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一、 前言 

由於石化能源近年來逐漸枯竭且大量消耗石化能源所產生的汙染日益嚴重，也為

環境帶來巨大的傷害，因此，有效的利用再生能源以減少石化能源的消耗與汙染成為

了各方所關注的議題。再生能源包括太陽能、風力、氫能、地熱等，來自於大自然中

的能量皆是取之不盡的，在各種再生能源中，太陽能極具發展潛力，若以其分佈範圍

與能量轉換的過程來看，太陽能可以說是最廣泛也是最基礎的能量形式。 

太陽能發電主要是利用太陽電池中的半導體材料將光能轉換成電能，如圖一[1]

所示。 

 

圖一、太陽電池發電過程[1]。 

 

當太陽光照射到太陽電池，太陽光子撞擊太陽電池中的價電子，使價電子打破鍵結並

激發至導電帶，在價電子放電過後又會回到未激發的狀態。由於一個太陽電池只能產

生幾瓦的電力，因此太陽電池必須以串-並聯的方式來產生足夠的功率以應付高功率

的應用。現今應用最廣的矽太陽電池(silicon-base solar cell)和效率最高的三五族多接
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面太陽電池(III-V multi-junction solar cell)運用的都是上述的發電過程。圖二[2]展示了

各種太陽電池的發展年帶與光-電轉換效率，以效率比較從較低的有機(organic)電池

(8%)、染料敏化(dye-sensitized)電池(11.1%)、非晶矽電池(12%)、薄膜矽(thin-Si)

電池(16%)、CdTe 電池(17.3%)、Cu(InGa)Se2 電池(20.3%)、多晶矽(20.4%)、單晶

矽電池(27.6%)到效率最高的三五族多接面太陽電池(42.3%)，其中三五族多接面太

陽電池自 1989 年以後的效率大幅躍升也遠高於其他太陽電池，因此最具有發展潛力

[2]。 

 

圖二、各種電池的發展與效率紀錄[2]。 

 

雖然太陽照射的範圍廣且不受區域的限制，但太陽能日照量不平均且隨時間不同

而改變，圖三[3]以中壢地區為例呈現太陽位置於地平座標中的結果，日期分別為2009 

年夏至(6/21)、秋分(9/22)與冬至(12/21)，而春分的太陽位置與秋分類似故不列出，其

時間設定範圍為當天的日出至日落時間[3]。若以固定式的太陽能發電系統，其輸出

功率將會受到太陽光照射太陽電池模組的角度影響，導致太陽能發電系統無法持續產

生最大的輸出功率，因此若要維持太陽電池模組長時間能保持最大發電效率，則必須
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使太陽能電池模組隨不同季節與時間調整太陽光入射電池模組的角度，使其正對太陽

的入射光。而太陽追蹤器則能有效的讓太陽光的入射角與太陽電池模組受光面垂直，

以減少入射光隨時間改變改變角度的影響，進而提升太陽能發電系統的總發電量。 

 

圖三、中壢地區夏至、秋分與冬至時，太陽在天球地平座標中的位置[3]。 

 

二、 太陽追蹤器介紹 

太陽追蹤器主要是用來使太陽電池維持在正對太陽光的方向，使太陽電池維持在

最大的發電效率，而太陽追蹤器的精度則對於發電效率具有相當大的影響。在設計階

段，太陽追蹤器的控制法與太陽追蹤器的結構設計是兩個影響追蹤器精度的重要因

素。 

 

2.1 太陽追蹤器結構設計 

太陽追蹤器的結構設計是根據轉軸的數量與定位、驅動類型與支撐結構來做區

分，包括固定式、單軸、雙軸太陽追蹤器三類[4-7]。其中，雙軸式太陽追蹤器由於可

以控制方位角及仰角追蹤太陽的位置，因此接收到太陽輻射的量是最大的。圖四為對

固定式與雙軸式太陽能發電系統進行能量收集的比較[8]，其數據為架設於太陽發電

系統上的日射強度計(pyranometer)實驗數據，由結果可以看出搭配雙軸式太陽追蹤器
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可以有效增加照在太陽能板上的輻射量，其收集之總太陽輻射量約比搭配固定式的追

蹤器所收集的高出40%。 

 

圖四、固定式與雙軸式太陽能發電系統進行能量收集之比較[8]。 

 

