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Konstrukcijske znacajke razlicitih izvedbi kombajna
u berbi grozda

Sazetak

U radu su analizirani i usporedivani kombajni za berbu groZda. Za optimalnu berbu grozda
pojasnjen je glavni sustav berbe kao i nacin rada suvremenog samohodnog kombajna. Ta-
koder u radu su istraZivani i obradeni razlicite izvedbe kombajna za berbu poput samohod-
nog vucenog kombajna te posebna izvedba kombajna potpomognuta radom vitla. U radu
su prikazani neki od glavnih dijelova kombajna za berbu, sustava Cis¢enja lis¢a od bobica
groZda te pomocni automatski upravijacki sustav kao vaZan segment prilikom izvodenja
strojne berbe groZda. Na kraju je dan zakljucak te ukazana razlika izmedu strojne od rucne
berbe, uz predstavljanje brojnih mogucnosti u radu s mehaniziranom berbom. Provedenom
analizom konstrukcijskih znacajki uocava se potreba za koristenjem samohodnih kombaj-
na za berbu groZda sukladno velicini trajnog nasada te prethodnu prilagodbu i pripremu
terena za optimalan rad. Za iznimno visoke inklinacije preporucuje se upotreba kombajna
za grozde potpomognuti radom vitla.

Kljucne rijeci: kombajni za berbu groZda, samohodni kombajn, vuceni kombajn,
kombajn na vitlo

