
中華農機學會之馬來西亞及 
新加坡南向參訪 (三)

．中華農業機械學會理事長 邱奕志 

．國立中興大學生物產業機電工程學系副教授 蔡燿全

(四) 	參訪馬來西亞華德農場有限公司

華德農場位於馬來西亞南邊的新山，該農
場主要以飼養蛋雞、販賣雞蛋為主，這次由農
場的管理經理黃暐淐接待我們並向我們介紹農
場目前的狀況，華德農場成立與1997年，至今
已有20多年的飼養經驗，而在這20年的經營
過程中，華德農場也不斷在成長進化，早期的

飼養雞舍不斷更新設備之外，飼料也由原本的
外購到現在自行調配飼料。農場管理經理黃暐
淐過去在台灣大學學習的專長為營養相關，因
此飼料對於蛋雞的影響甚為了解，為能即時管
理蛋雞的健康狀況，於2005年建造飼料處理中
心，以方便自行調配飼料。     (文轉第四頁)

圖29, 圖30　華德農場的黃暐淐經理介紹農場現況
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(文接第一頁)

首先管理經理黃暐淐介紹他們向日本購
買的雞蛋分級設備，此機台是20年前向日本
NABEL所購買的，型號為EXS-3000，此套系
統由真空吸引取雞蛋放入系統後，首先會使雞
蛋翻轉使雞蛋尖端、鈍端統一方向，接著利用
重量感測器針對每一顆雞蛋進行重量感測以作
為分級的依據，70 g以上的雞蛋為AA級、65 g
至70 g為A級，之後每5 g為一個級距至F級，
低於40 g的為F1級，最後雞蛋會整齊地將鈍端
朝上的方式放置於回收紙製成的蛋盒內，每小
時的處理量可達到3萬顆，分級完成後即可販
售使用。整套雞蛋分級機械系統自動化，利用
機械手臂抓取雞蛋時也不會造成雞蛋的破壞，
20年前日本的技術就已達到這樣的程度的確令
人佩服。馬來西亞的雞蛋通常不會經過水洗，
主要原因在於馬來西亞的運輸路途較長，且冷
鏈運輸系統不完善，若經過水洗的過程，會使
雞蛋在運輸過程較容易壞掉。而未經過水洗的
雞蛋卻可能會有沙門氏菌的風險在，因此馬來
西亞的雞蛋若要出口會經過檢驗認證，內銷的
雞蛋則會定期的檢驗，在雞舍的環境控制需減
少老鼠的數目以避免沙門氏菌的傳播。

台灣的蛋雞場不飼養雛雞與中雞，而馬來西亞
是由雛雞 (一日齡) 開始飼養，種雞場在雛蛋
雞剛孵出時即會送往農場飼養，因此農場在飼
養風險上較高，雛雞、中雞在飼養到開始產蛋
之前的飼料費、管理成本、淘汰率皆是由農場
自行負擔，也因此飼料的調配也變得更加重要
了。雛雞、中雞的飼養大約需14週後才會開
始產蛋，蛋雞約可產蛋至約80~89週。農場將
雛雞、中雞與蛋雞分別於不同的禽舍內進行飼
養，首先我們先到雛雞、中雞舍進行參觀，農
場內所有的禽舍皆是籠式飼養，目前新型的禽
舍主要是以三層A型架進行飼養管理，禽舍尺
寸為儘量配合當地場域進行標準化設計，大致
的尺寸為長110公尺、寬8公尺、高4公尺，天
花板的夾層使用隔熱棉進行隔熱處理，禽舍備
有風扇、水簾、噴霧、自動送料、乳頭飲水、
拖糞帶等設備裝置，雛雞進入禽舍時會先飼養
於中間那層，隨著雛雞生長體型逐漸增大後會
將部分雛中雞移置其上層與下層，以確保其有
足夠的生長空間，飲水設備還也可調整高度。
當雛雞、中雞飼養到14~15週時，會整批移置
至蛋雞禽舍進行飼養，蛋雞禽舍裝置與雛雞種
雞禽舍的裝置大致上相同，差別只在於飲水器
沒有調整功能和自動集蛋帶與集蛋裝置。在結
束參訪後，大家於農場內進行合照，並且由邱
奕志理事長代表大家致贈紀念品與感謝狀。

