CENTRALNA Arkusz zawiera informacje
KOMISJA prawnie chronione do momentu
EGZAMINACYJNA rozpoczecia egzaminu

Pobrano z arkusze24.pt

Nazwa kwalifikacji: Eksploatacja systeméw mechatronicznych w rolnictwie
Oznaczenie kwalifikacji: MG.42

Wersja arkusza: SG
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Sprawdz, czy arkusz egzaminacyjny zawiera 20 stron. Ewentualny brak stron lub inne usterki zgto$
przewodniczgcemu zespotu nadzorujacego.

Do arkusza dotaczona jest KARTA ODPOWIEDZI, na ktorej w oznaczonych miejscach:

— wpisz oznaczenie kwalifikaciji,

— zamaluj kratke z oznaczeniem wersji arkusza,

— wpisz swoj numer PESEL*,

— wpisz swoja date urodzenia,

— przyklej naklejk¢ ze swoim numerem PESEL.

Arkusz egzaminacyjny zawiera test sktadajacy sie z 40 zadan.

Za kazde poprawnie rozwigzane zadanie mozesz uzyskac 1 punkt.

Aby zdac czes$¢ pisemng egzaminu musisz uzyskac co najmniej 20 punktow.

Czytaj uwaznie wszystkie zadania.

Rozwigzania zaznaczaj na KARCIE ODPOWIEDZI dlugopisem lub piorem z czarnym tuszem/
atramentem.

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

(al | [B] | [ | [O]

Tylko jedna odpowiedz jest poprawna.
Wybierz wtasciwa odpowiedz i zamaluj kratke z odpowiadajaca jej litera — np., gdy wybrales
odpowiedz ,,A”:

C ANCERCREE

Staraj si¢ wyraZnie zaznacza¢ odpowiedzi. Jezeli si¢ pomylisz i btednie zaznaczysz odpowiedz, otocz
ja kétkiem i zaznacz odpowiedz, ktorg uwazasz za poprawna, np.

| E|C |,

Po rozwigzaniu testu sprawdz, czy zaznaczyles wszystkie odpowiedzi na KARCIE ODPOWIEDZI
i wprowadzites wszystkie dane, o ktorych mowa w punkcie 2 tej instrukciji.

Pamietaj, Ze oddajesz przewodniczgcemu Zespolu nadzorujgcego tylko KARTE ODPOWIEDZI.

Powodzenia!

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

Uklad graficzny
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Zadanie 1.
Satelitarny system korekcyjny poprawiajacy doktadnosc systemow nawigacji satelitarnych nosi nazwe
A. GPS
B. EGNOS
C. GLONASS
D. GALILEO
Zadanie 2.

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

A. OMNISTAR HP
B. BASELINE HD

C. RTKNET
D. RTK
Zadanie 3.

Ktory z przedstawionych na rysunkach systemow zapewnia najwyzszg doktadnos¢ prowadzenia agregatow?

GPS DGPS

Satelity NAVSTAR . Satelity NAVSTAR &
s e )
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Satelity NAVSTAR
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poprawka r62nicowa ™ s
| w czasie rzeczywistym
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Zadanie 4.

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

A. 20 zbha
B. 30 zbha
C. 40 zbha
D. 50 ztha
Zadanie 5.
Ktorym numerem na przedstawionym schemacie oznaczony jest laserowy czujnik predkosci ciggnika
rolniczego?
A 2
B. 3
C. 6
D. 8 .
ﬁ"' : I
| k|
2] é] (5]
Zadanie 6.

Zestaw pokazany na ilustracji umozliwia

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

ocowp
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Zadanie 7.

Komputer sterujacy Qdbiornik GPS
(lzw. wydwietlacz) 2 korekejg RTK Stacja referencyjna RTK

_ e
——— (O

Kontroler nawigaciji
z czujnikiem
przechylu ciggnika

Interfejs do sterowania
hydraulikg uktadu

Ktory system kierowania ciggnikiem pokazano na rysunku?

A. Reczny, z wyswietlaniem wirtualnego kierunku jazdy.

B. Automatyczny, dzicki mechanizmowi podtaczonemu do kierownicy.

C. Regczny, z wyswietlaniem wirtualnego kierunku jazdy wraz z mapa pola.

D. Automatyczny, z wykorzystaniem standardowych elementéw uktadu kierowniczego ciagnika.

Zadanie 8.

