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一种新型双轴太阳跟踪系统

(57)摘要

本发明公开了一种新型双轴太阳跟踪系统，

跟踪系统包括太阳能板角度调节装置和太阳位

置检测系统，太阳能板角度调节装置包括倾斜角

度调节机构和偏转角度调节机构，倾斜角度调节

机构包括电动推杆和支撑板，偏转角度调节机构

包括蜗轮蜗杆减速机和太阳能板固定架，电动推

杆尾端通过电动推杆连接架安装在支撑板上，电

动推杆前端设置有连接头，连接头为万向型且与

蜗轮蜗杆减速机末端通过销轴连接，太阳能板固

定架上安装有太阳能电池板，所述支撑板安装在

固定支架上；太阳位置检测系统包括单片机，单

片机和GPS模块连接。由于本装置中关键构件结

构相似且简单，所以制便于制造生产，有利于降

低成本。
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1.一种新型双轴太阳跟踪系统，其特征在于，所述跟踪系统包括太阳能板角度调节装

置和太阳位置检测系统，所述太阳能板角度调节装置包括倾斜角度调节机构和偏转角度调

节机构，倾斜角度调节机构包括电动推杆和支撑板，偏转角度调节机构包括蜗轮蜗杆减速

机和太阳能板固定架，所述电动推杆尾端通过电动推杆连接架安装在支撑板上，电动推杆

前端设置有连接头，连接头为万向型且与蜗轮蜗杆减速机末端通过销轴连接，所述太阳能

板固定架上安装有太阳能电池板，所述支撑板安装在固定支架上；太阳位置检测系统包括

单片机，单片机和GPS模块连接；

所述固定支架由立柱和法兰盘焊接而成，法兰盘通过螺钉或螺栓连接固定到地面、或

屋顶，立柱中段设有两个在同一母线上的通孔并通过螺栓和支撑板连接，立柱顶端也设有

两个在同一母线上的通孔并通过螺栓和支撑架连接固定；

所述支撑架顶端设置有连接耳板，连接耳板上设置有通孔，支撑架的连接耳板与蜗轮

蜗杆减速机下方连接耳板通过销轴连接，支撑架的两个侧面分别有一对通孔并与固定支架

立柱顶部的通孔用螺栓连接，支撑架上还设有两个U型金属架，U型金属架通过螺栓、螺母的

配合将支撑架紧紧固定在立柱顶端；

所述单片机还与风速风向传感器连接。

2.根据权利要求1所述的一种新型双轴太阳跟踪系统，其特征在于：所述蜗轮蜗杆减速

机为微型，双输出轴，包括箱体、机盖、步进电机、蜗轮、蜗杆、轴承、输出轴组成，步进电机固

定在箱体上，步进电机的输出轴与蜗杆用刚性联轴器相连，输出轴与蜗轮通过键来连接，轴

承与输出轴过盈连接，箱体上设置有吻合的机盖。

3.根据权利要求2所述的一种新型双轴太阳跟踪系统，其特征在于：所述箱体下方设置

有第二连接耳板，用销钉连接固定在支撑架上。

4.根据权利要求1所述的一种新型双轴太阳跟踪系统，其特征在于：所述太阳能板固定

架包括连接块、T型金属薄板、U型金属板和L型金属条，连接块与蜗轮蜗杆减速机的输出轴

键连接；连接块与U型金属板螺栓连接；T型金属薄板与U型金属板都与L型金属条螺栓连接，

L型金属条通过螺钉和太阳能电池板连接。
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一种新型双轴太阳跟踪系统