     (下期待續)

                     

華德農場於2005年增加了飼料處理工廠，
飼料配方可以自行調配，其目的在於飼料的品
質控制與避免藥物殘留，以其提升蛋雞與雛雞
的安全，接著我們在管理經理的帶領下前往飼
料處理工廠參觀。目前飼料主要的成分為飼料
玉米約佔50 %、大豆粕20 %、其餘的部分為
專門的配方如維他命與抗生素等根據蛋雞的健
康情況進行調配，玉米的來源為美國、阿根廷
或巴西。飼料工廠的處理流程為，原料至工廠
內下貨後，原料分別由推土機送至存放桶，透
過各存放桶進行配料攪拌均勻與噴油，將處理
好的飼料傳送到儲存桶內存放，接著由場內的
飼料車進行配送，在各存放桶與儲存桶內皆放
置有感測器，可由場外直接了解桶的開關、桶
內容量，此飼料工廠最大作業能量為每天可以
處理40噸飼料，根據管理經理的敘述，在經過
飼料自配的流程，更有效的管理蛋雞的健康與
生產效率。

在參觀完飼料加工廠後，我們前往雞舍參
觀，整個農場分為兩排，共有30棟雞舍，目前
正在逐步陸續更新翻修中。馬來西亞蛋雞產業
與台灣蛋雞產業在生產飼養上最大的差異在於

圖31　雞蛋轉動翻轉機構設計

圖35　雛雞、中雞自動化禽舍

圖37　華德農場內之舊式禽舍 

圖33　飼料處理工廠

圖32　雞蛋分級自動化設備

圖36　禽舍內頂部之隔熱棉

圖38　全體人員於華德農場內合照

 圖34　農場內的飼料配送車
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附掛式多用途施肥機之改良

．財團法人農業機械化研究發展中心 邱銀珍研究員

前　言
隨著有機生產觀念之盛行，有機質肥料被

大量使用，有機質肥料施肥機也愈顯重要，如
刮板式有機肥施肥機、撒佈型有機肥施肥機、
拖接式施肥機、果樹有機肥深層施肥機及果園
用有機堆肥料撒佈機等。上述之機具僅適用於
整地前之撒佈，撒佈時易造成有機質肥料滿天
飛揚，且不適用於石灰資材之撤佈，同時會在
桶內形成架橋及出肥量不均的現象。本研究將
以桃園區農業改良場所研製之附掛式有機肥施
肥器為基礎，做進一步改良，改善有機質肥料
於桶內不形成架橋現象，避免影響施肥效率，
使其適用於蔬菜園、瓜園等作物有機質肥料之
畦面施肥，也可適用於石灰資材之撒佈。

材料與方法
一、材料：
(一)	46 hp曳引機及附掛多用途施肥機(圖1及

圖2)各1台。附掛多用途施肥機主要規
格：機體長200 cm、高146 cm、機體上
寬90 cm、下寬16 ㎝之梯形狀儲放桶，可
承載300 kg之肥料。直徑18 cm六片式棘
輪施肥軸及動力傳送機構1組。施肥排放
管長40 cm 2組及110 cm 1組，多用途施
肥機與曳引機連接。施肥機與曳引機三點
連接示意如圖3，控制底層施肥板開啟與
閉合調整施肥量。垂直破壞剪2組，用於
破壞桶內之架橋現象。

(二)	有機質肥料、石灰資材、計時器及調整工
具等。

二、	方法：以桃園區農業改良場研製之曳引機
附掛多用途施肥機為基礎，針對該機儲放
桶在施肥過程中易產生架橋現象，及有機
質肥料施肥不均勻之缺點進行研究改良，
改良項目包括：增設直徑90 cm接地行走
輪2個及架橋破壞剪2組，三孔單桿操控油
壓閥總成1組，以克服桶內有機質肥料架
橋現象，三孔可單獨調整施肥口之裝置，
以改善施肥均勻度，強化三點連接架，增
加裝載量至300 ㎏。

