrazu z monitora plonu kombajnu zbozowego pokazuje fragment
pola, na ktérym dominuje plon
A. niski i o niskiej wilgotnosci ziarna.
B. niski i o wysokiej wilgotnosci ziarna.
C. wysokKi i o niskiej wilgotnosci ziarna.
D. wysoki i o wysokiej wilgotnosci ziarna.
Zadanie 23.
Na ilustracji przedstawione jest gniazdo
A. systemu ISOBUS.
B. uktadu sterowania ABS.

C. instalacji oswietleniowej przyczepy rolnicze;.
D. instalacji elektrycznej odbierajgcej sygnat RTK.

14



Zadanie 24.

Parametr/Odlegtosc Ciagnik
| I 1 \Y)
Anteny od osi tylnej [m] 1,75 1,80 1,75 1,60
Konca zaczepu od osi tylnej [m] 1,30 1.35 1,35 1,40
Anteny od podtoza [m)] 3,90 3,80 3,95 3,90
Rozstaw osi [m] 3.35 3,30 3,20 3,40

Fahrzeugabmessungen

Antennenvers. Lings Antennenhéhe

Anhangepunkt Abstand Radstand

Antennenversatz LR

Zamieszczony zrzut ekranu przedstawiajgcy wymiarowanie umieszczenia
anteny GPS dotyczy ciggnika

A

B. Il
C.
D. IV
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Zadanie 25.

Ktéry parametr maszyny nalezy wprowadzi¢ do komputera ciggnika, aby
dziatat system automatycznego prowadzenia rownolegtego (Parallel
Traking)?

A. Catkowitg dtugosc.

B. Szerokosc¢ robocza.

C. Wydajnosc teoretyczng.

D. Odlegtos¢ zaczepu od anteny GPS.

Zadanie 26.

Ktéry sposéb pracy kombajnem nie wplywa na doktadnos¢ zebranych
informacji podczas tworzenia map plonéw?

A. Czeste zatrzymywane kombajnu.

B. Nagte zmiany predkosci jazdy kombajnu.

C. Zbior petng szerokoscig roboczg zespotu zniwnego.

D. Przemieszczania sie po polu z opuszczonym hederem, kiedy
tan roslin nie jest koszony.

Zadanie 27.
Ponizsze aplikacje sa aktywne w peinej wersji:

« SERVICE - korzystajac z tej aplikacji, mozesz skonfigurowac terminal.

« TRACK-Leader - nowoczesny system wspierajacy kierowce pojazdu rolniczego w jezdzie
rownolegtymi Sciezkami na polu.

« Tractor-ECU - w tej aplikacji mozna skonfigurowa¢ wszystkie podiaczone do terminalu czujniki i
wprowadzi¢ dokladng pozycje odbiornika GPS.

« File Server (Serwer plikow) - Aplikacja tworzy na terminalu miejsce zapisu danych. Z tej pamigci
moga korzysta¢ komputery robocze ISOBUS, ktére nie posiadaja wiasnego portu USB.

« Serial Interface (port szeregowy) - Aplikacja ta umozliwia przesytanie danych pomiedzy
terminalem, a komputerem pokladowym poprzez port szeregowy.

Na podstawie fragmentu instrukcji wskaz, ktora aplikacja jest niezbedna,

aby mozna bylto korzysta¢ z sygnatu GPS rowniez przy pracy z maszyng
niezgodng ze standardem ISOBUS.

A. File Server.

B. Tractor-ECU.
C. TRACK-Lader.
D. Serial Interface.
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Zadanie 28.
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lle sprzegiet i hamulcow zastosowano w planetarnej skrzyni
przektadniowej typu Powershift, pokazanej na schemacie?

A. Trzy sprzegta i cztery hamulce.

B. Trzy sprzegta i pie¢ hamulcow.

C. Cztery sprzegta i pie¢ hamulcow.
D. Cztery sprzegta i szeS¢ hamulcow.
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Zadanie 29.
ARION | [460  [450  Ja40 430  [a20  [410

Silnik

Producent FPT FPT FPT FPT FPT FPT
Liczba cylindréw 4 4 4 4 4 4
Pojemno$c cm? 4500 4500 4500 4500 4500 4500
Turbosprezarka z zaworem wastegate ° ® ) ® — =
Turbosprezarka - - - - o o
Moc znamionowa (ECE R 120)? KW/KM 99/135 92/125 85/115 771105 70/95 63/85
Moc maksymalna (ECE R 120)? KW/KM 104/140  97/130 90/120 82/110 75/100 67/90

® Seryjnie O Opcja O Dostgpne  — Niedostepne

W silnikach ciggnikow Claas o mocy maksymalnej powyzej 80 kW
turbosprezarka z zaworem pozwalajgcym utrzymac¢ odpowiednie cisnienie
dotadowania

A. jest dostepna.

B. jest niedostepna.

C. wystepuje seryjnie.
D. wystepuje jako opcja.

18



Zadanie 30.

