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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest sposdb naprowadzania paneli fotowoltaicznych PV w systemie na-
daznym oraz tracker dwuosiowy, w ktérym zaimplementowano algorytm sterowania oparty na kalenda-
rzu stonecznym, azymucie i specjalnym instrumentarium trackera.

W odniesieniu do sposobu pozycjonowania paneli w trackerach, pracujacych w systemie nadaz-
nym, stosuje sie algorytmy sterowania w uktadach zamknietych, otwartych lub hybrydowych. W ukta-
dach zamknietych sterownik korzystajac z czujnikow oswietlenia lub GPS, wyznacza optymalne w da-
nym momencie utozenie systemu fotowoltaicznego wzgledem Stonca i przemieszcza konstrukcje zgod-
nie z nim. W otwartych uktadach sterowania wykorzystuje sie dane z kalendarza astronomicznego.

Sposéb wedtug wynalazku dotyczy sterowania w uktadzie otwartym. W znanych rozwiazaniach
tego typu sterowanie na podstawie wyliczonej pozycji Storica realizowane jest za pomoca dostepnych
na rynku sterownikéw PLC, ktére majg wbudowane jako jednostke sterujaca np. mikrokontroler STM32
NUCLEO z wbudowanym systemem zegara czasu rzeczywistego (RTC) lub kalkulatory stoneczne, np.
S7-1200:SPA_Calc_Sun Vector oraz specjalizowane bloki komunikacyjne KNX, Modbus. Zaleznosci
pozwalajace na wyliczenie aktualnej pozycji Stohca w okreslonym dniu, godzinie i minucie sa bardzo
skomplikowane. Korzysta sie np. z dostepnych plikéw ,NOAA Solar Calculations”, ktére nalezy dosto-
sowacé do ustalonej dtugosci i szerokosci geograficznej wraz z uwzglednieniem strefy czasowej. W trybie
automatycznym sterownik po zmianie potozenia Stohca o 1° uruchamia sitownik liniowy na zadany czas,
ktéry obraca konstrukcje w przestrzeni.

W sposobie wedtug wynalazku zastosowano inny sposob sterowania w ukfadzie otwartym. Z ka-
lendarza stonecznego wykorzystano dane o kacie padania promieni w cyklu roku stonecznego dla okre-
Slonej szerokosci geograficznej i czasie rzeczywistym gérowania Storica w potaczeniu z nietypowym
mechanizmem, w ktérym kardynalna role spetnia ustawienie trackera wedtug azymutu.

W odniesieniu do konstrukcji trackeréw dwuosiowych, niezaleznie od przyjetego uktadu sterowa-
nia, na pionowo zamocowanym do fundamentu maszcie/stupie/kolumnie wsporczej umieszczona jest
obrotowa gtowica/przytacze, umozliwiajaca przemieszczanie stelaza z panelami w azymucie w grani-
cach 240°-270° oraz w pionie od 0 do 90°. Potaczenie paneli z gtowica/przytaczem, umiejscowione
w $rodku geometrycznym stelaza, jest newralgicznym elementem konstrukcji trackera. W dziennym cy-
klu pracy uktady sterujace ustawiaja stelaz z panelami za Storicem po czym nastepuje powrét do punktu
wyjécia. Mankamentem trackeréw dwuosiowych jest skomplikowany system sterowania i wytrzymatosé
mechaniczna konstrukcji w miejscu przytaczenia stelaza z panelami do gtowicy/przytacza.