Uvod

Proizvodnja vinove loze u Hrvatskoj ima dugu povijest koju obiljezava raznolikost agroeko-
loskih uvjeta i sortimenata. (Grubisi¢ i Preiner, 2020). Podrucja uzgoja vinove loze u Hrvatskoj
imaju podjelu na 4 regije i 12 pod regija temeljeno na administrativnim granicama gradova
i opCina. Vinogradarska proizvodnja u Republici Hrvatskoj je usmjerena ka dobivanju viso-
kokvalitetnih sorti. Prednjaci grasevina sa oko 25 % od ukupnih povrSina pod trajnim nasa-
dima, te sa oko 45 % od ukupne proizvodnje vina. Istarska malvazija ¢ini 9 % povrSine, te oko
10 % od ukupne proizvodnje vina. Plavac mali je na 7 % od ukupne povrsine te na 7,5 % od
ukupne proizvodnje vina (Bosnjakovic, 2025). Prema podacima DrZavnog zavoda za statistiku
(DZS) u 2021. godini je povrsSina pod trajnim nasadima bila u isto¢noj Slavoniji i Hrvatskom
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Podunavlju 5.793 ha (ili 33,5 %). Najmanja povrSina pod nasadima vinove loze je unutar Istre
i Kvarnera 2.982 ha (ili oko 17 %). Prosjecna velicina vinograda po pojedinom poljoprivred-
nom gospodarstvu prema vinogorskom registru iznosi 0,3 ha. Najveci broj poljoprivrednih
gospodarstava (92 %) posjeduje do 1 ha vinograda, sto je oko 32 % od ukupne vinogradarske
koji Cine gotovo ukupnih 40 % vinogradarskih povrsina. Dok je tek 12 % povrSina mlade od 10
godina. Najvedi broj mladih nasada se nalazi u Hrvatskom Podunavlju, te u Slavoniji. Takoder
ova regija poznaje najvedi broj vinarija, te ukljucuje najveca ulaganja u tehnologije vinarske
proizvodnje (Andabaka i sur., 2023). Prate¢i podatke koje izdaje Agencija za placanje u poljopri-
vredi, ribarstvu i ruralnom razvoju u Republici Hrvatskoj zamjetan je negativan trend smanje-
nja povrsina pod vinogradarskim nasadima. Najveci pad biljeZi srediSnja bregovita Hrvatska
gdje je smanjenje povrsine obzirom na promatrani period 17 %. U Dalmaciji je pad 11 %, Istra
i Kvarner su na 5,5 %, dok je Slavonija i Hrvatsko Podunavlje na 4 %. Prema MiroSevi¢ (1993)
najznacajnija radnja u vinogradu je berba grozda. Prije pocetka upotrebe kombajna unutar
vinograda potrebno je omoguditi infrastrukturu koja olakSava branje. Naime, vodi se briga o
odabiru lokacije, smjeru redova, razmaku sadnje, izboru uzgojna oblika, koristenoj armaturi.
Berba obuhvaca niz raznih zahvata, pocevsi od pripreme za berbu, pa sve do prijevoza ubra-
nog grozda do mjesta prerade. Grgi¢ (2007) navodi kako je upotreba suvremene poljoprivredne
mehanizacije predstavlja neophodan uvjet za provodenje intenzivne vocarske i vinogradarske
proizvodnje. Sli¢ne stavove navode Mantzos i Capros, (2006), gdje uocavaju kako upotrebom
novijih tehnologija ali i optimizacijom primjene poljoprivrednih strojeva pokusava se dobiti Sto
konkurentniji proizvod. Manojlovic i sur. (2011) u svome radu navode kako mehanizirana ber-
ba grozda podrazumijeva primjenu kombajna, a u ovisnosti o tehnicko tehnoloskom rjesenju,
kombajni mogu biti vuceni ili samokretni. Prema Dokoozlian (2013) mehanizacija kalifornijskih
vinograda zapocela je prije vise od 50 godina razvojem kombajna za berbu grozda. Vise od
80 % kalifornijskog groZda se bere strojno. Domaci autori Lukac i Pandurovi¢ (2011) navode
kako se glavna prednost strojne berbe prvenstveno ocituje u dnevnom ucinku stroja, a rezultat
u ovom ocitanju je od 3 do 6 ha. Glavna prednost strojne berbe je vrijeme koje ne utjece na
rad kombajna. Naime, berba bih se trebala provesti u vremenskom periodu od mjesec dana
kada kvaliteta grozda ostvaruje svoj puni potencijal. Prije svega izdvaja se ucinak branja koji
iznosi od 4 do 7 hektara na dan. Opéenito, vremenski period uloZenog ljudskog rada po hektru
povrsine vinograda iznosi od 400 do 600 sati godisnje, dok je pri upotrebi mehanizacije unu-
tar vinogradarstva, ta brojka od 120 do 160 sati po hektaru (Lukac i Pandurovi¢, 2011). Prema
Persuri¢ i Radeka (2014) kao prednost navodi se mogucnost kontinuirane berbe bez prestan-
ka. Ljudski rad podrazumijeva smjenu od 8 sati, dok kombajn omogucuje branje citav dan.
Takoder je omoguéeno branje u ranu zoru i noci kada je kvaliteta berbe najveca, te se smanjuje
rizik od oksidacije. Upotreba strojne berbe smanjuje brojnost radnika po jedinici povrsine sto
je s ekonomskog gledista prihvatljivo. Nadalje, isti autori provedenim istrazivanjem pokazuju
da se vina kod rucne i strojne berbe grozda nisu znacajnije razlikovala u pogledu osnovnog
fizikalno-kemijskog sastava te navode da je strojna berba u potpunosti zadovoljila sve uvjete
za proizvodnju kvalitetnog vina. Stajnko (2019) navodi kako se 2008. godine prvi put pojavi-
la tehnologija selektivne berbe grozda koja omogucuje sortiranje lis¢a i dijelova stabljika od
grozda, a takoder uklanjanja bobice od peteljki bez vecih oStecenja grozda. Isti autor navodi
da se trend mehanicke berbe grozda brzo Siri svijetom i trenutno, promatrajuci glavne regije
proizvodnje vina, upotreba kombajna krece se izmedu 5 % u Argentini do ¢ak 80 % u Austra-
liji. U Europi se otprilike 40 % od ukupne proizvodnje grozda, prikuplja mehanicki. Ukoliko se
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promatraju prednosti mehanizirane berbe, tada se navodi moguénost kontinuiranog branja
bez prestanka. Ljudski rad podrazumijeva smjenu od 8 sati, dok kombajn omogucuje branje
Citav dan. Takoder je omoguéeno branje u ranu zoru i noCi kada je kvaliteta berbe najveda, te
se smanijuje rizik od oksidacije. Upotreba strojne berbe smanjuje brojnost radnika po jedinici
povrsine sto je s ekonomskog gledista prihvatljivo (Persuri¢ i Radeka, 2014).