結果與討論
原聯接施肥機的油壓桿與曳引機間距不

足，當施肥機向上揚昇時，油壓桿之控制進出
閥會碰觸到曳引機尾輪蓋尾燈，經調整施肥機
三點連接桿位置後，已可正常操控。因為施肥
機架上之三點連接處承受力不足，無法支撐施
肥機之重量，因此於施肥桶之上下位置各加設
一固定框，並更換三點連接機架，施肥桶裝載
量可達300 ㎏。機身兩側加裝接地輪，操作時
可藉由同心軸直接轉動，帶動六片式棘輪施肥

軸旋轉撥動肥料進行施肥，而施肥桶下方三個
施肥孔，藉由三孔單桿操作油壓總成，控制進
出閥，配合曳引機油壓快速接頭之接合，可各
別操控單支油壓缸之進出，而調整施肥量。同
時接地輪軸上之同軸齒輪以鍊條連接到破壞剪
之軸心，帶動桶內架橋破壞剪，隨著兩側接地
輪觸地行走提供動力，使桶內破壞剪產生上下
平行移動，破壞肥料之架橋現象，達到均勻施
肥之目的。

經田間測試結果，中段排放口可將有機質
肥料均勻撒佈於畦面上，左、右兩側排放口則
將有機質肥料均勻撒佈於畦面兩側。且因肥料
排放口僅距地面10-15 cm，不論是施用有機質
肥料或是石灰資材，不致造成微細粉末任意飛
揚，可大幅降低因施肥機的操作而造成的空氣
污染。

施肥機與曳引機之間採背負式三點連結法
接合，田間操作時由於重心分佈均勻，不致影
響操作之安全性，且本機係三點連接隨時可拆
卸脫離曳引機。施肥機組操作時之迴轉半徑，
僅略大於曳引機之迴轉半徑，田間迴轉操作
非常靈活，且可均勻施肥於畦面上，並可避免
當曳引機車輪打滑或盡頭轉彎時排放過多的肥
料。兩側接地行走輪可帶動桶內的破壞剪、水
平螺旋推進軸及施肥輪之旋轉，可確實達到均
勻施肥之目的。經田間施肥測試結果，工作效
率為0.4~0.5 ha/hr。本施肥機組取得「落料設
備及其料體疏通構造」M278223號新型專利
10年。圖4為多用途施肥機施用有機質肥料的
情形。

總結此附掛式多用途施肥機具可承載0.4 
m3容量之儲放桶，桶壁內側設有架橋破壞組，
機體具有油壓操控施肥系統以調整施撒肥口。
本機適用於西瓜、洋香瓜及蔬菜園等有機質肥
料畦面施肥，並可適用於石灰材質之撒佈，可
以提供施撤肥料式有機質肥料省工之機械。

圖1　多用途施肥機結構

誌　謝

本研究試驗期間承，詹德財、林金隆、
謝富英及林根淡先生協助操作測試，謹此一併 
誌謝。
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2021田間機器人競賽記事

． 國立臺灣大學生物機電工程學系副教授 葉仲基

一、前言

2021第十四屆全國青年生機盃田間機器人
競賽於民國110年10月21日假國立屏東科技大
學舉辦，本人有幸擔任此次競賽之裁判長，謹
以裁判長身分報導本次競賽重要記事。

二、競賽項目與規則

(一) 甲項：田間自走車基本導航
a.	機器人能於模擬人工玉米田內自主導航，場

地之大小如圖1所示，在場地之前後位置以
長方形白色蔬菜盆作為阻隔。

b.	在4分鐘之內，機器人必須在稍微彎曲的行
間自主行走，最終目的為走完全程，機器人
必須在田畦末端轉彎並在相鄰的田畦行中S
型轉彎返回。

c.	起點位置為場地的左側Start A (第一次轉彎
為右)或右側Start B (第一次轉彎為左)。該
場地第一次競賽由場地的左側Start A開始比
賽；該場地第二次競賽由場地的左側Start B
開始比賽，機器人運作程式設定得需符合這