PC22663-UN-18MAY16
A - Kontrolka LED stanu
Kontrolka LED stanu (A) wskazuje aktualny stan MTG.

WSKAZOWKA: Po uruchomieniu MTG kontrolka LED stanu przechodzi kolejno przez kazdy z koloréw aktywnej
funkcji. Kontrolka LED stanu miga pomiedzy cyklami.

Stale wyt. — wytgczona lub tryb uspienia

Staty bursztynowy — uruchamianie

Migajacy bursztynowy — wybudzona, ale brak aktywnej komunikacji
Biaty — laczenie

Niebieski — GPS aktywny

Zielony — tacznosc komorkowa aktywna

Rozowo-fioletowy — {acznosc bezprzewodowa aktywna

Jakim kolorem kontrolka LED stanu pracy telematycznej bramki
modularnej, informuje o aktywnym statusie przesytania danych?
A. Migajgcym bursztynowym.
B. Niebieskim.

C. Zielonym.
D. Biatym.
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Zadanie 31.

Opcje menu

LS | N

Pojazdy Urzadzenia

? =

Operator | Produkt

Granica pola

Uwzglednic ‘ v

Rozpocznij
zapis

rzesuniecie nawrotu: Przesuniecie nawrotu:
16.00 m 16.00 m

Ustawienia

Obszar pola: Obszar pola:

l Zamknij l

Ktdrg funkcje ustawia sie za pomocg kolejnych krokéw przedstawionych
w postaci zrzutow ekranu terminala S10 firmy Claas?

A. Zapisywanie granic pola.
B. Zatozenie nowej pracy.
C. Utworzenie projektu.

D. Eksport projektu.
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Zadanie 32.

Opcje menu

YaN

Poiazdy Urzadzenia

Granica pola

Uwzglednic ' v

Rozpocznij
zapis :

By

Operator

Ograniczenie przerwy

Zakoncz zapis

rzesuniecie nawrotu: Przesuniecie nawrotu:
16.00 m 16.00 m

Ustawienia

Obszar pola: Obszar pola:

BB

Zrzuty ekranu terminala S10 firmy Claas pokazujg sposob, w jaki
przeprowadza sie

l Zamknij '

A. zatozenie i uruchomienie nowej pracy.
utworzenie projektu pracy.

eksport projektu pracy.

import projektu pracy.

OOWw
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Zadanie 33.

| 1

.+ Geometrie

g6 GPSCom Plugin
= ME_ISO Spritze
K ) 24.00 wws 5

Antena GPS
— Punkt referencyjny ciagnika

0.40
- $ Ef” Punkt zaczepienia
PSR om0
i T 0.20
~ 7.00 /®/
|
H — n Punkt referencyjny maszyny

Odlegtos¢ punktu referencyjnego ciggnika od anteny GPS w kierunku
jazdy (réwnolegtym do osi pojazdu) wynosi

A. 04m
B. 0,5m
C. 0,7m
D. 7,0m
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Zadanie 34.

BERRRRRINE RRRARRR IR

Ustalenie i ustawienie przesuniecia urzqdzenia:

- Ustawic prawidfowq szerokosc¢ roboczq dotgczonego urzqdzenia

- Pokrycie ustawic¢ na 0,00 m

- Przejechac slad 0 w obu kierunkach z uaktywnionym autopilotem

- Zmierzy¢ na podtozu przesuniecie sladu miedzy oboma kierunkami jazdy w sladzie O

- Wartosc pomiaru podzielic przez 2 i wpisac, jako przesuniecie urzqdzenia w Terminalu.

- Test: Przy prawidtowym wprowadzeniu, slady przejazdow dla obu kierunkow jazdy
w sladzie 1 i we wszystkich nastepnych muszq miec takie samo pokrycie.

W wyniku uciggu bocznego nastgpito prostopadte przesuniecie maszyny
ktére spowodowato, ze maszyna o szerokosci roboczej 5 m zostawia po
dwaoch przejazdach pas o szerokosci 9,80 m. Na podstawie dokonanej
analizy schematu i fragmentu instrukcji obstugi wskaz, jakg wartosc¢ nalezy
wpisac¢ w terminalu jako przesuniecie?

A. 40 cm
B. 20 cm
C. 10cm
D. 5cm
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Zadanie 35.

Kalibracje systemu mapowania plonu kombajnu zbozowego nalezy
wykonac

A. przed zniwami.

B. dla kazdej rosliny.

C. tylko dla jednej rosliny.

D. przed kazdym wyjazdem w pole.

Zadanie 36.

Fragment instrukcji obstugi:

1. Wytyczyc odcinek 100 metrow.

2. W ekranie dotykowym nacisng¢ na ,,Kalibracja“ (F3).

— Otwiera sie lista wyboru.

