o,
o, g

International Interdisciplinary Congress on Renewable Energies, Industrial Maintenance, Mechatronics and Informatics o552, RENIECYT

..’.’;'.. Empi " Gonlicn 'y T gen
sooltes 1702902 CONACYT

RENIECYT - LATINDEX - Research Gate - DULCINEA - CLASE - Sudoc - HISPANA - SHERPA UNIVERSIA - Google Scholar DOI - REDIB - Mendeley - DIALNET - ROAD - ORCID

Title: Two-Axis Solar Tracker Monitoring Monopost Type

Authors; SANTANA-CRUZ, Rene Francisco, OLIVO-FLORES, Marco Antonio, OCAMPO-
MARTINEZ Rafael and SOTELO-MARTINEZ, Samuel

Editorial label ECORFAN: 607-8695 Pages: 14

BCIERMMI Control Number: 2022-01 RNA: 03-2010-032610115700-14
BCIERMMI Classification (2022): 261022-0001

ECORFAN-México, S.C.

143 — 50 Itzopan Street
La Florida, Ecatepec Municipality

Mexico State, 55120 Zipcode of Bolivia Democratic
Phone: +52 1 55 6159 2296 www.ecorian.org

Skype: ecorfan-mexico.s.c.
E-mail: contacto@ecorfan.org Ecuador Taiwan of Congo
Facebook: ECORFAN-México S. C.

Twitter: @EcorfanC

Holdings
Mexico Colombia Guatemala

Spain El Salvador Republic

Peru Paraguay Nicaragua



Introduccion

Actualmente se requiere producir electricidad de modo mas ecologico,
buscando al mismo tiempo maximizar la produccion a fin de dejar de
producirla por medios contaminantes.

La tecnologia de paneles solares es muy importante a escala mundial para la
produccion de energia eléctrica limpia.

Existen complicaciones en la captacion de energia solar, como consecuencia
es preciso utilizar sistemas de seguimiento solar.

Existen dos tipos de seguidores :

e De acuerdo al tipo de movimiento: unidimensional o bidimensional.
e De acuerdo a su soporte se conocen como: carrusel o monoposte.



Metodologia

a) Adquisicion de datos con plataforma Arduino y transferencia de los
mismos por medio de SPI hacia una Raspberry Pi

b) La Raspberry Pi manda datos via WiFi a la plataforma ThingSpeak
mediante una API key generada.

¢) ThingSpeak recibe de la informacidn de la trayectoria de los ejes de
los motores y la despliega graficamente en un sistema SCADA cada
15 segundos



Metodologia

L] ThingSpea(k)
C



Procedimiento

En el monitoreo del seguidor solar se realiza de la siguiente forma:

Los motores son DC y de imanes permanentes, cuentan con un engranaje reductor e impulsores de doble eje
para generar el movimiento rotatorio para el seguidor solar de dos ejes tipo monoposte. El sentido de giro se
controla electronicamente con dos puentes H y el movimiento de los ejes por ancho de pulso.

El arduino se encarga de la modulacion por ancho de pulso, usando una frecuencia de 1 kHz y el ciclo de
trabajo cambia entre el 80 % al 92 %.

Los motores envian la posicion de sus ejes, a traves de encoders de 1024 pulsos por revolucion gue se
encuentran embebidos en los motores, hacia un Arduino Mega

El Arduino recibe los datos del encoder y los envia via SPI a una Raspberry.

La Raspberry envia la informacion recibida via Wifi, cada 15 segundos, al programa ThingSpeak el cual la
almacena en una base de datos. Dicha base de datos sirve para el historico de las posiciones de los ejes
azimutal y cenital dentro del sistema SCADA.



Procedimiento
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Resultados

Grados eje azimutal
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En el monitoreo del sequidor solar y despliegue de la trayectoria del eje azimutal y el grado final de

la trayectoria que fue de 362.20°.



Resultados
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En el monitoreo del seguidor solar y despliegue de la trayectoria del eje cenital y el grado final de la
trayectoria que fue de 367.6°.



Resultados

Movimiento Azimutal
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Diferencia entre los datos enviados a la plataforma ThingSpeak (Rojo) y el comportamiento
esperado (Azul) del eje azimutal para cada tiempo de muestreo, resultando un total de 19 iteraciones

para conseguir un giro de 360°.



Resiiltadns
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Diferencia entre los datos enviados a la plataforma ThingSpeak (Rojo) y el comportamiento
esperado (Azul) del eje cenital para cada tiempo de muestreo, resultando un total de 19 iteraciones
para conseguir un giro de 360°,



Conclusiones

Se implementd un sistema de monitoreo en un seguidor solar de dos ejes tipo monoposte.

Se desplegd en un sistema SCADA la informacion de la posicion del seguidor solar para
facilitar la interpretacion del control realizado.

Se logroé el almacenamiento en una base de datos para su consulta.

Se mostro el seguimiento de las trayectorias en los motores cenital-azimutal y se comprobo la
efectividad de este sistema, demostrando que el sistema propuesto tiene una precision entre el
96% vy el 97%.



Conclusiones

« Se desplego el sistema de monitoreo de los grados de los ejes acimutal y azimutal en la
plataforma ThingSpeak, comprobando la evaluacion analitica y experimental realizada.

« Se comprobo que la propuesta de sistema de monitoreo permite conocer las variables
relacionadas del seguidor solar de dos ejes tipo monoposte, pudiendo utilizar este
sistema a cualquier tipo de seguidor solar.
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