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

pomiar odbicia $wiatta od uprawy.
informacje z map aplikacyjnych.
sygnal GPS i wysokos¢ roslin.

cnawy

sygnal GPS i mapy plonow.
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Zadanie 9,

Czujnik
PHp HarvestLab 3000

Agregat do aplikacji gnojowicy pokazany na rysunku pozwala na

A. staly pomiar gestosci rozlewanego czynnika.

B. wychwytywanie cial statych i zanieczyszczen.

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

Zadanie 10.

Ktérym numerem oznaczony jest hydrauliczny zawor sterujacy uktadem kierowniczym?

A 2
B. 3
C. 4
D. 5

Strona 5 z 20



Pobrano z arkusze24.pl

Zadanie 11.
System Trail Control, ktorego zasade¢ dziatania pokazano na rysunku, pozwala na

A. prowadzenie opryskiwacza po $ladach ciaggnika.
B. stale poziomowanie belki opryskiwacza.
C. zmniejszenie szerokosci pasow uwroci. _
D. zwiekszenie predkosci ruchu agregatu. ‘T"t\
b T
-,?fj “ ;;‘}\\:
-— L‘=::-;:.13.L Ly
Zadanie 12.
zbiornik czystej wody O\H
—
o zbiornik na
| chemikalia
pompa
przrplywomierz mieszadlo

liniowe

V 4

zwor kontrolny ?

punkt wirysku

Przedstawiony na rysunku system stosowania zmiennej dawki Srodkéw ochrony roslin wykorzystuje

specjalne rozpylacze pracujace w szerokim zakresie ci$nien.
belki polowe o podwojnym systemie rozpylaczy.
bezposrednie wstrzykiwanie chemikaliow.

cawp

zmiang ci$nienia pracy opryskiwacza.
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Zadanie 13.
System MachineSync umozliwia oparta na sygnale GNSS (GPS) synchronizacj¢

A. predkosci i toru jazdy pomiedzy kombajnem, a przyczepa podczas roztadunku.
B. predkosci i szeroko$ci roboczej rozsiewacza nawozow.

C. pracy roztrzasacza obornika z tadowarka teleskopowa.

D. pracy prasy zwijajacej z owijarka bel.

Zadanie 14.
Czujnik pomiaru objetosci lub masy ziarna, predkosci jazdy kombajnu, szerokosci zespolu zniwnego wibracji
poltozenia zespotu Zzniwnego to elementy systemu

A. map pokrycia.

B. mapowania plonu.

C. automatycznego prowadzenia kombajnu.

D. synchronizacji pracy kombajnu i zestawow transportowych.

Zadanie 15.
System korekc;ji satelitarnej EGNOS moze by¢ wykorzystany do

A. zakladania $ciezek technologicznych.
B. sadzenia ziemniakow.

C. rozsiewania wapna.

D. siewu kukurydzy.

Zadanie 16.

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

A. wykrywania cichych rui kréw.

B. automatycznego ustalania dawki TMR.

C. pomiaru ilosci pozyskanego od krowy
mleka.

D. monitorowania dobrostanu i komfortu
cieplnego krowy.
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Zadanie 17.

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

A. badania grubosci todyg.

B. badania zawartosci azotu.

C. badania zawartosci suchej masy.

D. automatycznego naprowadzania na rzedy.

Zadanie 18.

Pokazany na ilustracji system aktywnego prowadzenia narz¢dzia zintegrowany z ciggnikiem, umozliwia

automatyczne prowadzenie maszyny po polu wzgledem rzedow uprawy.
rgczne sterowanie ustawieniem maszyny wzgledem rzedoéw uprawy.
reczne sterowanie ustawieniem maszyny wzgledem ciggnika.
automatyczng regulacje glebokosci pracy maszyny.

cawp»
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Zadanie 19.
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Zastosowanie na ci¢zkiej ciaggnionej maszynie uprawowej drugiego odbiornika GPS, ktory przekazuje jej
doktadnie potozenie do systemu Auto Trac w ciagniku, jest niezbedne przy pracach w terenie

5. 524
143897

i

& 30. 00
G 30.00m3/ns (o) @@

Podczas ktorych prac z uzyciem systemoéw rolnictwa precyzyjnego jest najezesciej wykorzystywana mapa

