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1. 概況

魷釣機是日本首先開發的，遠在 1958
年為了省力化，開發了手動魷釣機。 1964
年始將手動魷釣機改成電動，除了可以省力

外，尚可節省一半以上的勞力， 1973年更
開發了集中盤式魷釣機，除了省人省力外，

其研發重點更在於提高魚獲為主，每台魷釣

機內可輸入誘引釣獲對象魷類所需之提拉擬

餌針的電動控制，到了 1987年電腦集中盤
式之自動魷釣機正式出廠，除可由漁撈長 1
人控制以達省力化效果外，更可數位化輸入

中心控制電腦，讓全部魷釣機可依據現場海

況之條件設定為同步段差或順次段差的模式

運轉魷釣機。除可提高魚獲效率外，尚可防

止因操船或海流影響而產生釣線纏繞等現

象，更可與魚探及水深、水溫（或葉綠素

甲）、鹽度等參數測定儀器連線。

該系統有學習本能、記憶命令、能因應

不同漁海況、魚種所需設定之條件等予以訓

練而自動控制。且 1994年起在繞線滾筒膠
質上亦起革命性的變化，改由炭素纖維強化

塑膠（CFRP）製成，其具有輕量、使帶動
馬達之負荷減輕、可節省能源，而且揚繩之

節奏及提拉擬餌針之動作等均較有效，更有

強度大、磨損小及不腐蝕等優點。

1995年起將原有電腦按鍵式集中盤改

為顯像觸摸盤，可一面審視畫面，一面在畫

面上觸摸操作，具有與自動魷釣機直接面對

面對話的功能，其魷釣機的重量、體積均較

原機型減少三成。使用小型輕量化之伺服馬

達，其負載效率、機械效率都遠較原機型為

高，加上顯像式觸摸盤之簡單正確之自動調

整，更可提高效率，如圖1所示。

行政院農委會為了提高國內漁機製造的

水準，降低漁民的營運成本，節省我國的外

匯支出，委託國立成功大學漁船及船舶機械

研究中心嘗試進行魷釣機之研製，目前已有

相當不錯的初步成果，如圖 2。希望此自行
研發之魷釣機未來可與日式魷釣機作競爭並

促進國內魷釣業升級，對於改善國內魷釣業

人力短缺結構，以及成本降低應有相當大之

助益。
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圖1.  日式魷釣機



2. 原理與結構

魷釣機大部分均以電動馬達作為驅動

力。一般魷釣機的驅動裝置包括有電動馬

達、齒輪（含減速齒輪）、控制電路系統之

繼電器組、電子信號放大回路及深度調整裝

置等。它位於整個機械的中央部分，為該項

機械的心臟，並且套以密閉的外殼（大部分

以不銹鋼製成），用以防止受海水侵蝕而損

壞。驅動裝置之左右兩側各裝有一只菱形之

捲軸，用來捲揚釣繩，每台大小全長約 150
公分、本體正面面積約為 450公厘× 400公
厘，重量約在80公斤左右。

(1) 自動魷釣機原理

自動魷釣機以微電腦控制，屬小型的機

械臂。當捲筒回轉的同時，由於螺旋轉軸機

構的作動可左右移動，上揚速度變動以及最

適水深的設定等，可根據豐漁時的釣獲資料

自動的由微電腦控制。而捲於捲筒釣線，係

以約 50公分間隔，繕付 30~40個，其長約 9
公分二段釣針的擬餌釣垂直排列的尼龍線組

成，其最下端結付約 900公克的紡錘形重
錘，以其自重而達預定的設定水深後再自動

地捲揚，如此不斷地動作而達釣獲目的。

由於捲筒係為菱形，釣線的捲揚速度的

變動，有如人類手臂的上下拉動的作用，此

對於釣獲的增加有相當大的影響，因為魷類

索餌時對不規則運動較之等速度運動的目標

物，有較高的捕捉行動，因此擬餌釣的上下

拉動誘引效果，具有很大的意義。

日本各地方使用的捲筒迴異，但一般於

晝釣時，以使用正八角形或圓形為多，夜釣