Znany jest z polskiego zgtoszenia wzoru uzytkowego W. 129483 tracker panelu ogniw fotowolta-
icznych, ktéry poprzez system belek i sitownikdw osadzonych na stabilnym slupie umozliwia dwuosiowe,
W pionie i poziomie, poruszanie rama z panelami fotowoltaicznymi. Znana z polskiego zgtoszenia wy-
nalazku nr P.438100 jest konstrukcja wsporcza z dwiema osiami obrotu do paneli fotowoltaicznych oraz
system do obracania w dwdch osiach obrotu, w ktdrej pionowy maszt zamocowany do podstawy moze ob-
racac sie wokot wiasnej osi podtuznej, a w jego gornej czesci osadzony jest stelaz z panelami fotowoltaicz-
nymi potaczony z nim wahliwie. W miedzynarodowym zgtoszeniu patentowym W020120300225 opisano
zespot panelu stonecznego w uktadzie paralaktycznych osi obrotu, gdzie sprzezony jest naped obrotu
panelu w azymucie z wychyleniem paneli géra-dét. Dodatkowo potaczone szeregowo autonomiczne
trackery maja wspaolny system napedu. W opisie patentowym US2010175741 panele moga by¢ monto-
wane obrotowo wzdtuz osi podtuznej obrotowych ram. Sterownik moze zsynchronizowaé przechylanie
paneli i obrét tam tak, ze panele ustawiaja sie prostopadle do kierunku promieniowania stonecznego.
W opisie zgtoszeniowym P.442010 podano sposéb mocowania pozycjonujacy rame panelu fotowolta-
icznego. Jego istota jest to, ze sktada sie z pionowego stupa zamocowanego do podtoza a na drogim
koncu stupa zamocowana jest za pomoca przegubu kulowego tuleja, w ktérej znajduje sie przesuwnie
osadzony pret sprzezony z zamocowang do podtoza wyprofilowana prowadnicg. Opis zgtoszenia pa-
tentowego CN107425794A przedstawia mechanizm mocowania panelu, w ktérym wiecej niz jeden ele-
ment w ksztatcie tuku przymocowany jest do ramy nosnej po przeciwnej stronie osi obrotu ramy. W opi-
sie zgtoszenia patentowego CN108964594A przedstawiono mechanizm ustawiania panelu fotowolta-
icznego umieszczonego na cokole, ktéry zamocowany jest na podtozu ustawionym pod odpowiednim
katem, zaleznym od szeroko$ci geograficznej, i osadzony jest na obracajgcym sie trzpieniu. Opis zgto-
szenia patentowego CN109347416A przedstawia mechanizm obracajacy modut fotowoltaiczny za po-
moca korbowodu, ktérego gérny koniec potaczony jest ruchomo z rama modutu, a dolny koniec jest
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ruchomo potaczony z kulistym blokiem $lizgowym w ptycie montazowej. W znanych réznych rozwiaza-
niach mechanizméw mocowania paneli fotowoltaicznych problemem jest ich ustawienie w optymalne;
pozycji do Stonica.

Zadaniem wynalazku jest okreslenie sposobu naprowadzania paneli fotowoltaicznych prostopa-
dle do kierunku promieni stonecznych, aby uzyska¢ maksymalna konwersje energii stonecznej na prad
elektryczny. Zadanie to zostato wedtug wynalazku rozwigzane w ten sposéb, Ze opracowano innowa-
cyjny algorytm sterowania, w ktérym zawarto dostrzezona szczegodlna prawidtowosé wynikajaca z pro-
stopadtego do Storica utozenia paneli na potudniku stonecznym w czasie goérowania Storica, co w pota-
czeniu z konstrukcja trackera z paralektycznymi osiami obrotu i mechanizmem zegarowym realizuje cel.

Szczegotowe cele wynalazku obejmuja: 1. opracowanie sposobu nastawiania paneli fotowolta-
icznych prostopadle do kierunku padania promieni stonecznych od $witu do zachodu Stonhca; 2. opra-
cowanie mechanizmu sterowania panelami w systemie nadaznym za pomoca algorytmu wykorzystuja-
cego azymut i kalendarz stoneczny oraz instrumentarium trackera; 3. okreslenie sposobu kalibracji me-
chanizmu sterowania; 4. opracowanie procedury bezpiecznego sktadania paneli; 5, konstrukcyjne
wzmochnienie odpornoéci trackera na porywy wiatru; 6. opracowanie konstrukcji trackera dwuosiowego
do realizacji celu 1-5.