圖1　基本導航示意圖

(二) 乙項：田間機器人搬運、檢測及展演三種
　　　任務模式

1.	蔬果搬運任務模式
A.檢測與水果搬運模式
a.	本項目將模擬機器人實際進行水果選別，並

進行搬運至指定位置。
b.	機器人放置於此區平台上方，預置之區域為

黑線之後的位置，啟動行駛後，平台上有一
條黑線可供機器人循跡直線行走，如圖2所
示。

c.	由比賽選手自行抽籤，籤筒內放置R (紅)、
G (綠)及B (藍)共三支籤，抽出顏色籤，裁
判會提供對應顏色之水果，並將水果擺放至
平台上，水果分別為紅番茄 (R)、檸檬(G)、
酪梨 (B)。

d.	選手第一次抽出水果顏色籤後，再進行第
二次抽籃子擺放顏色之順序籤，籤筒內有
R (紅)、G (綠)及B (藍)共三支籤，抽出後不
放回籤筒，作為籃子顏色擺放之順序。

e.	工作人員將水果擺放至平台及水果籃顏色擺
放設置完成後，待裁判吹哨，此時，比賽選
手僅能啟動機器人，不可再對機器人進行其
他動作或設定。

f.	裁判吹哨後，機器人進行啟動，需於3分鐘
內完成此項任務模式，若3分鐘內未完成
者，則以當時完成之項目，作為評分之依
據。

g.	機器人啟動後，需走到水果擺放置平台，利
用所設立辨識鏡頭進行辨識，然後依照擺放
水果之顏色，並顯示對應顏色之燈號。

h.	燈號顯示完畢後，將置於平台上之水果，利
用機器人所設置之功能(夾、吸等)，並將水
果搬運至前方之對應顏色之水果籃內。

圖2   多用途施肥機與曳引機連接側視圖

圖3   施肥機與曳引機三點連接示意圖 圖4 多用途施肥機田間施用有機質肥料情形

兩種選擇。
d.	行走間沒有障礙物(稍微平坦地形)，行走路

面為『仿真人工草皮地墊』，岬角物件之間
所行走路徑(航道)的寬度為75 cm，機器人
需可以用於避障偵測，物件可能為圍欄或類
似的3D隔板物件。

作者邱銀珍研究員之 
聯絡電話：0932-287214  
E-mail： 
mk4089cyj@gmail.com



－ 7 －

圖2　檢測與水果搬運模式之場地示意圖

B. 檢測與蔬菜搬運模式
a.	本項目將模擬機器人實際田間紅蘿蔔採收方

式，並進行搬運至指定蔬菜籃內。
b.	本項場地和檢測與水果搬運模式相似，機器

人放置於此區平台上方，預置區為黑線後方
位置，啟動行駛後，平台上有一條黑線可供
機器人循跡直線行走(如圖3所示)。

c.	由比賽選手自行抽籤，分別抽出：Ⅰ、紅色
盆栽起始位置離起始線之距離籤；Ⅱ、目標
物“紅蘿蔔”之擺放於哪個盆栽之位置。
I.	紅色盆栽起始距離籤：籤筒內分別有60、

75及90 cm，共三支籤。
II.	紅蘿蔔擺放盆栽籤：籤筒內分別有 、 

、 及 ，共四支籤。
d.	選手抽完籤後，由工作人員同時將紅色蔬菜

盆放置於選手抽籤選定之起始距離，並把
“紅蘿蔔”擺放至選手抽籤選定蔬菜盆正中
央位置，待裁判吹哨，此時，選手僅能啟動
機器人，不可再對機器人進行其他動作或設
定。