Prve izvedbe kombajna su bile postavljene tako da tresaci postavljeni u horizontalnoj rav-
niniizvode vibraciju, a ¢eli¢no-ubodno igle odsijecaju peteljku grozda vinove loze koji pada na
sabirnu traku. Sa sabirne trake je grozd odlazio u prikolicu koju je vukao traktor kroz susjedni
red. Kako su vinogradarski tereni Cesto teZze prohodni javlja se potreba za izradom sustava koji
¢e prikupljati ubranu masu. Tresaci ostaju u horizontalnoj ravnini, a ispod njih se projektira
sabirno postolje koje izvodi oscilatorno gibanje pri prolasku kroz trs kako ga ne bi iSCupao iz
zemlje. Sa sabirnog postolja bobe grozda spustaju se na neprekidnu traku koja ih transporti-
ra u spremnik. Godine 2008. njemacki proizvodac kombajna ERO uvodi revolucionarnu pro-
mjenu glede Cistoée prikupljanja grozda. Izraduje selektivni stol kolokvijalno receno ruljacu
koja sluzi ¢is¢enju ubrane mase od mehanickih primjesa (Stajnko, 2019). Daljnja poboljsanja
na kombajnu podrazumijevaju Sirenje polja njegove primjene poput integracije suvremenih
sustava i pametnih tehnologija. Kombajn u svojoj osnovi ostaje jednak dok se na njega agre-
gatiraju strojevi za obradu vinograda. Agregatiranje podrazumijeva ugradnju zalamaca, pre-
drezaca, kopacice i rasprsivaca (Kontrec, 2017). Najces¢i raspon snage motora kombajna za
branje grozda je od 80 do 190 kW. Pogon je ostvaren na sva Cetiri kotaca dok je kapacitet spre-
mnika od 1 do 2,5 t. Nove serije kombajna imaju izrazito razvijenu upravljivost, samim time
sigurnost, udobnost, te hidrostaticke sklopove koji omogucuju optimalnu prilagodbu brzine
i raspodjelu radnog momenta. Masa samokretnih kombajna je priblizno 10 t. Prosjecna po-
trosnja goriva je 12 |/h, a u radu unutar vlaznog medija dolazi do proklizavanja te se potrosnja
goriva povecava za 15 %. Za vucu prikljucnih kombajna ocekivan je traktor snage 70 kW gdje
on ostvaruje potrosnju od 15 |/h. Koristenje vu¢enog kombajna se ne preporuca na izrazito str-
mim terenima, posebice nakon pojave oborina jer dolazi do zanosenja stroja (Stajnko, 2019).
Cilj rada je analizirati i usporediti razlicite konstrukcijske izvedbe kombajna za berbu grozda
uz opis rada novih integriranih tehnologija.

Glavni sustav strojeva za berbu grozda

Proces berbe grozda temelji se na vibriranju cijele biljke- lis¢a, bobica ili ploda zbog ¢ega do-
lazi do otkidanja zrelih bobica grozda dok nezrele odnosno trule bobice ostaju na peteljki. Pri
tome se sila udaranja regulira posebno za svaku sortu i vinograd kako bi Stete na urodu bile u
najvec¢oj mogucoj mjeri smanjene. Moderni kombajni posjeduju ekscentri¢ni udarni mehani-
zam, koji se sastoji od dva nosaca s trakama od 4 do 8 cilindri¢nih Sipki od staklenog vlakna.
U danasnjim udarnim sustavima cilindri¢ne Sipke namjestene su s prednje i straznje strane
srediSnjeg prostora. Rezultat toga je da Sipke viSe ne udaraju svojevoljno po lis¢u, Sto dovo-
di do daljnjeg smanjenja gubitaka groZda i oStecenja izdanaka vinove loze. Otresene bobice
grozda sakupljaju se uz pomoc¢ tracnica na kojima su namjestene pojedinacne Case kojima
se transportiraju kroz sustav ventilatora u spremnik za skupljanje bobica. Dva do cetiri ven-
tilatora Ciste lis¢e te ostatke stabljika i izdanaka (Slika 1. i2.). Praznjenje grozda iz spremnika
za berbu obavlja se naginjanjem spremnika, bo¢no ili prema nazad. Za brzo praznjenje groz-
da, spremnici su opremljeni razdjelnim vijcima (Stajnko, 2019). Prema istom autoru najveci
nedostatak starijih strojeva za mehanicku berbu bilo je mijeSanje lis¢a, Stapica i stabljika s
bobicama grozda. Medutim, noviji sustavi eliminiraju potrebu za dodatnim sortiranjem i ukla-



