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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
複数の太陽光発電パネルが所定の間隔をあけて配設され、前記太陽光発電パネルの傾斜角
度を調整することができる機構を備えた太陽光発電設備であって、前記太陽光発電パネル
の受光面上を自走可能な受光面掃除ロボットをひとつの前記太陽光発電パネルからそれに
隣り合う太陽光発電パネルに走行移動させるため、移動手段として平面状の板状部材が前
記太陽光発電パネルの端辺に取り付けられており、ひとつの前記太陽光発電パネル及びそ
れに隣り合う太陽光発電パネルが略水平に調整された際に、それらの端辺が、前記平面状
の板状部材により略隙間なく連結されることを特徴とする太陽光発電設備　
【請求項２】
所定の間隔をあけて配設された複数の太陽光発電パネルの受光面を、受光面掃除ロボット
を使用して連続的に清掃する太陽光発電設備の清掃方法であって、前記太陽光発電パネル
が傾斜角度を調整することができる機構を備え、前記太陽光発電パネルの端辺に平面状の
板状部材が取り付けられており、ひとつの前記太陽光発電パネル及びそれに隣り合う太陽
光発電パネルを略水平に調整し、それらの端辺を前記平面状の板状部材により略隙間なく
連結し、前記受光面掃除ロボットが前記平面状の板状部材を利用して、ひとつの前記太陽
光発電パネルからそれに隣り合う太陽光発電パネルに走行移動しながら前記複数の太陽光
発電パネルの表面を連続的に清掃することを特徴とする太陽光発電設備の清掃方法
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
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【０００１】
　太陽電池パネルや反射鏡の受光面を経済的に安全に清掃できる太陽光発電設備及び太陽
光発電設備の清掃方法に関するものである。
【背景技術】
【０００２】
　近年、大規模な、太陽電池発電設備及び太陽光反射鏡集光式による太陽熱発電設備（以
下、太陽電池発電設備及び太陽熱発電設備を太陽光発電設備と総称する。）の普及が進み
つつある。これらの大規模太陽光発電設備には、多数の太陽電池パネルや反射鏡（以下、
太陽電池パネル及び反射鏡を太陽光発電パネルと総称する。）が設置されている。
　太陽光発電設備は、中東などの砂漠地域に設置されることが多いため、砂塵により太陽
光発電パネルの受光面が汚れやすい。　しかし、これらの地域では、水資源が貴重なため
、自動化適正に優れた水洗浄方式を選択することが難しい。また、これら気温が高い地域
では、作業環境の悪さから、手作業による清掃が困難になる場合もある。降雪がある地域
に設置された太陽光発電設備の場合にも、太陽光発電パネルの受光面に積もった雪を掃除
する必要がある。しかし、この場合においても、自動適正に優れた水洗浄方式を選択する
ことは、洗浄水が凍結するという不具合を起こすため難しい。また、低温環境下での手作
業による清掃は、作業員の負担が大きい。
　手作業による清掃は、作業者の安全面の問題に加えて、作業員の不注意により作業対象
である太陽光発電パネルの受光面を傷つけるという問題も有している。さらに、発電シス
テムの規模が大きくなると、清掃コストは比例して大きくなってしまい、太陽光発電設備
のスケールメリットが得られないという問題を有している。
　一方で、ロボットにより、太陽光発電パネルの受光面を、自動的に清掃することも考え
られている。これらの受光面掃除ロボットは、太陽光発電パネルの受光面を、清掃しなが
ら自走移動することができる。また、位置を検出するためのセンサーで、自らの位置を確
認しながら、予め設定されたプログラムにより自動的に清掃をする受光面掃除ロボットも
開発されている。
　一般的に、太陽光発電設備には、多数の太陽光発電パネルが設置され、それらは、それ
ぞれメンテナンススペースで隔てられている。このため、ひとつの太陽光発電パネルの清
掃が終了した際には、受光面掃除ロボットを、隣り合う太陽光発電パネルへ移動させる必
要があった。そのため、ひとつの太陽光発電パネルから、それに隣り合う太陽光発電パネ
ルに、受光面掃除ロボットを移動させるための搬送ロボットが開発されている。（特許文
献１）
　しかし、このような搬送ロボットは、高価であり、コストアップとなる問題があった。
また、このロボットが太陽光発電パネルの間を移動するために必要なスペースを確保しな
ければならず、その分、太陽光発電パネルの設置スペースが減少するという問題もあった
。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開２０１０－１５５３０８号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　太陽光発電設備で使用される太陽電池パネルや反射鏡などの受光面を、作業性良く且つ
経済的に清掃することができる太陽光発電設備及び太陽光発電設備の掃除方法を提供する
。
【課題を解決するための手段】
【０００５】