e.裁判吹哨後，機器人進行啟動，需於4分鐘內
完成此項任務模式，若4分鐘內未完成者，
則以當時完成之項目，作為評分之依據。

f.	指定紅蘿蔔插於紅色蔬菜盆內之正中央位
置，紅蘿蔔露出土面為15公分，其餘紅色蔬
菜盆內之正中央位置擺放白蘿蔔。

g.	機器人需將露出土面之紅蘿蔔夾取出，並移
動至蔬菜籃即算得分。

圖4　環境檢測任務模式之場地示意圖

d.	機器人預置完畢後，待裁判吹哨後開始行
駛，選手只能啟動機器人進行行走模式，不
可進行其他動作或設定。

e.	機器人行駛後，在中間平台處有一孔洞，需
利用機器人上所裝設感測器進行『深度』量
測，該處下方設有一升降平台，比賽前由裁
判隨機調整升降平台與行走平台之間的距
離，此距離為該項競賽之量測深度。

f.	機器人量測完深度後，需顯示量測『深度』
數值(單位：cm)，供裁判評分之依據；顯示
深度數值後，機器人必需繼續行走至前方擋
板前停止，但機器人不可撞上擋板。

g.	機器人停止後，在離擋板300 mm處之下方
設有一個熱風口，機器人之溫度感測器需裝
設於車底，並需在熱風口之正上方，但機器
人不可以手持式之Data Logger進行溫度量
測與顯示。

h.	比賽前由裁判隨機調整熱風箱之溫度，機器
人需利用感測器進行溫度量測。

i.	機器人在靜止後，於該處量測溫度1分鐘
後，待溫度穩定後，顯示所量測之『溫度』
數值，供裁判評分，此時才能算完成此項任
務。

3.	自由展演任務模式—坡度能力行走
a.	本項目將測試機器人行走爬坡之能力，以模

擬因應田間環境崎嶇之路面。
b.	機器人放置於此區平台上方，預置之區域為

黑線之後的位置，啟動行駛後，平台上有一
條黑線可供機器人循跡直線行走，如圖5所
示。

c.	待裁判吹哨後，機器人由預置區之平地處往
坡道行駛，上坡道後之平面地前方設有一擋
板，機器人行駛至擋板前方停止，但機器人
不可撞上擋板。

d.	選手有四次調整坡度進行挑戰爬坡，四次當
中，以最大角度作為該項成績計算。

e.	坡道初始角度由選手自行決定，以1度角為
單位，先向裁判告知，再由工作人員調整，
若“連續”挑戰失敗兩次，但第3次挑戰成
功，則本項以挑戰成功之最高成績減半計
算，若“連續”挑戰失敗三次，該項成績不

2. 環境檢測任務模式—量測深度及溫度
a. 本項目將應用機器人上所裝設之感測器，以

模擬田間環境資訊之收集。
b.	本項任務模式，深度量測範圍：3~15 cm之

間，溫度量測範圍：室溫~100℃之間。
c.	本項場地與蔬果搬運任務模式相似，機器人

放置於此區平台上方，預置之區域為黑線之
後的位置，啟動行駛後，平台上有一條黑線
可供機器人循跡直線行走，如圖4所示。

圖3　檢測與蔬菜搬運模式之場地示意圖
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圖5　坡度能力行走場地示意圖

予計分。
f.	機器人啟動後，每次挑戰需於90秒內完成，

若超過90秒未完成，即算挑戰失敗。

三、得獎名次

競賽分大專組與高職組，大專組計有國立
臺灣大學、國立中興大學、國立嘉義大學、國
立宜蘭大學、國立屏東科技大學及國立中山大
學六校共26個隊伍參加，而高職組計有國立
興大附農、國立虎尾農工、國立民雄農工及國
立岡山農工四校共9個隊伍參加。大專組與高
職組競賽項目內容，但大專組之機器人須自主
行進，而高職組的機器人則可採用任何方式遙
控，不限定操作者所在控制位置。所有比賽項
目均進行兩次，以兩次所有比賽成績之總和，
作為名次排序。競賽之裁判是由大會聘請學術
界或產業界的學者專家擔任之。