技术领域

[0001] 本发明涉及太阳追踪设备领域，具体来说，涉及一种双轴太阳能板角度调节系统

和太阳方位检测系统的结合。

背景技术

[0002] 太阳能是一种可再生能源，取之不尽、用之不竭，利用太阳能发电的光伏发电技术

绿色环保，前景广阔。近年来随着材料科技的进步，太阳能利用设备的转化效率不断提高，

但是太阳能利用设备的工作效率受太阳光的入射角度影响很大，由于一天之中，地球上某

一点接受的太阳光的入射角度在不断变化，国内太阳能发电普遍采用固定式太阳能电池安

装方式，尽管这种安装方式结构简单、成本较低，但是无法精确跟踪太阳位置，光能转换效

率较低。所以就需要太阳能利用设备能够有效追踪太阳的实时方位，最大化的利用太阳能，

而太阳相对与地球上某一点的角度变化可以分解为两个正交方向的变化，因此太阳能利用

设备的安装支架需要具备双轴可调才能实现对太阳方位的实时追踪。世界各地的太阳高度

角和太阳方位角可由经纬度和地方时计算得出，经纬度和地方时可由GPS模块提供。

发明内容

[0003] （一）解决的技术问题

[0004] 针对现有技术的不足，本发明提供了一种具有两个转动自由度的转角智能太阳追

踪系统，本发明兼具太阳位置检测和太阳能板角度调节。

[0005] （二）技术方案

[0006] 为实现上述目的，本发明提供如下技术方案：

[0007] 一种新型双轴太阳跟踪系统，其特征在于，所述跟踪系统包括太阳能板角度调节

装置和太阳位置检测系统，所述太阳能板角度调节装置包括倾斜角度调节机构和偏转角度

调节机构，倾斜角度调节机构包括电动推杆和支撑板，偏转角度调节机构包括蜗轮蜗杆减

速机和太阳能板固定架，所述电动推杆尾端通过电动推杆连接架安装在支撑板上，电动推

杆前端设置有连接头，连接头为万向型且与蜗轮蜗杆减速机末端通过销轴连接，所述太阳

能板固定架上安装有太阳能电池板，所述支撑板安装在固定支架上；太阳位置检测系统包

括单片机，单片机和GPS模块连接。

[0008] 作为上一步优选方案，所述固定支架由立柱和法兰盘焊接而成，法兰盘通过螺钉

或螺栓连接固定到地面、或屋顶，立柱中段设有两个在同一母线上的通孔并通过螺栓和支

撑板连接，立柱顶端也设有两个在同一母线上的通孔并通过螺栓和支撑架连接固定。

[0009] 作为上一步优选方案，所述支撑架顶端设置有连接耳板，连接耳板上设置有通孔，

支撑架的连接耳板与蜗轮蜗杆减速机下方连接耳板通过销轴连接，支撑架的两个侧面分别

有一对通孔并与固定支架立柱顶部的通孔用螺栓连接，支撑架上还设有两个U型金属架，U

型金属架通过螺栓、螺母的配合将支撑架紧紧固定在立柱顶端。

[0010] 作为上一步优选方案，所述蜗轮蜗杆减速机为微型，双输出轴，包括箱体、机盖、步
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进电机、蜗轮、蜗杆、轴承、输出轴组成，步进电机固定在箱体上，步进电机的输出轴与蜗杆