Cecha istotng wynalazku jest generowanie prostopadtego ustawienia paneli do Storica, w czasie
jego pozornej wedrowki po niebie, w nastepstwie ruchu watu (3) w wyniku ztozenia ruchéw obrotowych
w osi O1 w cyklu roku stonecznego i w osi O2 w cyklu dobowym.

Cechg istotna wynalazku jest to, ze wat (3) osadzony jest w kolumnie wsporczej (2) usytuowane;
w osi potnoc-potudnie i nastawianej uchylnie w osi O1 na pétnoc pod katem 3, gdzie $=90° — kat «
padania promieni dla danej szerokos$ci geograficznej.

Cechg istotng wynalazku jest to, ze do walu (3) zamocowany jest na sztywno stelaz (4) z pa-
nelami (1).

Cechg istotng wynalazku jest to, ze obrét watu (3) w osi O2 jest rownomierny w kierunku od
wschodu do zachodu o 360° w cyklu dobowym.

Cecha istotng wynalazku jest to, ze w cyklu dobowym obrotu watu (3) podczas gérowania Storica
panele (1) sa ustawione prostopadle do kierunku promieni stonecznych a krawedzie poprzeczne (8) do
osi watu (3) w stelazu (4) sa wypoziomowane.

Cechg istotng wynalazku jest to, ze kolumna wsporcza (2) usytuowana w osi pétnoc-potudnie jest
w podstawie zamocowana do fundamentu uchylnie oraz nastawnie w osi O1.

Cechg istotng wynalazku jest to, ze kolumna wychylana jest na pétnoc pod katem B, gdzie $ =90°
— kat o padania promieni w roku stonecznym dla danej szerokosci geograficzne;.

Cechg istotng wynalazku jest to, ze panele (1) w stelazu (4) sa zamontowane na sztywno do watu
(3) osadzonego obrotowo w kolumnie (2) wzdtuz osi podtuznej O2.

Cecha istotna wynalazku jest to, ze wolny koniec watu potaczony jest przesuwnie z podporg sta-
bilizujaca (5) zakotwiong do fundamentu.

Cecha istotna wynalazku jest to, ze obrét watu w osiach O1 i O2 pozycjonuje panele prostopadle
do kierunku padania promieni podczas gérowania Storica, co implikuje wypoziomowanie poprzecznych
do osi watu (3) krawedzi (8) w stelazu (4).

Cechg istotng wynalazku jest to, ze wat (3) w osi O2 wykonuje réwnomiernie w kierunku od
wschodu do zachodu obroty o 360° w cyklu dobowym od gérowania do gérowania Storica.

Cechg istotng wynalazku jest to, ze kalibracja trackera oparta jest na wykorzystaniu charaktery-
stycznych sekwencji mechanizmu dziatania: wypoziomowanie poprzecznych krawedzi (8) w stelazu (4)
podczas gérowania lub dotowania Storica albo pionowe ustawienie paneli o godzinie 6% i 18% wedtug
czasu prawdziwego natomiast w awaryjnym ustawieniu trackera poprzeczne krawedzie (8) w stelaza (4)
sa wypoziomowane a kolumna wsporcza (2) wychylona do poziomu.