經由競賽隊伍得分總表之統計與裁判會議
之確認，獲獎隊伍如下：
(一) 大專組：
1.	冠軍：超級大壁虎(國立中興大學)，獎金

30,000元及獎狀一張。
2.	亞軍：飲盡鋒華(國立宜蘭大學)，獎金

20,000元及獎狀一張。
3.	季軍：母雞斗(國立中興大學)，獎金10,000

元及獎狀一張。

4.	殿軍：主辦單位要不要管一下(國立宜蘭大
學)，獎金5,000元及獎狀一張。

5.	佳作：PIG豬豬神(國立屏東科技大學)，獎
金2,000元及獎狀一張。

6.	佳作：三星蔥聰衝(國立宜蘭大學)，獎金
2,000元及獎狀一張。

7.	佳作：Tutel(國立屏東科技大學)，獎金
2,000元及獎狀一張。

8.	佳作：快到看不見車尾燈(國立臺灣大學)，
獎金2,000元及獎狀一張。

9.	最佳人氣獎：快樂夥伴(國立嘉義大學)，購
物禮卷及獎狀一張。

10.最佳人氣獎：84(國立臺灣大學)，購物禮卷
及獎狀一張。

11.最佳設計獎：菜其訝(國立中山大學)，購物
禮卷及獎狀一張。

12.	最佳創意獎：Super.A.P.E(國立臺灣大學)，
購物禮卷及獎狀一張。

13.最佳技術獎：韋呈你說對不(國立嘉義大
學)，購物禮卷及獎狀一張。

14.最佳潛力獎：起司越多 起司越少(國立屏東
科技大學)，購物禮卷及獎狀一張。

(二) 高職組：
1.	第一名：老鷹撞坦克(國立岡山農工)，
	 獎金10,000元及獎狀一張。
2.	第二名：阿公騎重機(國立民雄農工)，
	 獎金8,000元及獎狀一張。
3.	第三名：Chimera(國立興大附農)，
	 獎金5,000元及獎狀一張。
4.	佳作：我想去屏科(國立岡山農工)，
	 獎金1,000元及獎狀一張。
5.	佳作：功夫熊貓(國立虎尾農工)，
	 獎金1,000元及獎狀一張。
6.	最佳技術獎：我阿嬤開跑車(國立民雄農

工)，購物禮卷及獎狀一張。
7.	最佳創意獎：停軍鮪城躍雨瘀青萬萬歲(國

立興大附農)，購物禮卷及獎狀一張。
大專組頒獎照片如圖6至圖18所示，高職

組頒獎照片如圖19至圖25所示。

 圖10   大專組佳作 圖11   大專組佳作  圖12   大專組佳作 圖13   大專組最佳人氣獎

圖6   大專組冠軍 圖8   大專組季軍圖7   大專組亞軍 圖9   大專組殿軍
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凡於本次競賽得獎之隊伍，均可獲得台灣
生物機電學會升學推薦信推薦資格。此外，各
校參賽隊伍之指導老師，亦均頒發感謝狀。

四、小　結

(一)	本屆田間機器人競賽感謝國立屏東科技大
學陳韋誠教授和其團隊精心策劃，使得比
賽項目多元化，透過競賽讓學生將課堂所
學到之機電設計、感測器原理、機電整合
實作、農業生產工程與自我創新研發等能
力盡情發揮，設計可自主行進於田間的機
器人，通過比賽中的障礙與各項智能精準
作業完成指定任務。

(二)	本屆生機盃競賽除有多方單位贊助之外，
更獲得屏東縣政府勞動青年發展處支持，
使得若干獎項增額，如大專組佳作及最佳
人氣獎各增加一名，而高職組亦增加佳作
一名。

(三)	本屆競賽項目分為甲項及乙項，而乙項又
分四小項，五個單元各自獨立，雖然期望
參賽隊伍能夠各個單元皆可順利過關，但
即使某小項進行得不理想，也不會影響到
其它項目之競賽，參賽隊伍是可以有技巧
選擇性地完成其機器人之強項。

(四)	以往機器人競賽均有參賽隊伍公開交流時
間，讓每一隊伍分享其製作機器人時苦盡

甘來的經驗，大家從中也可獲得若干意想
不到的概念與知識。但是本屆由於報名隊
伍相當踴躍，大專組加上高職組共計35
個隊伍，若要逐一分享恐怕時間上無法容
許，所以今年改採張貼海報的方式，於述
耘堂前方正面及側面牆壁與支柱均佈滿海
報，比較可惜的是參賽隊伍忙都於準備各
項機器人競賽，無暇前去觀賞海報，而裁
判們也專心於動態競賽之評比，沒有充裕
時間瀏覽靜態海報之呈現。

