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批次式芒果削皮機規模試驗

為改善芒果削皮缺工及生產效率問

題，批次式芒果削皮機具有4座獨立削
皮模組，可批次自動夾取進料插立果粒

並削皮，目前此機每分鐘可削皮12∼16
顆芒果，可節省人力5∼7人。未來針對
廠商量產需求性，可進一步擴充成6座
獨立削皮模組，效能可增加約1.5倍，
可降低臺灣芒果乾加工產業人力成本。

109年將此芒果批次削皮技術技轉予鋕
曄實業社，並於7月配合玉井區農會舉
行之「芒果的100種可能之科技精彩你
的生活」宣傳會，以及9月於「2020台
灣創新技術博覽會-永續發展館」活動
展出。目前各地農會及加工廠已開始進

行評估採用，未來還會持續輔導技轉廠

商優化機臺性能參數，以期建構臺灣芒

果乾省工加工的新典範。

研究 室

農業機械

哷於玉井區農會展出芒果削皮機

哻批次式芒果削皮機規模試驗
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電動履帶式高空作業車

為改善及輔助平地果園之管

理作業，提高田間操作之人員安

全及達省工之目的研發全國第一

台可應用於採收、整枝修剪及疏

梢等田間操作之電動履帶式高空

作業車，並建立平地果園省工機

具之作業模式。此履帶式高空作

業車左右兩邊履帶由兩顆獨立電

動馬達驅動；相較於傳統汽油動

力式機型具有無油臭、可原地迴

轉及因動力輸出平順而減少搖晃

等優點。在操作控制部分則無需

切換排檔，其控制器可從作業台

分離遙控，使機台在上搬運車或

跨越高危險坡地時，人員不需乘

坐其上。經電腦模擬計算及實機

比對驗證，此高空作業車可在負

載120公斤、舉昇高度2.8米且傾
斜角度20°以內保證其姿態安全，

哸於2020臺灣創新技術博覽會向參觀學生解說削皮運作原理及應用

哠高空作業車達到安全性同時，亦提升作業效率50%以上

唎高空作業車120kg負載傾斜測試
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在充飽電力的情況下可連續行走4小
時以上 (不包含停歇時間)。高空作
業車應用於果樹採收、整枝修剪及

疏梢等作業可較傳統攀爬或架梯作

業方式提升效率50%以上，可落實
果樹高空作業的省力省工及安全。

提升文旦果園作業效率及

降低採收損耗之省工機具

研發及應用

利用輪式及履帶式果園高空

作業機，導入文旦果園進行採收、

套袋及修剪作業之應用及建立，在

植株疏梢作業時可較慣行架梯攀爬

提升效率72%以上；在套袋作業時
可較對照提升效率42%以上；且可
減少架梯套袋作業不慎摘落果實之

損耗5.6%降低至2%以內；在果實
採收作業時可較對照提升效率51%
以上，且可減少架梯採收作業時不

慎所造成之果實按壓傷之損耗降由

16%降低至8%以內；在植株修剪作
業可較慣行架梯攀爬提升效率95%
以上。

創新魚菜共生系統模式之 
建立

建立改良室內型模組化魚菜

共生系統示範場域，以食農教育為

出發，透過國小自我維護及操作，

檢視系統操作性能強化系統可操作

性，並獲得國小師生良好回饋，同

時整建本場魚菜共生示範場域。另

外經試驗針對108年研發魚菜共生 唋模組化魚菜共生系統

唃109年於臺南市口埤實小建置本場改良室內型模組化
魚菜共生系統示範場域
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模組化系統，除了具備監測