Zrzut obrazu z monitora plonu kombajnu zbozowego pokazuje fragment pola, na ktorym dominuje plon

Plan
2.19ym

Wilgotmoid

. 7 o
3 e
=
H
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A. réwnym o glebie jednorodne;.
B. réwnym o glebie mozaikowate;.
C. nieréwnym o niewielkich zboczach.
D. nieréwnym o znacznych pochylo$ciach.
Zadanie 20.
Ktory zabieg polowy pokazany jest na zamieszczonym rysunku ekranu roboczego?
A. Siew kukurydzy.
B. Nawozenie RSM.
C. Rozsiewanie wapna.
D. Nawozenie gnojowica.
Zadanie 21.
zasobnosci gleby?
A. Siewu.
B. Zbioru roélin.
C. Nawozenia mineralnego.
D. Chemicznej ochrony roslin.
Zadanie 22,
A. niski i o niskiej wilgotno$ci ziarna.
B. niski i o wysokiej wilgotnosci ziarna.
C. wysoki i o niskiej wilgotnosci ziarna.
D. wysokii o wysokiej wilgotnosci ziarna.

| |simiml |
T
wBREE

26.1«

Obszar
3.42,,
€2 SUD M

22771

Kalibracia ziargn
SIB] ()] w4
7 420 pm
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Zadanie 23.
Na ilustracji przedstawione jest gniazdo
systemu ISOBUS.

uktadu sterowania ABS.
instalacji oswietleniowej przyczepy rolnicze;.

oawp

instalacji elektrycznej odbierajacej sygnat RTK.,

Zadanie 24.
Parametr/Odlegtosc Ciagnik
| Il Il \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. Langs

Anhangepunkt Abstand

Antennenversatz LR

Zamieszczony zrzut ekranu przedstawiajacy wymiarowanie umieszczenia anteny GPS dotyczy ciggnika

A1
B. II
C. III
D. IV
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Zadanie 25.

Ktory parametr maszyny nalezy wprowadzi¢ do komputera ciggnika, aby dziatal system automatycznego
prowadzenia rownoleglego (Parallel Traking)?

A. Calkowitg dlugos¢.

B. Szerokos¢ robocza.

C. Wydajnos¢ teoretyczna.

D. Odlegtos¢ zaczepu od anteny GPS.

Zadanie 26,

Ktory sposob pracy kombajnem nie wplvwa na dokladnos¢ zebranych informacji podczas tworzenia map
plonow?

A. Czeste zatrzymywane kombajnu.

B. Nagte zmiany predkosci jazdy kombajnu.

C. Zbior pelng szerokoscia robocza zespotu zniwnego.

D. Przemieszczania si¢ po polu z opuszczonym hederem, kiedy tan roslin nie jest koszony.
Zadanie 27.

Ponizsze aplikacje sq aktywne w peinej wersji:

= SERVICE - korzystajac z tej aplikacji, mozesz skonfigurowa¢ 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 odbiomika GPS.

= File Server (Serwer plikow) - Aplikacja tworzy na terminalu miejsce zapisu danych. Z tej pamieci
moga korzysta¢ komputery robocze ISOBUS, ktore nie posiadaja wlasnego portu USB.

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

Na podstawie fragmentu instrukcji wskaz, ktora aplikacja jest niezbedna, aby mozna bylo korzystac z sygnatu
GPS rowniez przy pracy z maszyna 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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Ile sprzegiet i hamulcow zastosowano w planetarnej skrzyni przekladniowej typu Powershift, pokazanej na

schemacie?
A. Trzysprzegla i cztery hamulce.
B. Trzy sprzegta i pie¢ hamulcow.
C. Cztery sprzegla i pig¢ hamulcow.
D. Cztery sprzegta i szes¢ hamulcow.
Zadanie 29.
ARON | 460 [as0 Ja0 430 L0 [410 |
Silnik
Producent FPT FPT FPT FPT FPT FPT
Liczba cylindrow 4 4 4 4 4 4
Pojemnosé cm? 4500 4500 4500 4500 4500 4500
Turbosprezarka z zaworem wastegate . L] L L = =
Turbosprezarka - = - = o o
Moc znamionowa (ECE R 120)? KW/KM 99/135 92/125 85115 77/105 70/95 63/85
Moc maksymalna (ECE R 120) kW/KM 104/140 97430 901120 82110 751100  67/90