時則使用菱形捲筒，其拉引速度可多樣地變

動。

另外，動力將使用直流馬達或交流馬

達，直流馬達可通以定格電流數倍以上的電

流，但交流馬達無法通以定格以上電流。而

在相同的馬力下，在捲揚力上，前者亦優於

後者。近年來由過去的直流馬達改用伺服直

流馬達，也由過去的半導體組件控制改為晶

體控制，使操控性能提高，菱形捲筒難有較

好的拉引效果。但是近年來由於電腦軟體的

改良精進，改以控制馬達造成拉引效果，即

控制圓形捲筒的角速度，且由於圓形捲筒配

件較少，並且裝作容易，初期的成本可減

少，亦伴隨著馬達性能的提升，魷釣機各方

面的性能研發亦不斷地繼續發展中。

(2) 自動脫鉤原理

被釣獲的魷魚，若無法在導輪自動脫鉤

時，將會被捲入捲筒內，因此被釣獲的魷

類，必須確實具有自動脫鉤的功能。另外與

小型的日本魷（0.15~0.30公斤）比較，大
型的赤魷（平均 2~3公斤，最大 5公斤，在捲
揚時其觸腕容易斷裂而致脫落（20~53%），
並且此種脫落現象機械釣較手釣較常發生，

由作業效率的觀點來看，亦有很多對策提出

，以下提供防止脫鉤後脫落的要點供參考。

茍 導輪與自動脫鉤的關係

上鉤魷魚係利用魷體的離心力及重力，

由鉤釣自動脫鉤，因此導輪回轉速度較快，

魚體受到的離心力大增，如此其脫釣角度亦

較小，自動脫鉤的比率較高。

咷 鉤針的展開角度與脫鉤
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圖2. 成功大學漁船及船舶機械研究中心研製
之魷釣機



鉤針的展開角度增大時，魚體脫鉤時的

拋擲加速度減小，以小的脫鉤角度脫鉤時，

因拋擲時必須有較大的加速度，因此必須使

用展開角度較小的釣針，但展開角度過小

時，雖然魷魚可較易掛上，相反地展開角度

太大時，魷體的自動脫鈎較為容易，然上鉤

的機會則減少，因此必須考慮釣針展開角度

與自動脫鉤的良否以及釣獲效果，作必要的

良好設計。

咮 釣針形狀與脫鉤

釣針的水平長度由其展開角度決定，但

縱然展開角度小，但釣針底座部半徑由傳統

式增大時，魷魚的上掛機會推測會增加，並

且該形狀的釣針其展開角度可較小，如此脫

鉤時魷體的拋擲加速度可大增，提高脫鉤性

能，但若水平長度較長，捲揚時容易造成釣

線纏繞而致釣線受損。

3. 應用

主要應用於魷釣船，一般 700~800公頓
級者裝設約 50台， 900~1,000公頓級者約
56台，此配置情形如圖3所示。

4. 未來展望

日本在魷釣機之

開發不遺餘力，近年

在自動化方面更是有

長足之進步，而目前

在世界的魷釣機市場

佔有率更是世界第

一。我國為世界主要

魷釣漁業的國家，但

是對於魷釣機之開

發、生產，仍無法有

自己的生產能力。

雖然國立成功大

學在行政院農委會的

補助計畫下，初步有了國人自行研發自製的

魷釣機，但仍無法大量生產與推廣。當然有

許多原因，一方面是日本的開發技術已領先

許多，另一方面是國人的信賴度不夠，而且

自行研發自製的魷釣機仍有需要改進的空間

與更多海上實測的時間。希望在未來，能在

目前已發展良好的基礎上，推出國人自己的

魷釣機產品，或是對現有之日本魷釣機作進

一步之研究改良，以加速國內魷釣業更高效

率化。
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圖3.  魷釣機配置圖

圖4. 魷釣機（帆布覆蓋者）一般配置於漁船
兩側
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