(五)	本屆參賽學校除原來具有生物機電學系之
五所學校外，今年也有其他學校報名，顯
示生機這個領域也已受到其他相關大學或
科大院系的重視。高職今年僅四間學校參
賽，其實高職具有生物產業機電科、甚至
農業機械科的學校共計有14所之多，如何
鼓勵高職學生報名參加，也是未來主辦競
賽之學校需要更加用心之處。

作者葉仲基副教授之 
聯絡電話：(02)2365-0312 
E-mail： 
ckyeh@ntu.edu.tw

圖14   大專組最佳人氣獎 圖15   大專組最佳設計獎 圖16   大專組最佳創意獎   圖17   大專組最佳技術獎

 圖18   大專組最佳潛力獎 圖19   高職組第一名 圖20   高職組第二名 圖21   高職組第三名

 圖22   高職組佳作  圖23   高職組佳作  圖24   高職組最佳技術獎  圖25   高職組最佳創意獎
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循環式落花生乾燥機示範觀摩

． 本  中  心

一、落花生於台灣種植與乾燥情形
落花生是世界重要雜糧作物之一，可做為

榨油與食用皆宜的豆類作物，落花生於農作物
及食品產業具有極高利用價值。從農產品產業
之種植、採收與加工，具有食品供應鏈之重要
經濟效益。台灣種植落花生一年可分為春、秋
二作，現有栽培最廣的品種主要為台南選9號
(顆粒小)、台南11號、台南12號、台南13號、
台南14號 (顆粒較大)。在2020年之栽培面積
為19652.2公頃，以雲林縣為生產大宗 (約占
75%)，其次為彰化縣、嘉義縣、屏東縣、花
蓮縣。落花生在台灣每年約有60,000~75,000
公噸的莢果產出，年產值約32.63億元。

落花生屬關稅配合項目，產地價格呈現
逐年增加，種植面積呈現逐年遞減，目前我國
落花生的整體栽種面積仍有提升空間以因應內
需。隨著從業人口老化、種植面積縮小，落花
生收割後仍需要投入相當多人力進行乾燥。落
花生採收期間，曬場不容易尋得，致使農民圈
圍道路曝曬花生，卻也影響道路交通，衍生路
權糾紛，農民常被檢舉而遭到警察取締。因此
現代落花生乾燥面臨農村勞力老化、天候因素
影響、曬場取得不易、食品安全及環保意識之
提升、耗時、耗工等諸多不便問題。

二、落花生採收儲存須注意之處
落花生由於受到自然環境、衛生條件、收

穫損傷及儲藏時間之影響，容易被黃麴黴菌寄
生導致黃麴毒素產生。尤其當環境溫度在25～
30℃，是黃麴黴菌大量孳生的時機，對人體
健康有嚴重的影響。為了避免黃麴毒素產生，
收穫後應迅速乾燥至含水率12%以下，以免發
霉，衍生黃麴毒素。

三、落花生乾燥機之研發與新南向政策海外拓 
　　銷推廣計畫

農糧署自民國106年起執行「加值化農產
品產銷及物流技術，運籌亞太潛力市場」旗艦
計畫，盤點台灣技術優勢，針對各項外銷關鍵
技術缺口進行科技研究，以突破技術瓶頸，也
連同整體帶動國內產業發展與應用。農糧署農
業資材組黃俊欽組長表示，為使新南向政策產
業輔導計畫更加完整，將落花生乾燥技術與設
備研發納入執行項目之中。除了可將此方便省
時的乾燥設備與研發技術成果，提供我國農民
使用之外，也可拓展海外市場，增加農機產業
的產值。