　本発明は、複数の太陽光発電パネルが所定の間隔をあけて配設された太陽光発電設備で
あって、受光面上を自走可能な受光面掃除ロボットをひとつの前記太陽光発電パネルから
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それに隣り合う太陽光発電パネルに走行移動させるための移動手段を備えることを最も主
要な特徴とする。
【発明の効果】
【０００６】
　本発明の太陽光発電設備及び太陽光発電設備の清掃方法は、太陽光発電設備で使用され
る複数の太陽光発電パネルの受光面を、自走可能な受光面掃除ロボットで清掃するにあた
り、連続的に、作業性良く、且つ経済的に清掃することができるという利点がある。
【図面の簡単な説明】
【０００７】
【図１】図１は、本発明の実施例を示した図である。
【図２】図２は、移動手段が平面状の板状部材である実施例を示した図である。
【図３】図３は、移動手段が直線状の軌道である実施例を示した図である。
【図４】図４は、移動手段が曲面状の板状部材または曲線状の軌道である実施例を横から
見た状態を示した図である。
【図５】図５は、太陽光発電パネルの傾斜角度を調整することができる機構を備え、前記
太陽光発電パネルの端辺に、移動手段として、平面状の板状部材が取り付けられてある、
本発明の実施例を示した図である。
【図６】図６は、太陽光発電パネルの傾斜角度を調整することができる機構を備え、前記
太陽光発電パネルの端辺に、移動手段として、平面状の板状部材が取り付けられてある、
本発明の実施例を横から見た状態を示した図である。
【図７】図７は、太陽光発電パネルが略水平になるように調整され、それらの端辺同士が
、移動手段により略隙間なく連結されている、本発明の実施例を示した図である。
【図８】図８は、太陽光発電パネルが略水平になるように調整され、それらの端辺同士が
、移動手段により略隙間なく連結されている、本発明の実施例を横から見た状態を示した
図である。
【発明を実施するための形態】
【０００８】
　以下、本発明を実施例に基づき説明する。ただし、本発明は、以下の実施例に限定され
るものではない。
　本発明の太陽光発電設備としては、太陽電池発電設備あるいは太陽光反射鏡集光式によ
る太陽熱発電設備がある。本発明において、太陽光発電パネルとは、太陽光発電設備が太
陽電池発電設備である場合には太陽電池パネルであり、太陽光発電設備が太陽熱発電設備
である場合には反射鏡である。
　図１は、本発明の太陽光発電設備が太陽電池発電設備の場合の実施例を示した図である
。図１において、１は太陽光発電パネルであり、３は太陽光発電パネル１の受光面上を自
走しながら自動的に受光面を清掃することができる受光面掃除ロボットである。また、２
は、受光面掃除ロボット３が、ひとつの太陽光発電パネル１の清掃が終了した後に、それ
に隣り合う太陽光発電パネルに、メンテナンススペースを越えて、自走しながら移動する
ための、移動手段である。
　本発明の太陽光発電設備は、受光面掃除ロボットが、自走しながら、全ての太陽光発電
パネル１を順々に清掃できる様に、前記太陽光発電設備を構成する全ての太陽光発電パネ
ル１が、移動手段２により、相互に連結されていることが好ましい。
　本発明における移動手段２は、受光面掃除ロボット３が、ひとつの太陽光発電パネル１
からそれに隣り合う太陽光発電パネル１に自走移動することができれば、その形状は特に
限定されないが、平面状または曲面状の板状部材、あるいは直線状または曲線状の軌道が
好適に使用できる。これらの移動手段２の材質も特に限定されないが、太陽光発電パネル
１が太陽電池パネルの場合、発電面積をより多くするため、移動手段２を太陽電池パネル
で構成することもできる。
　図２は、移動手段が平面状板状部材２ａである太陽光発電設備の実施例を示した図であ
る。本発明における板状部材からなる移動手段は、受光面掃除ロボット３が移動手段から
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落下することなく安全に自走移動するための十分な幅を必要とする。本発明の太陽光発電
設備において、板状部材からなる移動手段には、受光面掃除ロボット３の位置検知センサ
ーが感知しうる誘導目印を設けることができる。また、板状部材の表面には、必要に応じ
て、滑り止めを設けたり、複数の小孔を開けたりしてもよい。
　本発明の移動手段は、直線状の軌道とすることができるが、この場合には、必要に応じ
て、軌道は複数の軌道を一組として設置してもよい。また、本発明における軌道からなる
移動手段は、受光面掃除ロボット３が軌道を保持しながら自走移動できるような断面形状
や表面形状とすることが好ましい。図３は、移動手段が直線状の軌道２ｂである太陽光発
電設備の実施例を示した図である。
　通常、太陽光発電パネルは、可能な限り多くの太陽光を受光するため、南北に傾斜させ
て設置されている。このため、南北に隣り合う太陽光発電パネルを連絡する連絡手段は、
受光面掃除ロボットができるだけスムーズに移動できるように、それぞれの受光面を段差
なく連続して連結することが望ましい。このため、図４に実施例を示したように、移動手
段を、曲面状の板状部材または曲線状の軌道からなる移動手段２ｃとすることが好ましい