@ Seryjnie  © Opcja O Dostgpne  — Niedostgpne

W silnikach ciagnikéw Claas o mocy maksymalnej powyzej 80 kW turbosprezarka z zaworem pozwalajacym

utrzymac odpowiednie cisnienie dotadowania

cawp»

jest dostepna.

jest niedostepna.
wystepuje seryjnie.
wystepuje jako opcja.
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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. — wylaczona lub tryb uspienia

Staty bursztynowy — uruchamianie

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

Niebieski — GPS aktywny

Zielony — tacznosc komorkowa aktywna

Rozowo-fioletowy — facznosc bezprzewodowa aktywna

Jakim kolorem kontrolka LED stanu pracy telematycznej bramki modularnej, informuje o aktywnym statusie
przesytania danych?

A. Migajacym bursztynowym.
B. Niebieskim.

C. Zielonym.

D. Bialym.
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Zadanie 31.

Granica pola Granica pola

Opcje menu

Srodek v

Pojazdy

Operator

Uwzglednic

( Rozpocznij
A\ zapis
Ograniczenie przerwy

Zakoncz zapis

rzesuniecie nawrotu: rzesuniecie nawrotu:
16.00 m 16.00 m

DIET I FE] Ustawienia

Obszar pola: Obszar pola:

Ktorg funkcj¢ ustawia si¢ za pomoca kolejnych krokdéw przedstawionych w postaci zrzutow ekranu terminala
S10 firmy Claas?

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

D. Eksport projektu.
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Zadanie 32.

Opcje menu Granica pola Granica pola

Srodek v

Pojazd
Razoy Uwzglednic

, ( Rozpocznij
] A\ zapis
Operator

= Ograniczenie przerwy

Zakoncz zapis

rzesuniecie nawrotu: rzesuniecie nawrotu:
16.00 m 16.00 m

DIET I FE] Ustawienia

Obszar pola: Obszar pola:

.3

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

A. zalozenie i uruchomienie nowej pracy.
B. utworzenie projektu pracy.

C. cksport projektu pracy.

D. import projektu pracy.
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Zadanie 33.

&> Geometrie

d6 GPSCom Plugin
w ME_ISO Spritze
K ) 24.00 wnus 5

Antena GPS

| —- Punkt referencyjny ciagnika
" -— Punkt zaczepienia

n Punkt referencyjny maszyny

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

A, 04m
B. 0.5m
C. 0,7m
D. 70m
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Zadanie 34.

W wyniku uciggu bocznego nastgpilo prostopadle przesunigcie maszyny ktore spowodowalo, ze maszyna
o szerokosci roboczej 5 m zostawia po dwoch przejazdach pas o szerokosci 9,80 m. Na podstawie dokonane;j
analizy schematu i fragmentu instrukcji obstugi wskaz, jaka warto$¢ nalezy wpisa¢ w terminalu jako
przesuniecie?

A, 40 cm

B. 20cm

C. 10cm

D. Scm
Ustalenie i ustawienie przesuniecia urzqdzenia:
- Ustawic prawidfowq szerokosc roboczq dofgczonego urzqdzenia
- Pokrycie ustawic na 0,00 m
- Przejechac slad 0 w obu kierunkach z uaktywnionym autopilotem
- Zmierzy¢ na podfozu przesuniecie sladu miedzy oboma kierunkami jazdy w sladzie O
- Wartosé¢ pomiaru podzieli¢ przez 2 i wpisac, jako przesuniecie urzgdzenia w Terminalu.
- Test: Przy prawidfowym wprowadzeniu, slady przejazdow dla obu kierunkow jazdy

w Sladzie 1 i we wszystkich nastepnych muszg miec takie samo pokrycie.
Zadanie 35.

Kalibracje systemu mapowania plonu kombajnu zbozowego nalezy wykonac
A. przed zniwami.
B. dlakazdej rosliny.
C. tylko dla jednej rosliny.
D. przed kazdym wyjazdem w pole.
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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 nacisngc na przetgcznik z czujnikiem, ktorego predkosc ma byc kalibrowana, lub obrécic¢
kdtko przewijania az do zaznaczenia przetgcznika kolorem biatym, a nastepnie nacisngc na kétko
przewijania. Jesli przetqcznik jest zaznaczony, alternatywnie mogg Panstwo rowniez nacisngc na
"OK"(F6).