Zalety wynalazku dotycza kilku aspektéw: 1. panele na state i niezmiennie ustawione sa prosto-
padle do promieni stonecznych podczas catej pozornej wedréwki Stoica od $witu do zachodu, takze
podczas dotowania Stonca, czego korzystnym efektem jest zwiekszenie sprawnosci konwersji energii
stonecznej na prad elektryczny, co stanowi istote rozwoju fotowoltaiki; 2. jednokierunkowy obrét paneli
za Stohcem upraszcza sposéb sterowania panelami i konstrukcje mechanizmu, poniewaz nie ma po-
trzeby kazdorazowego nastawiania (cofania) paneli do pozycji oczekiwania na wschod Stoica; 3. algo-
rytm naprowadzania paneli nie wymaga stosowania czujnikdw oswietlenia i GPS, sterownikéw PLC,
mikrokontroleréw ustalajacych potozenie Storica na podstawie skomplikowanych programéw kompute-
rowych; 4. kalibracja mechanizmu odnosi sie bezposrednio do wielkosci fizycznych, ktére mierzalne sa
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prostymi przyrzadami: kompas, poziomica, pion, zegar; 5. stelaz z panelami zamontowany jest sztywno
do watu, ktéry przechodzi przez kolumne, co zwieksza wytrzymato$s¢ mechaniczng konstrukcji; 6. wat
z panelami zamontowany jest dualnie pomiedzy kolumna wsporcza i podpora zakotwionymi do podtoza,
co zwieksza odpornoé¢ trackera na wiatr; 7. w cyklu dobowym panele wykonuja tylko dwa rodzaje ruchu:
minimalna zmiana kata wychylenia w osi zamocowania kolumny oraz ruch obrotowy jednostajny watu
wokét wiasnej osi, co utatwia sterowanie i przektada sie dodatkowo na niskie zuzycie energii elektrycz-
nej; 8. w sytuacji awaryjnej tracker sktada sie do wysokosci podtoza, co ma znaczenie w przypadku
silnego wiatru; 9. panele moga by¢ ztozone do podtoza strong instalacyjng lub $wiattoczuta co utatwia
mycie i konserwacje paneli; 10. wyposazenie mechanizmu trackera sktada sie ze standardowych pro-
stych przektadni mechanicznych i sitownikéw a system sterowania nie wymaga stosowania czujnikéw
odwietlenia i GPS co przektada sie na koszty produkcji i eksploatacji trackera; 11. w cyklu dobowym
panele wykonuje obrét o 360° wzgledem podtoza co powoduje ich samooczyszczanie podczas opadéw
$niegu; 12. zaproponowane rozwiazanie ogranicza koszty stale produkcji instalacji, obniza koszty eks-
ploatacji, zwieksza niezawodnos¢ konstrukcji fotowoltaicznych.

Przedmiot wynalazku w korzystnym przyktadzie wykonania jest uwidoczniony na rysunku, na kté-
rym fig. 1 przedstawia budowe, mechanizm dziatania i sposéb naprowadzania paneli w trackerze pra-
cujacym w systemie nadaznym i w otwartym uktadzie sterowania.

Wedtug przyktadu wykonania tracker sktada sie z paneli fotowoltaicznych (1) zamontowanych
w stelazu (4), kolumny wsporczej (2), watu (3), podpory stabilizujacej (5), sitownika wychylenia kolumny
(6) ze sterownikiem i sitownika obrotu watu (7) z mechanizmem zegarowym. Kolumna wsporcza (2) jest
usytuowana w osi potnoc-potudnie wyznaczonej za pomoca kompasu magnetycznego. Kolumna wspor-
cza (2) w podstawie jest zamocowana do fundamentu uchylnie oraz nastawnie w osi O1, adekwatnie
do wartosci kata 3, wyliczonej na podstawie zaleznosci § = 90 — kat a padania promieni w roku stonecz-
nym dla danej szerokos$ci geograficznej. W kolumnie wsporczej (2), wzdiuz jej osi podtuznej 02, osa-
dzony jest wat (3), do ktérego zamocowany jest na sztywno stelaz (4) z panelami (1). Wolny koniec watu
(3) potaczony jest przesuwnie wzdtuz lukowej podpory stabilizujgcej (5) zakotwionej do fundamentu.
Zmiana kata nastawienia kolumny wsporczej w osi O1 dokonywana jest za pomoca sitownika (6) z za-
programowanym sterownikiem. Obrét watu (3) w osi O2 realizowany jest za pomoca sitownika (7) z me-
chanizmem zegarowym. Wat wykonuje réwnomiernie obroty w kierunku od wschodu do zachodu
0 360°w cyklu dobowym od gérowania do gérowania Storica. Kolumna wsporcza (2) i osadzony w niegj
tozyskowany wat (3) wykonane sg ze stali i maja ksztatt rur, ktére umieszczone sg wspotosiowo.

Sposéb pozycjonowania paneli fotowoltaicznych przedstawiono w przykfadzie wykonania.