。移動手段を、曲面状の板状部材または曲線状の軌道からなる移動手段２ｃとすることで
、移動手段の表面及び前記移動手段により連結された相互に隣り合う太陽光発電パネルの
表面を、ひとつの連続面上に配置することができ、受光面掃除ロボットの移動が容易とな
る。
　本発明の太陽光発電設備は、太陽光発電パネルの傾斜角度を調整することができる機構
を備え、前記太陽光発電パネルの端辺にとりつけられた移動手段により、前記太陽光発電
パネル及びそれに隣り合う太陽光発電パネルが略水平に調整された際に、それらの端辺を
、前記移動手段が略隙間なく連結できるようにすることで、受光面掃除ロボットが、より
スムーズに移動できるようになる。
　図５は、太陽光発電パネル１の傾斜角度を調整することができる機構４を備え、前記太
陽光発電パネル１の端辺に、移動手段として平面状の板状部材２ａが取り付けられており
、前記太陽光発電パネル１の傾斜角度が太陽光を効率よく受光できる角度に調整されてい
る状態の、本発明の太陽光発電設備の実施例を示している。図６は、図５の太陽光発電設
備を横から見た図である。
　図７は、図５及び図６に示した太陽光発電設備の全ての太陽光発電パネル１が、略水平
になるように調整され、それらの端辺同士が移動手段２ａにより略隙間なく連結された状
態を示している。図８は、図７の実施例を横から見た図である。
　本発明の太陽光発電設備においては、太陽光発電パネルが略水平になるように調整され
、それらの端辺同士が移動手段により略隙間なく連結される場合には、移動手段の表面及
び移動手段により連結された相互に隣り合う二つの太陽光発電パネルの表面は、ひとつの
連続面上にあることが好ましい。移動手段の表面及び移動手段により連結された相互に隣
り合う二つの太陽光発電パネルの表面が、ひとつの連続面上にあり、且つ連結部分に略隙
間が無いことにより、受光面掃除ロボット３が、ひとつの太陽光発電パネル１からそれに
隣り合う太陽光発電パネルに移動する際に、障害が無くなり、容易に移動可能となる。
　自動的に太陽光を追尾することができる太陽電池パネルや反射鏡の場合、移動手段はそ
れらの動きに追従することができる構造であることが好ましい。また、移動手段は常時設
置されていてもよいし、受光面掃除ロボットを使用して太陽光発電設備を清掃する際のみ
に取り付けて、通常は撤去しておいてもよい。
　本発明の太陽光発電設備において、太陽光発電パネルの傾斜角度を調整することができ
る機構は、動力を用いても良いし人力を用いても良い。また、太陽光発電パネルの傾斜角
度を、受光面掃除ロボットの移動の際に、移動に係るパネルのみを略水平になるように調
整し、移動後は元の傾斜角度に戻すこともできる。さらに、太陽光発電パネルの傾斜角度
の調整機構は、自動的に太陽光を追尾する機能を備えることもできる。
　本発明で使用される受光面掃除ロボットは、受光面上及び移動手段上を自走移動するこ
とができ、且つ太陽光発電パネル受光面を清掃することができる機能を有するロボットで
あれば特に限定されない。本発明で使用される受光面掃除ロボットは、清掃機能としては
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装備するものがあるが、これらに限定されるものではない。
　本発明で使用される受光面掃除ロボットは、自走しながら、受光面上に付着または堆積
している、汚れ、砂塵、あるいは雪などを、除去清掃できる機能を有するものである。本
発明で使用される受光面掃除ロボットは、有線や無線の通信手段を用いて自動制御可能な
ものが好ましい。また、受光面掃除ロボットが自ら位置を検知し、予め入力されたプログ
ラムに従って自動的に自走移動しながら清掃をすることが好ましい。自らの位置検知の方
法としては、予め太陽光発電パネル受光面に設置された誘導目印や太陽光発電パネル端部
をセンサーで検知したり、グローバル・ポジショニング・システム（ＧＰＳ）を利用した
りする方法が考えられる。
【産業上の利用可能性】
【０００９】
　水資源が乏しく砂塵により受光面が汚れやすい砂漠地域や降雪地域に設置される太陽光
発電設備として好適に使用できる。太陽電池パネルや反射鏡などの受光面を、自動で、連
続的に、低コストで清掃する用途に適用できる。
【符号の説明】
【００１０】
１　　太陽光発電パネル
２　　移動手段
２ａ　 平面状板状部材である移動手段
２ｂ　 直線状軌道である移動手段
２ｃ　 曲面状板状部材または曲線上軌道である移動手段
３　　受光面掃除ロボット
４　　傾斜角度調整機構

【図１】

【図２】

【図３】

【図４】
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【図６】

【図７】

【図８】
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(58)調査した分野(Int.Cl.，ＤＢ名)
              Ｈ０２Ｓ　　１０／００－１０／４０、３０／００－５０／１５、９９／００
              Ｂ０８Ｂ　　　１／０４
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