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

5. Przejecha¢ 100 metréw, a potem nacisngc¢ w ekranie dotykowym na ,,Flaga docelowa” (F9).

6. Potwierdzic wartosci za pomocg ,, OK".

Fragment instrukcji obstugi terminalu ISOBUS CCI 100/200 przedstawia kalibracje

A. licznika motogodzin.

B. obrotow walka wom.

C. predkosci jazdy agregatu.

D. trzypunktowego ukladu zawieszenia.

Zadanie 37.

Na blad nieprawidtowej kompensacji nachylenia terenu, objawiajacy si¢ pozostawianiem omijakow/zaktadek
podczas pracy na pochyltosciach przy bocznych przechylach ciggnika najwickszy wptyw mie¢ bedzie btgdne
podanie podczas kalibracji GPS wymiaru

A. wysokosci anteny.

B. polozenia punktu zaczepu.

C. przesunigcia w kierunku rownolegltym.

D. przesunigcia w kierunku prostopadtym.

Zadanie 38.
Co jest przyczyng, ze podczas dluzszej (kilkugodzinnej) pracy zestawu ciagnikowego wyposazonego
w system nawigacji GPS $ciezki referencyjne sg przesunigte?

A. Pochmurna pogoda.

B. Przegrzany terminal.

C. Dryfsatelit GPS.

D. Niewlasciwie ustawiona antena.
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CENNIK REGENERACIJI WTRYSKIWACZY

Ustuga Cena

65 zt (netto) + czes

Regeneracja wiryslkiwaczy Common Hail Bosch oraz Lelghi ci

Czyszczenie termiczno-chemiczne, testowaria wiryskiwaczy Common Rail Denso oraz Sieme
¥ e . g 82 zt (netio)

ns

Sprawdzenie wtryskiwaczy Common Rail Bosch oraz Delphi(weryfikacja na mikroskopach cyfr

owych) 41 zt (netto)
CENNIK REGENERACJI POMP COMMON RAIL

Ustuga Cena

Rozblérka | weryfikacja pormpo Common Rail Bosch 82 zt (natto)
Rozbidrka i weryfikacja pomo Common Rail Delphi 82 zt [netto)
Regeneracja / naprawa pomi Common Rail Bosch 285 zt (netto) + czesci
Regeneracja / naprawa pomp Common Rail Delphi 318 7t (netta) + czesci
Regeneracja / naprawa pomp Commeon Rail Denso oraz Siemens 285 zt (netto) + czedci

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

ocnw»

132,84 zt
246,00 zt
265,68 zt
492,00 zt
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Zadanie 40.

Pobrano z arkusze24.pl

Krak kalibracji

Blad

Przyczyna'spesoby usuniecia

Zta doktadnosé éladu do sladu przez zlg kompensacje
nachylenia,
wahadiowe prowadzenie sladu

Zla wysokosc anteny

Zie lub ociezate zachowanie sladu przez

Zy wymiar dla przesuniecia anteny

Wymiary przesterowanie/podstercwanie
Wahadiowe prowadze nie ladu Zly kierunek przesuniecia anteny
MNiemozliwa jazda lad do sladu, Zle brzesuniccie antsn!
Miewykonywalny krok kalibracji dla okregu zawracania P G Y
. . Brak rozpoznawania kierunku jazdy Zly wpis
Orientacja ECU Miewykonywalny krok kalibracji dla okregu zawracania
Kalibracja odrzuca z meldunkiem o bledzie Czujnik kata kota jest Zzle
zamontowany, poprzez cc pracuje
poza zakresem wartosci.
Zespot sterawania zaworu (PLUS1)
WAS nie jest zasilany w prad

Nie jest uruchomiony wiacznik
w siedzisku

Wartoscia Kalibracji sg wszystkie 0

Wybrany zty typ zaworu

Na podstawie zestawienia bledow w procesie kalibracji systemu prowadzenia w sytuacji braku

rozpoznawania kierunku jazdy, nalezy

onwp»

poprawic wpis dotyczacy orientacji ECU.

poprawic¢ wymiar dla przesunigcia anteny.

wpisa¢ prawidtowy kierunek przesunigcia anteny.
sprawdzi¢ sposob zamontowania czujnika kata kota.
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