W sposobie naprowadzania pozycja paneli (1) wzgledem Stohca jest wynikiem ruchu watu (3)
w wyniku ztozenia ruchéw obrotowych w osi O1 w cyklu roku stonecznego i w osi O2 w cyklu dobowym.
Obrét watu w cyklu dobowym jest sktadowa ruchu paneli w azymucie. Zmiana kata  wychylenia ko-
lumny jest sktadowa ruchu paneli w uktadzie géra-dét, odpowiednio do pozycji Storica w roku stonecz-
nym.

Zasadniczym elementem, ktéry stanowi punkt odniesienia dla sposobu naprowadzania paneli
i podstawe mechanizmu sterowania jest uchylna kolumna wsporcza (2) usytuowana w osi pétnoc-potu-
dnie. Wychylenie kolumny na pétnoc skorelowane jest z katem padania promieni stonecznych w danym
dniu wedtug zalezno$ci: kat wychylenia kolumny f = 90° — kat a padania promieni w roku stonecznym
dla danej szerokosci geograficznej. W ciagu roku stonecznego kat  wychylenia kolumny zmienia sie
w dwdch cyklach: zmniejsza sie od przesilenia zimowego do przesilenia letniego a nastepnie zwieksza
do przesilenia zimowego.

W algorytmie sterowania wykorzystano dostrzezona szczegdlna prawidtowos¢: prostopadte do
Stonca ustawienie paneli na potudniku stonecznym w czasie gérowania Storica skutkuje wypoziomowa-
niem poprzecznych do osi watu krawedzi stelaza z panelami. Efekt poziomowania krawedzi poprzecz-
nych stelaza w momencie gérowania Storica stanowi istote mechanizmu naprowadzania paneli. Konse-
kwencja tej zaleznoséci jest fakt, Zze zawsze podczas gérowania Storica w dowolnym dniu roku stonecz-
nego, gdy na potudniku stonecznym panele utozone sa prostopadle do kierunku promieni stonecznych
ale sko$nie pod katem (3 do podtoza, krawedzie stelaza poprzeczne do osi watu musza by¢ utozone
poziomo, co stanowi podstawe kalibracji mechanizmu. Nastepstwem i konsekwencja ruchu obrotowego
watu w cyklu dobowym, skorelowanym z pozornym przemieszczaniem sie Stoca na niebosktonie, jest
takze pionowe ustawianie sie paneli o godzinie 6% i 189 wedtug czasu prawdziwego, co jest réwniez
charakterystycznym punktem odniesienia do kalibracji mechanizmu. Oczywistg konsekwencjg implikacji
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jest réwniez wypoziomowanie krawedzi poprzecznych stelaza o pdétnocy w momencie dotowania
Storca, wtedy jednak panele sa odwrdcone strona swiattoczuta do podioza.

Algorytm dziatania trackera wymaga spetnienia warunkéw poczatkowych dla miejsca jego lokali-
zacji oraz instrumentarium:

A. Dane dla miejsca lokalizacji trackera: 1. wyznaczenie kierunku osi pétnoc-potudnie; 2. zesta-
wienie wyliczenia kata 3 wychylenia kolumny; 3. okreslenie momentu gérowania Stohca a za-
tem wyliczenie czasu potudnia stonecznego wedtug czasu prawdziwego; 4. wyliczenie czasu
prawdziwego réwnowaznego godzinie 6% i 18° wedtug czasu lokalnego.

B. Instrumentarium trackera: 1. kolumna: zamocowana w osi pétnoc-potudnie, uchylna w kie-
runku pétnocnym, o kacie wychylenia w granicach od 0° (pozycja awaryjna) do wyliczone;
maksymalnej wielkosci kata B, kat wychylenia nastawiany sitownikiem; 2. Stelaz z panelami
zamontowany do watu osadzonego w uchylnej kolumnie; 4. obrét watu za pomoca sitownika;
5. dziatanie sitownikow poprzez zaprogramowane sterowniki: a) sitownik wychylenia kolumny
—od 0° przy poziomowaniu trackera do wyliczonego kata B; b) sitownik obrotu watu — réwno-
miernie, w kierunku wschéd-zachdéd, o 360° w cyklu dobowym.