Glasnik zastite bilja 5/2025

njanjem stabljike kasnije u vinariji. Takoder se u zadnje vrijeme upotrebljava nova tehnologija
optickog sortiranja koje se inace koristila samo u vinarijama za uklanjanje nezeljenih bobica
grozda, sjemenki ili stabljika. Na taj nacin moguce je ocistiti 95 % svih necistoca Sto omogucu-
je poboljsanu kakvocu vina.

Garnjl usisnl Kanal
wentilator ransgoring
trake
Transportna
traka i
g.m-d
Sabirna
i st
Slika 1. Shema sustava Cis¢enja lis¢a od bobica Slika 2. Shema stroja iznutra (Izvor: Upustvo za
grozda (/zvor: https://agrosad-germany.com/ rad ERO - 6000) 10. Spremnik za groZde, 11. Usisni
berba-i-transport-grozday) ventilator gore, 12. Pogon trake, 13. Poprecna

transportna traka, 14. Bocni ventilator, 15. Usisni
ventilator dolje, 16. Bocna mlaznica za zrak, 17. Traka
Jhiblja krljust’, 18. Roto Cetka, 19. Transportna traka

Nacin rada suvremenog samohodnog kombajna ERO

Berba pocinje unaprijed utvrdenog dana ovisno o punoj zrelosti grozda pri kojoj dolaze naj-
bolje do izraZaja njegove sortne karakteristike (Mirosevic, 1993). Berba ponekad moze poceti
i znatno ranije, primjerice zbog zdravstvenog stanja grozda (Sokli¢, 2001; Kontrec, 2017). Zre-
lost groZda najcesce se odreduje po izgledu i organolepticki, te fizikalnim metodama i kemij-
skom analizom (MiroSevi¢ i Karoglan Konti¢ (2008). Kombajn za berbu grozda prelazi preko
reda i odvaja grozdove pomocu ravnomjernih pokreta tresenja. Oni se pomocu bo¢nog ven-
tilatora otpuhuju preko transportne trake ,riblja krljust“ koja se nalazi pod kutom, do bocne
transportne trake i odatle do spremnika za groZde (ERO-6000). Prvo odvajanje lis¢a se obavlja
vec tijekom pada nakon tresnje. LiS¢e se pomoéu okomitog ventilatora otpuhuje u desno u
ulazno podrudje roto-Cetke, gdje se uz pomoc¢ zubaca od nehrdajuceg Celika, prenosivan. Dru-
go odvajanje lis¢a se obavlja preko transportne trake, prije nego sto se grozde prenosi na gore.
Odvajanje lis¢a se izvodi pomocu usisnog ventilatora koji je opremljena sjeckalicom. Lisce se
otpuhuje iza desnog zadnjeg kotaca (Slika 3.). Na kraju se lis¢e, koje nakon drugog odvajanja
lisca leZi ispod grozda, poslije prevrtanja na poprecnu transportnu traku, odvaja sa drugim
poprecnim ventilatorom. Lis¢e se kroz kanal ventilatora na desnoj strani, otpuhuje u nazad.
Obrano grozde se prvo prenosi preko rasporedenih ,ribljih krljusti, do pokretne trake. Tran-
sportna traka ih prenosi, u smjeru suprotnom smjeru voznje, a kasnije ih predaje poprecnoj
transportnoj traci (Slika 4.), odakle grozde pada u spremnik za grozde. Praznjenje spremnika
za grozde obavlja se praznjenjem u desno. Pri tome, kombajn za berbu grozda, vozi s lijeve
strane transportnog vozila i istovara se u spremnik za grozde (Slika 5.). Na slici 6. prikazan je
samohodni kombajn ERO 6165 za berbu grozda na terenu.
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Slika 3. Otpuhivanje lis¢a Slika 4. Nemontirana transportna  Slika 5. Praznjenje spremnika za
(Izvor: Bosnjak, 2022.) traka (fzvor: Bosnjak, 2022.) grozde (Izvor: BoSnjak, 2022.)