用刚性联轴器相连，输出轴与蜗轮通过键来连接，轴承与输出轴过盈连接，箱体上设置有吻

合的机盖。

[0011] 作为上一步优选方案，所述箱体下方设置有第二连接耳板，用销钉连接固定在支

撑架上。

[0012] 作为上一步优选方案，所述太阳能板固定架包括连接块、T型金属薄板、U型金属板

和L型金属条，连接块与蜗轮蜗杆减速机的输出轴键连接；连接块与U型金属板螺栓连接；T

型金属薄板与U型金属板都与L型金属条螺栓连接，L型金属条通过螺钉和太阳能电池板连

接。

[0013] 作为上一步优选方案，所述单片机为单片微型计算机，本发明选用STM32F103系列

单片机。

[0014] 作为上一步优选方案，所述GPS模块，本发明使用的是北斗ATK‑S1216F8  GPS模块，

也可选择其他GPS模块。

[0015] 作为上一步优选方案，所述单片机还与风速风向传感器连接。本发明使用的是

TYX‑CCF1型超声波风速风向仪，也可选择其他风俗风向传感器。

[0016] （三）有益效果

[0017] 本发明提供了一种新型双轴太阳跟踪系统，具备以下有益效果：

[0018] 与现有的太阳追踪装置相比，本发明一方面实现太阳方位角和高度角的同时跟

踪，另一方面弥补现有追踪装置存在的精度低，控制复杂等缺陷，由于本装置采用的蜗轮蜗

杆减速机和电动推杆均有自锁作用，所以本装置调节精度更高，刚度大；由于太阳能电池板

搭载在蜗轮蜗杆减速机输出轴上，所以工作范围很大，能实现太阳方位角和高度角的实时

跟踪。由于本装置中关键构件结构相似且简单，所以制便于制造生产，有利于降低成本。

附图说明

[0019] 图1是双轴太阳追踪装置的整体效果图；

[0020] 图2是支撑板放大图；

[0021] 图3是支撑架放大图；

[0022] 图4是电动推杆结构示意图；

[0023] 图5是蜗轮蜗杆减速机内部结构图；

[0024] 图6太阳能板固定架图；

[0025] 图7工作流程示意图；

[0026] 图中：1、固定支架，2、支撑板，3、电动推杆，4、支撑架，5、蜗轮蜗杆减速机，6、太阳

能板固定架，7、太阳能电池板，3‑1、电动推杆连接架，3‑2、伺服电机，3‑3、万向型连接头，4‑

1、第一连接耳板，4‑2、U型金属架，4‑3、通孔，5‑1、蜗轮蜗杆减速机机盖，5‑2、减速机输出

轴，5‑3、轴承，5‑4、蜗轮，5‑5、蜗轮蜗杆减速机箱体，5‑6、电机，5‑7、蜗杆，5‑8、第二连接耳

板，6‑1、T型金属薄板，6‑2、连接块，6‑3、U型金属板，6‑4、L型金属条。

具体实施方式

[0027] 下面将结合本发明实施例中的附图，对本发明实施例中的技术方案进行清楚、完
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整地描述，显然，所描述的实施例仅仅是本发明一部分实施例，而不是全部的实施例。基于