Kalibracja trackera oparta jest na wykorzystaniu charakterystycznych sekwencji mechanizmu
dziatania: 1. nastawne wychylenie kolumny w osi pétnoc-potudnie stosownie do kata B; 2. poziome po-
tozenie krawedzi poprzecznych stelaza w momencie gérowania i dotowania Stohca; 3. pionowe potoze-
nie paneli o godz. 6°°i 18°° w przeliczeniu na czas prawdziwy; 4. dobowy cykl obrotu paneli wedtug
czasu prawdziwego. Do kalibracji uzywane sa mierzalne i obiektywne punkty odniesienia: 1. wyznacze-
nie kompasem kierunku osi pétnoc-potudnie; 2. wyznaczenie poziomu i pionu za pomoca poziomicy
i pionu; 3. okre$lony wedtug zegara czas prawdziwy, wyliczony po uwzglednieniu poprawki réwnania
czasu do czasu lokalnego.

Kalibracja i uruchomienie trackera przebiega w nastepujacej kolejnoéci: 1. wychylenie kolumny
wsporczej (2) pod katem 3 stosownie do daty dziennej; 2. wypoziomowanie (wedtug poziomicy) za po-
moca sitownika (7) krawedzi poprzecznych (8) stelaza (4) w momencie gérowania lub dotowania Storca
albo pionowanie paneli ( wedtug pionu) o godzinie 6% i 18% wedtug czasu prawdziwego; 3. uruchomie-
nie sitownika (7) obrotu watu i siftownika (6) wychylenia kolumny w zaprogramowanym interwale czaso-
wym.

Awaryjne sktadanie trackera moze nastapi¢ w dowolnym momencie (np. wskutek odczytu wiatro-
mierza), natomiast kalibracja w adekwatnym czasie wystapienia charakterystycznych sekwencji mecha-
nizmu dziatania. Postepowanie awaryjne w przypadku silnego wiatru, konserwacji, mycia paneli: 1. wy-
poziomowanie poprzecznych krawedzi (8) stelaza za pomoca sitownika (7) obrotu watu; 2. Potozenie
kolumny do poziomu za pomocg sitownika (6) wychylenia kolumny.

Wedtug wynalazku rzeczywiste ustawienie paneli wzgledem Storca jest nastepstwem ruchu watu
(3) w wyniku ztozenia ruchéw obrotowych w osi O1 w cyklu roku stonecznego i w osi O2 w cyklu dobo-
wym. W cyklu dobowym obrét watu z panelami w kolumnie wychylonej pod katem §3, skorelowany z ade-
kwatnym utozeniem paneli podczas gérowania i dotowania Storica oraz o godzinie 6% i 18%° wedtug
czasu prawdziwego, implikuje prostopadte ustawienie paneli do Storica przez cata dobe.

Wedtug wynalazku algorytm naprowadzania paneli fotowoltaicznych PV w systemie nadaznym,
w uktadzie otwartym sterowania, wedtug kalendarza stonecznego, azymutu, konstrukcji trackera z pa-
ralektycznymi osiami obrotu i mechanizmem zegarowym, jest nastepujacy: jezeli na bazie przedstawio-
nego rozwiazania konstrukcyjnego zostana zsynchronizowane ponizsze komponenty: 1. wychylenie ko-
lumny wsporczej w osi pétnoc-potudnie pod katem f3; 2. nastawienie paneli w adekwatnym potozeniu
wzgledem czasu prawdziwego; 3. obrét paneli w cyklu dobowym; — to z natury rzeczy przez cata dobe
panele beda ustawione prostopadle do Storica w jego pozornej wedréwce, co stanowi istote trackara.