3. Wybrac do kalibracji sposrod czujnika kota i czujnika radarowego. W tym celu w ekranie
dotykowym nacisnqc na przetqgcznik z czujnikiem, ktorego predkosc ma byc kalibrowana, lub obrocic¢
kotko przewijania az do zaznaczenia przetgcznika kolorem biatym, a nastepnie nacisnqc¢ na kotko
przewijania. Jesli przetqcznik jest zaznaczony, alternatywnie mogq Panstwo rowniez nacisngc¢ na
"OK"(Fe).

4. Przejechac do punktu startowego, a potem nacisng¢ w ekranie dotykowym na ,,Flaga startowa”
(F3).

5. Przejechac 100 metrow, a potem nacisnqg¢ w ekranie dotykowym na ,,Flaga docelowa” (F9).

6. Potwierdzic¢ wartosci za pomocq ,, OK”.

Fragment instrukcji obstugi terminalu ISOBUS CCI 100/200 przedstawia
kalibracje

A. licznika motogodzin.

B. obrotow watka wom.

C. predkosci jazdy agregatu.

D. trzypunktowego uktadu zawieszenia.
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Zadanie 37.

Na btad nieprawidtowej kompensacji nachylenia terenu, objawiajacy sie
pozostawianiem omijakow/zaktadek podczas pracy na pochytosciach przy
bocznych przechytach ciggnika najwiekszy wptyw miec¢ bedzie btedne
podanie podczas kalibracji GPS wymiaru

A. wysokosci anteny.

B. potozenia punktu zaczepu.

C. przesuniecia w kierunku réwnolegtym.
D. przesuniecia w kierunku prostopadtym.

Zadanie 38.

Co jest przyczyng, ze podczas dtuzszej (kilkugodzinnej) pracy zestawu
ciggnikowego wyposazonego w system nawigacji GPS Sciezki
referencyjne sg przesuniete?

A. Pochmurna pogoda.
. Przegrzany terminal.

B
C. Dryf satelit GPS.
D. Niewilasciwie ustawiona antena.
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Zadanie 39.
CENNIK REGENERACJIWTRYSKIWACZY

Ustuga Cena
65 zt (netto) + czes

Regeneracja wtryskiwaczy Common Rail Bosch oraz Delphi i ( ) €
Czyszczenie termiczno-chemiczne, testowanie witryskiwaczy Common Rail Denso oraz Sieme 82 74 (netto)
ns
Sprawdzenie wtryskiwaczy Common Rail Bosch oraz Delphi(weryfikacja na mikroskopach cyfr 4124 (netto)
owych)

CENNIK REGENERACJI POMP COMMON RAIL
Ustuga Cena
Rozbiérka i weryfikacja pomp Common Rail Bosch 82 zi (netto)
Rozbiérka i weryfikacja pomp Common Rail Delphi 82 zi (netto)
Regeneracja / naprawa pomp Common Rail Bosch 285 zt (netto) + czesci
Regeneracja / naprawa pomp Common Rail Delphi 318 zt (netto) + czesci
Regeneracja / naprawa pomp Common Rail Denso oraz Siemens 285 zt (netto) + czesci

Jaki bedzie koszt demontazu i weryfikacji pompy oraz sprawdzenia
wtryskiwaczy Common Rail firmy Bosch czterocylindrowego silnika
ciggnika rolniczego? VAT na robocizne to 8%. Zamieszczone w cennikach
dane dotyczg 1 sztuki

A. 132,84 zt
B. 246,00 zt
C. 265,68 z
D. 492,00 zt
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Zadanie 40.

Krok kalibracji

Btad

Przyczynal/sposoby usuniecia

Wymiary

Zta doktadnos¢ sladu do sladu przez zig kompensacje
nachylenia,
wahadtowe prowadzenie sladu

Zta wysokos¢ anteny

Zte lub ociezate zachowanie $ladu przez
przesterowanie/podsterowanie

Zty wymiar dla przesuniecia anteny

Wahadiowe prowadzenie sladu

Zty kierunek przesuniecia anteny

Niemozliwa jazda slad do sladu,
Niewykonywalny krok kalibracji dla okregu zawracania

Zte przesuniecie anteny

Orientacja ECU

Brak rozpoznawania kierunku jazdy
Niewykonywalny krok kalibracji dla okregu zawracania

Zty wpis

WAS

Kalibracja odrzuca z meldunkiem o btedzie

Czujnik kata kota jest Zle
zamontowany, poprzez co pracuje
poza zakresem wartosci.

Zespot sterowania zaworu (PLUS1)
nie jest zasilany w prad

Nie jest uruchomiony wlacznik
w siedzisku

Wartoscia kalibracji sg wszystkie 0

Wybrany zty typ zaworu

Na podstawie zestawienia btedoéw w procesie kalibracji systemu
prowadzenia w sytuacji braku rozpoznawania kierunku jazdy, nalezy

A. poprawi¢ wpis dotyczacy orientacji ECU.
poprawi¢ wymiar dla przesuniecia anteny.

B.
C. wpisac¢ prawidtowy kierunek przesuniecia anteny.
D. sprawdzi¢ sposob zamontowania czujnika kata kofa.
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