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• Мета роботи: Збільшення продуктивності сонячних панелей за допомогою  використання 

оптимального алгоритму функціонування автоматизованої автономної фотоелектричної установки;  

• Об’єкт дослідження: електротехнічний комплекс автоматизованої автономної фотоелектричної 

установки; 

• Предмет дослідження: електропривод автоматизованої автономної фотоелектричної установки;  

• Задачі:  

 дослідження ефективності різних типів систем орієнтації; 

 дослідження ефективності різних алгоритмів роботи систем орієнтації; 

 вибір елементів та розробка структурної та принципової схем приладу. 

•  Наукова новизна одержаних результатів: Отримав подальший розвиток  метод визначення 

оптимального кута орієнтації сонячної панелі за критерієм максимальної потужності генерації. 
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Вплив різноманітних факторів на продуктивність сонячних модулів. 
 

До основних чинників, які можуть впливати на продуктивність, як позитивно так і негативно, можна 
віднести: 

• Матеріал з якого виготовляють сонячні панелі 
• Орієнтація установки відносно сонячного випромінювання 
• Перегрів установок.  
• Тінь, яка відкидається будь-яким предметом. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

Вплив температури на продуктивність сонячного модуля 
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Класифікація трекерів 
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Трекер з 

полярно 

орієнтованою 

віссю



5 

 

S 1 c

E O T
T T P L ,

6 0
   

 

c

М .д
L ,

1 5


 
s

1 5 (1 2 T ).   

 

 
3 6 5

2 3 .5 s in 8 1 d .
3 6 0

  
      

  

           c
h a rc s in s in s in c o s c o s c o s .         

 

 
а т

c

0 ,1 3 6 6
K 1,1 2 5 4 .

s in h

 
   

 
 

  rп р r m ax ат
S S K co s .   

де Tl - місцевий час,  

             Р – поправка переходу на літній та зимовий час 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

М.д – місцева довгота 

θ – широта місцевості  

d – порядковий номер дня в році 

Математична модель розрахунку прямого потоку сонячної радіації на похилу площину 
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Визначення отриманої потужності  
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Системи контролю, дозволяють збільшити вироблену 

потужність ФМ, проте їх використання призводить до 

витрат потужності поворотним пристроєм на орієнтування. 

Для отримання максимальної потужності необхідно 

розробити ефективну методику роботи системи контролю. 

Методика роботи систем контролю полягає в двох діях: 

визначення положення світила на небосхилі і орієнтуванні 

ФМ на нього. 

Для ефективності виконання другої дії методики 

необхідно вибрати такі параметри орієнтування, щоб 

отримана потужність була максимальною. 

Отримана потужність - це різниця потужності ФМ і 

витраченої на орієнтування: 

 
о т р . ф м о р .

P Р Р . 

де Ротр. – отримана потужність; 

 РФМ – потужність, вироблена ФМ; 

 Рор. – потужність, витрачена на орієнтування ФМ. 
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Алгоритм роботи трекера 

У відповідності до поставленої задачі розробимо 

алгоритм роботи даного пристрою. Робота пристрою 

розпочинається з його ініціалізації. Починається 

циклічне опитування підключених модулів. Для 

отримання даних виконується опитування портів 

вводу-виводу мікроконтролера. Після опитування всіх 

модулів, пристрій виконує обробку даних. Як 

результат обчислюються необхідний кут повороту по 

вертикалі та горизонталі. Далі пристрій змінює 

положення ФМ до тих пір, поки кути не стануть 

дорівнювати поточним кутам розташування Сонця.  

 

Алгоритм роботи системи 11 
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Структурна схема системи позиціонування 
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Принципова схема 

Принципова схема сонячного трекера 
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Висновки 
1. Розглянуто вплив різноманітних факторів на продуктивність роботи сонячних модулів, 

класифікацію сонячних трекерів та їх типи систем управління. Було встановлено: 
• кращими є батареї на основі індій-галію або кадмій-телуру;   
• підвищена температура негативно відображається на виробленні електроенергії. 
• підвищити ефективність роботи фотоелектричних модулів (ФЕМ) допомагають системи 

орієнтації 
• системи слідкування за сонцем класифікуються за таким параметром, як число осей. 
2. Визначено, що найефективнішим типом системи орієнтації є двовісна, а 

найефективнішим являється алгоритм роботи системи з точністю позиціонування 5о 

3. Розроблено алгоритм функціонування установки , структурну та принципову схеми , а 
також підібрані елемента з яких складається даний прилад. 

4. Показано, що збільшення продуктивності сонячних панелей можна досягти за 
допомогою використання двовісних сонячних систем орієнтації та оптимально підібраного 
алгоритму функціонування.  
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