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327 無電源型自動太陽追尾装置の 開発
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1 緒 鱠

　近年、環境問題とエ ネル ギ資源問題が大きな問題となっ て

い る。そこで、現在の化石燃料にか わる ク リーンエ ネルギの

有力なもの として．太陽光エ ネルギの ＊lvaを考えた。その 最

も効率のよい太陽光発電を実現するために、常に太陽電池を

太陽の方向に向ける事が不可欠である。その ためには太陽の

位置を知る ことがで きるセン サが必要 となる。またそのセ ン

サを太陽光発雷による自己発電で動作させ るこ とにより、外

部電力なしで、半永久的で、環境にやさしいセ ンサが で きる

と考えた。

　 本研究で は、角度をつ けた 2 枚の太陽電池 （各太陽電池

A．太陽電池 B とする）を搭載 してい る。そ して、その太陽

電池 A のプラス極 と太陽電池 B の マ イナス極 太陽電池 A

のマ イナス極 と太陽電池 B の プラス極をそれぞれ組み合わ

せてモT タに接続する。そ してモ
ー

タが 2枚の撒 司の

電位差を零に しようとする 力を禾1朔 して、自動的に方位角方

向を調整して太陽を追尾する よ うなセ ン サ的役割を果たす，

無電源型自動太陽追尾装置の製作を行う。

2 無電源型自動太陽追尾センサの概要

Z1 無電源型自動太陽追尾セ ンサの実現方法

　本節では本研究で製作する、無電源型自動太陽追尾セ ン

サの実現方法につ いて 説明する。コ ンセプトは

・　 2枚の太陽電池の 電位差と太陽の方向を関連付ける事

・　 可能な限り単純な構造で ある事

・　 外部 からの電力を必要としない 事

で ある。

　機構は図 1の 図  の 中心の 矢印が太陽の 方向を向く よ う

に制御する。図  に示すように 2枚の太陽電池の プラス 極．

マ イナス極を逆に して 組み合わせる こ とによ り発生する 2枚

の太陽電池 A と太陽電池 B の 電位差によ り、モ
ータは時計

まわ り、もしくは反時計まわ りに回転する。

22 無電源型 自動太陽追尾 セ ンサの 仕組み

　本研 究で製作する無電源型自動太陽追尾センサの基本動作

につ いて説明する。図2の よ うに太陽電池A と太陽電池 B

がある。太陽電池B に 日光が 当たっ た場合．モ
ータは時計

まわ りの 動力を発生 し、逆に太陽電池A に光が当たっ た場

合，モ
ータは反時計まわ りの動 力を発 生するように設計する。

　つ まり、図 2   の場 合には、太陽電池B に太陽電池 A よ

り多くの 日光が 当たっ て い るの で、無電源型 自動太陽追尾

セ ンサは、時計 まわ りの動力を発生する。逆に、図2＠の場

合では太陽電池A に太陽電池A より多くの 日光が当たっ て

いる ので、反時計 まわ りの 動力を発生する。図 2   のよ うな

場合で は太陽電池A．太陽電池 B にそ れぞれ 同じ量 の 日光

があたっ て い る 。 この時は太陽電池A．太陽電池 Bそれぞ

れの電圧がつ りあっ て い るの で無電源型自動太陽追尾セ ンサ
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の 動力は発生しない。本研究ではこの図 2  の 状態の 時に 2

枚の太陽電池の 中心線が太陽の方向を向くように設計する。
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図4に実際の無電源型自動太陽追尾センサを示す。図4 は図

3の 備 1湎図 と対応 して い る。

図4 の 影の 方向か らも分かる ように．太陽電池 A と太陽電

池 B の 中心が太陽 の方向を向いて いるの が確認できる。

32 無電源型自動太陽追尾セ ンサの 挙動確認

　無電源型 自動太陽追尾 センサの 挙動確認の 結果 として、
・　外部電力無しでの 方位各方向の太陽追尾の成功

力Y3られた。

　　　　　　　　　　 4　結言

3　無電源型 自動太陽追尾セ ンサの設計 と挙 動

al　 セ ンサの設計

　図 3に実際に設計 した無電源型 自動太陽追尾センサを示す。

この無電源型自動太陽 追尾 セ ンサは、
・　 方位各方向の太陽追尾

・　 外部か らの電力が 不必要

を達成する 目的で設計した。構成部品は図3の ようになっ て

いる。この無電源型 自動太陽追尾セ ンサは電力不足を補うた

めに、2枚で 1枚の太陽電池と考えてい る。回転機構に スラ

ス トベ ア リングを用い るこ とに より、滑らかな回転を実現し

た。また、動力伝達方法には、滑 りの無いタイミングプ
ー
リ

とタイミングベ ル トを用いた。

　本研究では実際に無電源型自 の製作を

行い 、それが方位角方向の 太陽追尾を行うのかを検証した。

それにより 2枚の太陽電 池を用 いて、その 電位差 と太陽の方

向を関連付ける事をコ ンセプトとした無 電源型 自動太陽追尾

セ ンサの試作に成功した。
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