Umiejscowienie trackera w przykfadzie wykonania na danej szerokosci geograficznej pozwala
skonkretyzowac zakres dziatania mechanizmoéw trackera. Przyktadowo dla Warszawy 21° E 52° N; kat
padania promieni stonecznych: przesilenie zimowe 14° i przesilenie letnie 61° natomiast wychylenie
katowe kolumny B3, wyliczone na podstawie zaleznosci § = 90 — kat o padania promieni w roku stonecz-
nym dla danej szeroko$ci geograficznej, zawiera sie w granicach ok. 47°, pomiedzy 76° dla przesilenia
zimowego i 29° dla przesilenia letniego. Poziome utozenie krawedzi poprzecznych stelaza paneli wy-
stepuje o godzinie 12.35 i 0.35 w czasie goérowania i dofowania Storica a pionowe utozenie paneli o go-
dzinie 6.35 i 18.35 wedtug czasu lokalnego, po uwzglednieniu poprawki réwnania czasu.
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Sposob pozycjonowania paneli fotowoltaicznych PV w systemie nadaznym, w otwartym ukta-
dzie sterowania, wedtug kalendarza stonecznego i azymutu, z wykorzystaniem konstrukcji
trackera z paralektycznymi osiami obrotu i mechanizmem zegarowym, znamienny tym, ze
prostopadle ustawienie paneli (1) do Storica, w czasie jego pozornej wedréwki po niebie, jest
nastepstwem ruchu watu (3) w wyniku ztozenia ruchéw obrotowych w osi O1 w cyklu roku
stonecznego i w osi O2 w cyklu dobowym, przy czym wat (3) osadzony jest w kolumnie wspor-
czej (2) usytuowanej w osi péthoc-potudnie i nastawianej uchylnie w osi O1 na péthoc pod
katem B, gdzie B = 90° — kat o padania promieni dla danej szerokosci geograficznej, nadto do
watu (3) zamocowany jest na sztywno stelaz (4) z panelami (1), z kolei obrét walu (3) w osi
02 jest rownomierny w kierunku od wschodu do zachodu o 360° w cyklu dobowym, przy czym
w cyklu dobowym obrotu walu (3) podczas gérowania Storica panele (1) sa ustawione prosto-
padle do kierunku promieni stonecznych a krawedzie poprzeczne (8) do osi watu (3) w stelazu
(4) sa wypoziomowane.

Tracker dwuosiowy do pozycjonowania paneli fotowoltaicznych PV, sktadajacy sie z kolumny
wsporczej (2), podpory stabilizujacej (5), watu (3) z panelami (1), sitownikéw (6) i (7) ze ste-
rownikami, znamienny tym, ze kolumna wsporcza (2) usytuowana w osi pétnoc-potudnie jest
w podstawie zamocowana do fundamentu uchylnie oraz nastawnie w osi O1, przy czym ko-
lumna wychylana jest na pétnoc pod katem B, gdzie f = 90° — kat a padania promieni w roku
stonecznym dla danej szerokos$ci geograficznej, natomiast panele (1) w stelazu (4) sa zamon-
towane na sztywno do watu (3) osadzonego obrotowo w kolumnie (2) wzdtuz osi podiuzne;
02, do tego wolny koniec watu potaczony jest przesuwnie z podpora stabilizujaca (5) zako-
twiona do fundamentu, z kolei obrét watu w osiach O1 i O2 pozycjonuje panele prostopadle
do kierunku padania promieni podczas gérowania Storica co implikuje wypoziomowanie po-
przecznych do osi watu (3) krawedzi (8) w stelazu (4), przy czym wat (3) w osi O2 wykonuje
réwnomiernie w kierunku od wschodu do zachodu obroty o 360° w cyklu dobowym od géro-
wania do gérowania Stoica, przy tym kalibracja trackera oparta jest na wykorzystaniu charak-
terystycznych sekwencji mechanizmu dziatania: wypoziomowanie poprzecznych krawedzi (8)
w stelazu (4) podczas goérowania lub dotowania Stonca albo pionowe ustawienie paneli o go-
dzinie 6° i 189 wedtug czasu prawdziwego natomiast w awaryjnym ustawieniu trackera po-
przeczne krawedzie (8) w stelaza (4) sg wypoziomowane a kolumna wsporcza (2) wychylona
do poziomu.
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