Slika 6. Prikaz samohodnog kombajna ERO 6165 (Izvor: Bosnjak, 2022.)

Nacin rada vucenih kombajna za berbu grozda

Prema Pellencusovim (Pellenc Grapesline 60) proizvodacima pogon Auto Torque se upo-
trebljava za kontrolu snage kotaca posebno na uvratinama gdje nije potrebno koristenje
joysticka. Pellenc vuceni kombajni su opremljeni sustavima automatskog navodenja Activ
gdje se glava za berbu automatski centrira u redu dok sistem alarma obavjestava rukova-
telja ukoliko dode do opasnosti od blokade rada od stranog tijela (www.pellencus.com).
Fleksibilne transportne trake za sortiranje omogucuju sortiranje od trenutka pada grozda.
Proizvodac navodi kako zbog posebnog dizajna, samo 30 % berbe prolazi ispod ventilatora:
do 5% vise berbe. Takoder, uslijed poluautomatskog zatezanja pokretne trake smanjuje se
odrzavanje i osigurava da stroj uvijek radi na ispravnoj napetosti (Slika 7.).
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Za pokretanje vucenog kombajna potrebna je minimalna potrebna snaga motora traktora koja
iznosi 75 kW. Agregatiranje o traktor se izvodi preko trotocja dok se pogon vuc¢ena kombajna ostva-
ruje preko izvoda priklju¢nog vratila sa strane kardanskog dijela. Specificnost vezana kod vucenih
kombajna za branje grozda je nemogucnost velikog podizanja sustava za branje unutar vertikal-
ne ravnine. Ovakav vid poteskoce je rijeSen Sirokim rasponom moguénosti instaliranja tresaca na
poprecnom nosacu. Nakon instaliranja tresaca zapocinje se kretnja agregata te je proces branja
otpocet. Kretanje traktora kroz red je u rasponu od 2,5 do 3,1 km/h. Kombajn se prethodno putem
dvoradna cilindra postavlja u radni poloZaj. Hidrostatski se regulira okomitost uredaja za berbu,
postavljanje u radni ili transportni poloZaj te otvaranje poklopca pokretnog transportera za od-
laganje grozda u prikolicu. Putem mikroprekidaca se upravlja hidraulickim cilindrima kako bi se
osigurala simetrala kretanja kombajna kroz red. Putem kardanskog prijenosa, te raznih remena i
remenica je pogonjen sklop agregata za berbu, sustav transportnih dijelova, te ventilator za od-
stranjivanje primjesa. Vazna stavka za proces branja ovakve vrste kombajna jest neovisan pogon.
Ovakvim nacinom kretanja je uvelike olakSan rad u vlaznom mediju te rad na nagnutom terenu.
Nakon punjenja spremnika praznjenje je preko hidraulicnih cilindara te se provodi prema natrag.
Nakon paljenja agregata dolazi do kretanja traktora na nacin da kombajn objase red te tako provo-
di sam proces berbe. (ERO LS Traction, Priru¢nik za rukovanje i odrzavanije).

Slika 8. Vuceni kombajn ERO

1. Prikvacno trotocje, 2. Hidraulicki razvodnik, 3.
Vodilica, 4. Traka, 5. Elektronska upravljacka
jedinica, 6. Hidrauli¢ni pogon tresaca, 7.
Spremnik za grozde, 8. Grablje

(Izvor: ERO, prirucnik za rukovanje i odrZavanje)
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Specificnost vuc¢ena kombajna za grozde je srednje velik ostvaren ucinak zbog neizvedi-
vosti kretanja veCom brzinom, te Cestim stajanjem usred potrebe za praznjenjem spremni-
ka, sve to uzrokuje smanjenje koeficijenta iskoristenja radnog vremena. Ovakva vrsta kom-
bajna je pogodna za branje povrsina od 30 do 72 ha, gdje je vlastitim pogonom osnazena za
rad na nagibu i vlaznom terenu (Slika 8.).