氣溫、光量等環境因子性

能，藉由搭配水用電磁閥及

水位計強化自動控制水位與

自動換水功能，除了降低系

統人工時間，並可達成自我

水位調整功能。另外建立鐵

離子感測器，利用蠕動幫

浦，並以化學比色法得出鐵

離子濃度變化。感測雛形模

組試驗檢量線R2=0.99。評
估使用年限與準確度將優於

現有鐵離子濃度感測器。

結球萵苣採收作業

平臺之研製

結球萵苣採收成本高

且面臨缺工問題，本計畫配

合現行栽培及採收方式，規

劃採收機作業方式為：每次

採收單畦結球萵苣，採收後

的結球萵苣由輸送機向後上

方輸送至處理作業平臺，再

利用人工處理後進行裝箱

(籃)。作業時行走於畦面，
以一畦兩行的方式進行採收，萵苣機械

採收後輸送至處理平臺，人工在作業平

臺上直接挑揀合格品棄置不良品，可改

善後續處理程序及作業辛勞度。具有不

落地採收的特性，可改善衛生條件及維

護品質形象。採用連續式切割刀片震動

小、切割效果佳。採履帶式底盤接地壓

力小不易沉陷、崎嶇地面機台穩定性

高。經測試採收0.1公頃約1小時。採收

裝箱/裝籃後仍須靠人工搬運，後續將
再導入省力運輸模式之研究，使整體採

收作業更有效率更節省勞力。

採種蕹菜插植及採割機械  
試驗改良

本研究引進或改良適用採種蕹菜插

植及採割機，配合採種蕹菜栽培模式及

機械作業條件，進行適用性改良及推廣

圁結球萵苣採收平臺一畦兩行採收試驗

圂結球萵苣採收作業平臺田間採收試驗
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農民使用，以提升採種蕹菜插植及採割

集攏作業效率。本年度使用曳引機附掛

二行式插植機進行採種蕹菜插植試驗，

插植機組行距調整為60公分，株距設定
為45公分。據測試結果，採種蕹菜插植
測試情形良好。另外採割改良機型經田

間測試結果顯示，使用全鋸齒型刀具可

有效採割蕹菜植株，配合切籐裝置切割

之蕹菜藤蔓可順勢導入集中

於採割裝置內，提升蕹菜藤

蔓採割效果，並可達初步集

攏效果，將採割蕹菜藤蔓送

至集攏裝置，並配合離地高

度可調式集攏裝置，提升集

攏裝置集攏效果。經初步試

驗，曳引機附掛式採割機以

1m/sec的作業速率可達適
當採割及集攏效果。

大蒜挖掘式收穫  
機械試驗改良

為開發適用國內大蒜栽

培模式之大蒜收穫機械以挖

掘式收穫機為原形，完成曳

引機附掛式收穫機試製，挖

掘式收穫機可不限行距可依

慣行栽培模式作業，蒜球經

前平刀破土並切割根部後，

蒜球隨土塊經鏈條式篩柵帶

離土面並去除多餘土塊完成

收穫，並完成研發收集裝

袋裝置以符合現階段農友慣

行收穫方式，初估每小時作業能力可達

0.3公頃，預期可提升大蒜收穫作業效
率10倍，解決農村人口高齡化及雇工困
難等缺工問題。本機適用栽培模式畦面

寬約100公分，採收行距不限，將配合
田間試驗評估並調整蒜球收集及去除田

土裝置。另外試驗時機械種植30天出芽
率約為人工出芽率的6成，經分析原因
可能因種蒜中有5%不良品，於人工種

埌蕹菜之採種田藤蔓交錯情形

堲附掛式採割機作業後田間情形
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植時可進行挑出，但機械種植無法進行

此去除作業，另外機械種植時約有1成
的不良種植，都可能影響發芽率。

塊苗式蔬菜移植機之研製

為大幅降低取苗機械結構之複雜

性。本研究開發分苗機組、定植機組已

能取代人工分苗及定植作業，能大幅改

善移植機之操作性。田區作業時機台跨

畦行走，作業時以餵苗器每次投放一列 
(8個) 塊苗至分苗輸送機，塊苗在分苗
處由分苗撥片將塊苗撥離輸送機落入定

植杯完成分苗作業。定植機組承接由撥

苗片撥下來之塊苗，定植杯轉至下方時

杯嘴尖端插入畦面約2.5公分，左右兩
側定植杯相位差為90°，因此左右兩側
剛好形成交錯定植。定植機組與驅動輪

軸連動，因此定植株距不受行走速度影

響，經測試移植0.1公頃約1∼2小時。
另為解決塊苗生產問題本，計畫完成氣

壓式造塊機雛型機一台，具有整平、夯

壓及模壓之造塊程序。主要機組包括：

平皮帶輸送機、間歇驅動機構、夯壓

及切塊模組，造塊速率約每小時5,000
塊。

埕塊苗式蔬菜移植機移植作業 埒氣壓式造塊機雛型機