本发明中的实施例，本领域普通技术人员在没有做出创造性劳动前提下所获得的所有其他

实施例，都属于本发明保护的范围。

[0028] 实施例：

[0029] 如图1至图7所示，一种新型双轴太阳跟踪系统，所述跟踪系统包括太阳能板角度

调节装置和太阳位置检测系统，所述太阳能板角度调节装置包括倾斜角度调节机构和偏转

角度调节机构，倾斜角度调节机构包括电动推杆和支撑板，偏转角度调节机构包括蜗轮蜗

杆减速机5和太阳能板固定架6，所述电动推杆3尾端通过电动推杆连接架3‑1安装在支撑板

2上，电动推杆前端设置有连接头3‑3，连接头为万向型且与蜗轮蜗杆减速机末端通过销轴

连接，所述太阳能板固定架上安装有太阳能电池板7，所述支撑板安装在固定支架1上；太阳

位置检测系统包括单片机，单片机和GPS模块连接。本发明的电推推杆通过伺服电机3‑2进

行驱动。

[0030] 作为上一步优选方案，所述固定支架由立柱和法兰盘焊接而成，法兰盘通过螺钉

或螺栓连接固定到地面、或屋顶，立柱中段设有两个在同一母线上的通孔并通过螺栓和支

撑板连接，立柱顶端也设有两个在同一母线上的通孔并通过螺栓和支撑架连接固定。

[0031] 作为上一步优选方案，所述支撑架顶端设置有第一连接耳板4‑1，第一连接耳板上

设置有通孔，支撑架的第一连接耳板与蜗轮蜗杆减速机下方第二连接耳板5‑8通过销轴连

接，支撑架的两个侧面分别有一对通孔4‑3并与固定支架立柱顶部的通孔用螺栓连接，支撑

架上还设有两个U型金属架4‑2，U型金属架通过螺栓、螺母的配合将支撑架紧紧固定在立柱

顶端。

[0032] 作为上一步优选方案，所述蜗轮蜗杆减速机为微型，双输出轴，包括箱体5‑5、机盖

5‑1、步进电机5‑6、蜗轮5‑2、蜗杆5‑7、轴承5‑3、输出轴组成，步进电机固定在箱体上，步进

电机的输出轴与蜗杆用刚性联轴器相连，输出轴与蜗轮通过键来连接，轴承与输出轴过盈

连接，箱体上设置有吻合的机盖。

[0033] 作为上一步优选方案，所述箱体下方设置有第二连接耳板，用销钉连接固定在支

撑架上。

[0034] 作为上一步优选方案，所述太阳能板固定架包括连接块6‑2、T型金属薄板6‑1、U型

金属板和L型金属条，连接块与蜗轮蜗杆减速机的输出轴键连接；连接块与U型金属板6‑3螺

栓连接；T型金属薄板与U型金属板都与L型金属条6‑4螺栓连接，L型金属条通过螺钉和太阳

能电池板连接。

[0035] 作为上一步优选方案，所述单片机为单片微型计算机，本发明选用STM32F103系列

单片机。

[0036] 作为上一步优选方案，所述GPS模块，本发明使用的是北斗ATK‑S1216F8  GPS模块，

也可选择其他GPS模块。

[0037] 作为上一步优选方案，所述单片机还与风速风向传感器连接。本发明使用的是

TYX‑CCF1型超声波风速风向仪，也可选择其他风俗风向传感器。

[0038] 具体原理：

[0039] 如图1至图7所示，固定支架1的底部设置有固定底座，固定底座可以通过螺栓或焊

接的方式固定到地面、屋顶或其它支撑体上，固定底座上边设置有立柱，立柱顶端通过两个
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U型金属架4‑2和螺栓连接固定在支撑架4上，支撑架4上设置有第一连接耳板4‑1，第一连接

耳板4‑1上设置有通孔；所述通孔可与蜗轮蜗杆减速机底部第二连接耳板的通孔重合，穿过

销轴，可使减速机在支撑架上转动；所述支撑板2为电推推杆连接架3‑1和固定支架1之间的

连接件，支撑板2与固定支架1用两个螺栓连接，与电推推杆连接架3‑1用螺钉连接；所述电

动推杆3尾端通过电推推杆连接架3‑1固定在支撑板2上，电动推杆3前端连接头为万向型，

与蜗轮蜗杆减速机5末端通过销轴连接；太阳能板固定架6用于安装太阳能板7，连接块6‑2

与蜗轮蜗杆减速机的输出轴5‑2连接。在将发明固定在计划的地点，太阳能板处于中间位置

时方向正对南（在北半球），将设备启动。GPS模块开始接受卫星定位数据，将所得经度、纬

度、海拔和地方时传输给中央管理控制器，中央管理控制器计算出太阳高度角和太阳方位

角，再得出太阳能板所应架设角度。结合机械机构，用三角函数计算出电动推杆和蜗轮蜗杆

减速机的电机工作圈数，达到太阳能板与太阳直射垂直的要求。因为太阳的位置每时每刻

都在变化，如果频繁的启动电机不利于节能，所以设置中央管理控制器每分钟接受GPS模块

数据一次，蜗轮蜗杆减速机也就每分钟只工作一次即可。此外，本系统还搭载风速风向传感

器，模拟输出，然后模拟信号处理，中央处理器采集模拟信号并处理，得到风速风向。当风速

达到一定级别，可能毁坏设备的时候，中央处理器控制电机将太阳能板调整到与风向平行

的位置，以减少阻力，降低设备损坏的风险。

[0040] 需要说明的是，在本文中，诸如第一和第二等之类的关系术语仅仅用来将一个实

体或者操作与另一个实体或操作区分开来，而不一定要求或者暗示这些实体或操作之间存

在任何这种实际的关系或者顺序。而且，术语“包括”、“包含”或者其任何其他变体意在涵盖

非排他性的包含，从而使得包括一系列要素的过程、方法、物品或者设备不仅包括那些要

素，而且还包括没有明确列出的其他要素，或者是还包括为这种过程、方法、物品或者设备

所固有的要素。在没有更多限制的情况下，由语句“包括一个……”限定的要素，并不排除在

包括要素的过程、方法、物品或者设备中还存在另外的相同要素。

[0041] 尽管已经示出和描述了本发明的实施例，对于本领域的普通技术人员而言，可以

理解在不脱离本发明的原理和精神的情况下可以对这些实施例进行多种变化、修改、替换

和变型，本发明的范围由所附权利要求及其等同物限定。
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