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Zweliachsen Solartracker
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Realitatsbezug

Ein zweiachsiges Solar Tracking System kann eine
Ertragssteigerung von ca. 25-35 % gegenuber starren
Systemen ermoglichen

Breite Halterung:
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Aufbau

Arduino Uno:

¢ | iest die LDR-Werte und steuert die Servos

LDR + Widerstand:

e Messbarer Spannungsunterschied in Relation zur
Lichtintensitat: Berechnungsgrundlage

Servos:

* Bewegen die Konstruktion

Breadboard:

e Schaltkreismanagement

Materialien

e Arduino-Mikrocontroller

Eingange (Sensoren):

e 4 x LDR (Lichtsensoren)
e oben links
e oben rechts
e unten links
e unten rechts

Ausgange (Aktoren):

e 2 x Servomotoren
e Horizontal (links < rechts)
 Vertikal (oben T unten)

Schaltkreis:

e 4x 10k-ohm Widerstand
e 1x Breadboard

Reflektion

Bessere Bewegungsglattung der Servos

Geregeltes Einnehmen der
Grundposition
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