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１．緒言 

近年,再生可能エネルギーが注目されている.日

本国内の全発電方式における太陽光発電の発電量

は 9.3 %である．したがって，増設を進めるだけで

なく,発電効率のさらなる改善を求め，世界中で

様々な方法が模索されている.その中に太陽光追

尾システムがある.太陽光追尾システムとは,シリ

コン系太陽光パネル(以降，PV モジュール）に当

たる光の角度で発電量が変わることに着目し，太

陽が動いても垂直に光が入射するように，PV モジ

ュールの設置角度を可動する発電システムである.

現状の太陽光追尾システムでは太陽光を追従する

ために PV モジュールの角度を変えると風や雨に

よって,回転軸部分に負荷が集中すると予想され

る.そのため,台風などによって PV モジュールが

破損する[1]恐れがある．本研究室では，風などの外

部要因の影響を考慮した,より発電効率が高い太

陽光追尾システムの構築を目的として研究をして

いる．先行実験[2]では，PV モジュールを垂直 1 軸

で稼働した場合に 2 軸可動式と同様の高い発電電

力が得られた[2]．しかし，太陽光追尾システムは，

PV モジュールの角度を可変させるためにモータ

が必要であり，モータの消費電力が高いと改善電

力が得られない． 

そこで，本稿では,実際に垂直軸可動式モデルを

製作して固定 PV モジュールとの発電電力の差を

明らかにする．そして，両者の差が改善電力になる

ことから，改善電力が得られる条件として，可動用

モータにおける消費電力のしきい値を導出する. 

２．製作した太陽光追尾システムについて 

図 1は製作したモデルである.現状の家庭用太陽

光発電システムの課題は, ①風などで可動部に負

荷が集中する点,②重量制限がある中でシステム

の重量が重い点が考えられる.そこで本研究では,

重量を意識したモデルを製作した.採用した PV モ

ジュールは,軽量でフレキシブルなタイプを採用

した. 

図１ 製作したモデル 

３．実験方法 

先行実験 [2]では,軸方向による発電量の違いに

ついて明らかにした．具体的には,地面に対して垂

直方向の軸を中心に PV モジュールを動かすこと

で効率よく発電できることがわかった.そこで本

実験では,太陽光追尾システムを構成し,発電電力

の調査を行う.PV モジュールを 30 °傾けて設置し，

光追尾の有無による発電電力を比較する.実験で

は,9月 23日の太陽位置図[3]を使用した.太陽は,ハ
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ロゲン灯で模擬する.測定点は,PV モジュールの

中央を原点としたとき,図 2 のように,測定点 1~5

を設定し,各測定点でハロゲン光を照射したとき

の発電電力を測定する. 図 3 は本実験のブロック

図である.発電電力は，電流計とデータロガーで測

定する．このとき，PV モジュールは MPPT によっ

て最大電力によって最大電力で発電している。 

図２ 太陽軌跡のイメージ図 

図３ 実験装置の概略 

４．実験結果 

 図 4 は光追尾の有無における発電電力の違いで

ある.測定点 3 では同等の発電量となった.その他

の測定点では,追尾ありが追尾なしの発電量を上

回る結果となった.本実験から測定点 2・4 におけ

る発電量の差は 0.18 W,0.38 W となった.今回使用

した軸可動用モータの消費電力は 0.2 W である.そ

のため,測定点 2 では総発電電力がやや低下し,測

定点 4 では 0.18 W の改善となる.しかし,常にモー

タが駆動しているわけではないので,総合的に考

えれば，発電電力量が向上するといえる.一方,本

実験で使用した太陽光追尾システムの動作電力は,

追尾による発電量増加のメリットを考えると,0.18 

W 以下であることが望ましい.他にも,本実験で製

作した太陽光追尾システムは重量低減を重視した

め,外に置いた際に風などで PV モジュールが容易

に湾曲し，発電量が減少する問題が生じた.さらに,

追尾すると上述した問題が顕著に発生することを

確認した．そのため,当初想定した課題が顕著にな

ってしまった．結果として,今回製作した太陽光追

尾システムでは追尾しない方が安定性の観点で優

れていることが分かった．しかし，安定性に関して

はハードウェア的な問題であるため今後改善する

見込みである． 

図４ 追尾あり・なしの発電量 

５．結言 

 本稿では,垂直軸可動モデルを製作し，発電電力

の調査を報告した．そして, PV モジュールを稼働

させる電力の目標値を調査した.その結果,今回製

作した太陽光追尾システムの消費電力は 0.18 W 以

下が望ましい.しかし,外に置いた際に PV モジュ

ールが湾曲するなどハードウェア面の課題が多い

ことが分かった． 

今後,PV モジュールの可動範囲を固定するなど

して改善する. 
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