Nacin rada kombajna za groZde potpomognuti radom vitla

Kako bi berba u izrazito planinskim dijelovima bila moguéa, dolazi do proizvodnje kombajna
Cija je konstrukcija posve drugacija od standardne. Konstrukcija oslonjena na rad vitla pru-
za mogucnost kretanja na izrazito nagnutim terenima. Kako je vidljivo na slici 9., kombajn je
postavljen na pokretno postolje koje omoguéava pomicanje iz reda u red. Stoga prije sama
kretanja u rad potrebno je provjeriti ispravnost pokazivaca smjera, tlak unutar pneumatika te
stanje navojna vretena. Nakon toga zapocinje se sa provjerom ispravnosti kombajna za branje
grozda. Ona ukljucuje vizualni pregled osnovnih radnih dijelova sustava za branje, te u sluca-
ju kvara njegovo otklanjanje putem agregatne zamjene. Nakon sto je obavljeno dnevno-teh-
nicko odrzavanje, kombajn se usmjerava ka proizvodnoj povrsini. Nakon dolaska stroja na
proizvodnu povrsinu dolazi do spustanja rampe pod kutem pada povrsine trajnog nasada te
sustav otpocinje rad. Brzina branja varira od 3 do 4 km/h. Prolaskom konstrukcije pored re-
dova vinove loze parovi tresaca otresaju bobe grozda, one padaju na sabirno postolje odakle
prelaze prema sustavu traka koje e ih transportirati u spremnik. Za cijelo vrijeme puta sustav
za proCis€avanje izvodi odvajanje sadrZaja koji nije grozde. Nakon dolaska na kraj reda izvodi
se Sirenje parova tresaca te praznjenje spremnika kako bih rad vitla bio sto laksi. U konacnici
vitlo zapocinje s radom, vraca kombajn u prvobitni poloZaj, dolazi do pomicanja platforme
prema naprijed te se postupak provodi ponovno (Hoffmann).

Slika 9. Kombajn potpomognut radom vitla (/zvor:
www.pinimg.com)

1.Sabirna traka, 2.Sustav ventilatora za
procisc¢avanje, 3.Tresaci, 4.Riblje skrge, 5.Spremnik,
6. Terra track pneumatici, 7.Pokretno postolje,
8.Sustav vitla

Pomocni automatski upravljacki sustav

Funkcija automatskog upravljackog sustava kombajna za branje grozda je vodenje kombaj-
na po redovima vinove loze. Ovakav sustav je primjer opéeg kompleksno funkcionalnog te
slozenog kontrolnog inZenjeringa pogonskog sustava. Zbog specifi¢nosti rada i upravljanja
kombajna za branje groZda uvijek je prisutna izloZenost odredenom riziku. Rizik je veci nego
kod samostalna kretanja ratarskog kombajna zbog Cega je potrebno implementirati sigur-
nosne funkcije za samostalno upravljanje poput: sigurnosna aktivacija, besprijekorna funk-
cija upravljanja, sigurnosno deaktiviranje na standardno upravljanje. Osnova automatskog
upravljanja kombajna (Slika 10.) za branje grozda su signali stvoreni radom senzora kuta na
upravljackoj osovini. Naime, senzor se aktivira pozicijskim zatvaranjem kuta upravljanja.
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Funkcionira tako da po izvrSenju detekcije poloZaja reda vinove loze uz pomo¢ kombinacije
mehanickih prekidaca na stupu upravljaca i ultrazvu¢nih senzora pomice prednje upravljacke
kotace u potrebitom smjeru. (SF200, 2009.). Shodno gore spomenutim suvremenim tehnika-
ma i tehnologiji koja je integrirana u kombajn za berbu grozda mora se svakako ukazati na vi-
soke troskove nabavke istih. Prema Arno i sur. (2009) investicijski troskovi u kupnju samohod-
nog kombajna su visoki te iznose od 150.000 do 250.000 €, Sto zahtijeva minimalnu povrsinu
vinograda oko 60 ha. Za vucene strojeve nabavna cijena je u rasponu od 75.000 do 85.000 €, a
minimalna koriStena povrsina iznosi oko 20 ha (Tablica 1.).

Senzor za potpuni redundantni
kut upravljanja

Ultrazvucni senzori

Senzori kuta

Tablica 1. Prednosti i nedostatci razlicitih izvedbi kombajna

Slika 10. Senzori
automatskog upravljanja
(Izvor: ERO-Gerdtebau GmbH.
Upute za uporabu SF200.
2009.)