三升公司深耕於國內稻米乾燥市場，對
於新南向國家也經營有年。有鑑於新南向國家
具有產量極大的雜糧生產，以及種植產出後亟

需乾燥之實際需求。行政院農業委員會農糧署
及三升公司，合作研發合適於落花生乾燥之技
術，期能達成落花生採收後的省工、省力、
又省時之目的。圖1為設計之落花生乾燥中心
整體運作流程，系統已設置於雲林縣元長鄉
南和合作農場進行多次落花生乾燥試驗。首
先將收穫的落花生置入暫存桶 (A1)，經皮帶
輸送機送往粗選機分離去除泥土 (A2-A3)，
再經過提升機 (A4)以及子房柄去尾機去除子
房柄 (A5)，再經由提升機 (A6)及電子式吊秤
(A7)，進入乾燥機 (A8)。

圖1　落花生乾燥中心整體運作流程

圖2   落花生乾燥前處理之除雜初選機

採收後的落花生乾燥前處理過程，相較於
一般穀類不同，乾燥前需要先「除雜」，因為
從田間採收後的落花生植株，夾雜泥土與雜草
及枝條相當多，而且落花生果莢有一個供輸養
分維持成長的子房柄，這些都是進行循環乾燥
前必須預先處理的重要關鍵。有鑑於此，落花
生在乾燥前須使用初選機進行除雜前處理 (圖
2~5)。

圖3	 提升機 圖4  落花生經提升機投入子房柄去尾機
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簡　訊

朱健松教授 於111年2月1日
接任國立嘉義大學總務長，
朱教授為國立中興大學博
士，自1990年任教於國立嘉
義大學生物機電工程學系，
也是農學院農業推廣中心推
廣教師，曾獲農機教育成就
獎，主授機電整合課程，以
及機電整合實習，朱教授的專長為園藝產業機
械、田間作業機械、機電整合實務等。

2022東台灣亮點農產業機械展-花蓮

行政院農業委員會農糧署、花蓮縣政府
及台灣農機工業同業公會，為服務東台灣各縣
市，提高觀展與購買現代化農機之便利性，體
現我國農機產業現代化產業現況，於花蓮縣舉
辦「東台灣亮點農產業機械展」，期能在地服
務東台灣相關產業。
展會日期：2022年4月23日(六)至4月25日 
　　　　　(一)；(4月23及24日為上午8時30 
　　　　　分至下午5時30分、25日為上午8時 
　　　　　30分至下午3時)。
展會地點：花蓮漁市場北側草坪
　　　　　（花蓮縣花蓮市港濱路35-2號）

循環式落花生乾燥機長×寬×高尺寸為
480.8×577.2×1584.2 cm，已於110年通過農
試所性能測定。所用電壓為AC 220/380 V，
整體功率11.18 kW。以柴油或煤油作為燃料，
也可搭配生質能燃糠爐，以玉米稉、花生殼等農
業廢棄物作為乾燥熱源。採高壓自動點火，每
小時平均耗油量10~20公升，提供乾燥溫度範
圍為42~110℃，每次最多可乾燥約13公噸，
每批乾燥時間在2.5～3.5天內完成。循環式落
花生乾燥機使用PLC配備人機介面進行操控，
可針對不同生長季節之落花生及粒徑調整乾燥
參數，並可依日間、夜間環境溫度不同，分時
段設定乾燥溫度。相較於傳統以人力翻堆曝曬
方式，動輒需時7~10天以上，可幫助農民不受
天候因素影響，並有效提升乾燥速率。

本次觀摩會在2021年12月16日於雲林縣
元長鄉南和合作農場辦理，與會者眾多，有來
自產官學研代表，大家齊聚一堂，關注本系統
的實際功效，觀摩會情形如圖6至圖9所示。大
家並期許本系統不只可應用在國內落花生的乾

圖5	 落花生乾燥前需使用前處理設備除雜，把泥土、砂石、枝條以及
子房柄去除(圖左)。循環式落花生乾燥機（圖右）。

燥，亦可南向推展到其它各國，增加台灣本土
研發農業機械的能見度。

圖6	 落花生乾燥機觀摩會貴賓致詞

圖8	 與會者於循環式落花生乾燥
機前互動討論(一)

圖7	 與會者眾多並一同合影留念

圖9	 與會者於循環式落花生乾燥機前互動
討論(二)