Kriterij

Samohodni kombajn za grozde

Vuceni kombajn za grozde

Cijena kupnje

Vrlo visoka-Cesto preko 100.000 €

Znatno niza-obi¢no do 85.000 €

Potreba za traktorom

Nema potrebe-ima vlastiti pogon

Upotreba PV traktora za pogon

Prilagodba terenu (nagibi,
terasasti vinogradi)

Dobar, specijalizirani modeli za
brda imaju niski centar tezista te
Cetverokotacni pogon

Vrlo dobar-lagani za kretanje
zbog manjih dimenzija

Kvaliteta berbe (o3teéenje
bobica)

Visoka (kod novijih modela)-
precizni vibracijski sustavi i
senzori

Odli¢na-kompaktni dizajn

Kretanje u uskim redovima

Ogranicena

Odli¢na-kompaktni dizajn

Odrzavanje i popravci

Slozeno i skupo-elektronika

Jeftinije od samohodne izvedbe
kombajna

Transport izmedu vinograda

Mogud-zahtijeva homologaciju
za cestu, Cesto presirok za uske
ceste

Lak-lako se pricvrsti na traktor ili
preveze prikolicom

Automatizacija i tehnologija

Napredna-GPS, senzori za zrelost
i sl. (ovisno o razini opreme)

Napredna-GPS, senzori za zrelost
i sl. (ovisno o razini opreme)

Idealna primjena

Veliki vinogradi-ravni ili blago
nagnuti tereni

Maniji i srednji vinogradi,
moguénost rada pod
inklinacijom
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Zakljucak

Kako bi se omogudila kvaliteta, ucinkovitost, brzina i ekonomicnost za vrijeme berbe, upo-
treba tehnologije je neizostavna. Nove serije kombajna su opremljene modernom tehnologi-
jom kao sto je automatsko navodenje kroz red, hidro pogoni, kamere, hidrauli¢na niveliranja
kombajna, cjelokupna pracenja berbe iz kabine stroja putem displaya, ruljaca itd. Komponi-
ranjem novih sustava zajedno sa obiljezjima podrucja na kojima se provodi berba s velicinom
poduzeca koje se bavi vinogradarstvom dobiva se izrazito visoka kvaliteta tehnologije berbe.
Na svjetskom trZistu postoji veci broj proizvodaca koji nude kombajne za branje grozda i time
omogucila kvaliteta, brzina, ucinkovitost i ekonomicnija proizvodnja kako na ve¢im proizvod-
nim povrSinama tako i na manjim. S obzirom da je berbu potrebno provesti u vremenskom
periodu od 20 do 40 dana (ovisno o vremenu dozrijevanja pojedinih sorti i meteoroloskim
prilikama), glavna prednost strojne berbe se prvenstveno ocituje u dnevnom ucinku stroja.
Rucna berba zahtijeva vece udio ljudskog rada po jedinici povrsine. Za razliku od rucne berbe,
kod strojne, postoji i mogucnost branja grozda nocuiili vrlo rano u jutro, $to u toplim uvjetima
povoljno utjece na temperaturu grozda po dolasku u podrum.
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Professional paper

Construction characteristics of different versions of harvester in grape harvesting

Abstract

Harvesters for grape harvesting were analyzed and compared in the paper. For optimal grape har-
vesting, the main harvesting system as well as the mode of operation of a modern self-propelled
harvester are explained. The paper also researched and processed different versions of the harvester,
such as a self-propelled towed harvester and a special version of the harvester supported by the work
of a winch. The paper presents some of the main parts of the harvester, the system for cleaning the
leaves from the grape berries, and the auxiliary automatic control system as an important segment
when performing mechanical grape harvesting. At the end, a conclusion is given and the difference
between mechanical and manual harvesting is indicated, along with the presentation of numerous
possibilities in working with mechanized harvesting. The analysis of construction features shows the
need to use self-propelled harvesters for grape harvesting in accordance with the size of the perma-
nent plantation, as well as previous adaptation and preparation of the terrain for optimal work. For
extremely high slopes, it is recommended to use a grape harvester assisted by a winch.

Key words: grape harvesters, self-propelled harvester, trailed harvester, steep slope grape harvester