較常見的雙軸式太陽追蹤器大致可分為三種，包括立柱式(pedestal form)追蹤機

構、傾轉式(roll-tilt form)追蹤機構、圓盤式(turn table form)追蹤機構，如圖五所示[9]。

第一種立柱式追蹤機構主要是在主柱和架在主柱上的扭力管上分別設置轉軸機構來

達成方位角及仰角的追蹤方式[10]，如圖五(a)，雖然此種型式方便安裝，但在受風力

影響時轉軸機構易產生一相當大的扭矩[11]。第二種為傾轉式追蹤機構，此類型的追

蹤器上面可放置許多太陽能模組，其傾角轉軸(roll axis)必須安裝於平行地球極軸的

方向，且傾角轉軸必須傾斜一個等於當地緯度的角度[9] ，如圖五(b)及(c)，此種機構

雖然受風力影響較小，但設計時需花費較多的軸承及材料。第三種為圓盤式追蹤機

構，如圖五(d)，通常為大型機構使用，其高度遠小於其他兩種，因此其受風力影響

最小[12]，但在安裝時有較複雜的安裝要求。 

 

2.2 太陽追蹤器控制法 

在太陽追蹤器的控制法方面，主要分為被動式追蹤及主動式追蹤。被動式追蹤是

利用開迴路，而主動式追蹤是利用閉迴路[13]。開迴路是根據太陽與地球間的天體運
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行關係，計算出各時間地點太陽在天球中的位置，以此計算結果命令追蹤器指向計算

出的太陽位置，達到追蹤太陽的目的。開迴路的優點是不會因為天候狀況而影響到追 

 

(b)

(c)

(d)

圖五、常見的三種雙軸型太陽追蹤器[9]。 
 (a) 

 

蹤精度，也不須以人力定期維護感光器的清潔，但其追蹤精度易受到計算公式、追蹤

誤差及馬達控制的影響而造成追蹤失準[12]。雖然目前太陽位置計算程式的運算結果

精確度極高，但追蹤結構製造及安裝的誤差才是造成開迴路追蹤誤差的主要原因。而

閉迴路是使用光感應器來尋找太陽在空中的位置，來達到追蹤太陽的目的，此追日方

法較簡單。閉迴路的問題在於追蹤精度易受光感應器靈敏度(表面髒污)與天候狀況(雲

層遮蔽)影響，在天候狀況不穩定時會引起不小的追日偏差[3]。圖六為三種光感應器

的形式[12]，其皆是藉由追蹤器偏差時造成的光照射不平均來判斷驅動方向，使追蹤

指向太陽，型式(a)中間放置一遮光元件來實現此設計[12]，型式(b)則以金字塔形狀來
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增加光照差異度，型式(c)是讓光通過視準管照在其底部的感光面上，此設計可減少散

射光的干擾。除了上述兩種之外，也可結合此兩種方法，使用光感應器追蹤太陽位置，

當氣候不佳時切換為開迴路。或是先使用開迴路方法，命令追蹤器指向約略的太陽位

置，再切換為閉迴路做小範圍的精確微調指向[4,10]。 

 

圖六、閉迴路光感應器設計[12]。 

 

三、 太陽追蹤器結構分析 

太陽追蹤器的追蹤精度對於太陽電池發電效率具有相當大的影響，以聚光型太陽

發電系統(high concentrated photovoltaic)為例，太陽追蹤器的追蹤誤差一般應在0.5o之

內，若追蹤誤差大於0.5o，則太陽電池的發電效率會低於最大發電效率的90%[10,12]。

因此，對於太陽追蹤器的誤差評估在設計階段是一個十分重要的議題，而太陽追蹤器

的誤差來源主要有追蹤器結構變形、減速齒輪的間隙、控制程式、安裝過程等方面所

造成的誤差[4]。太陽能發電系統的重量與風力的作用是太陽追蹤器結構變形的兩大

主要原因，由於太陽能發電系統的結構龐大造成本身的重量對太陽追蹤器結構是個相

當大的負擔，使得追蹤器結構變形會影響追蹤精度，另外，在受風時由於太陽電池模

組的迎風面積相當大，對轉軸機構易產生一相當大的扭矩，因此風壓對太陽追蹤器所

造成的變形亦不容小覷。在分析追蹤器的結構變形時，太陽追蹤器的自重影響與風力

的作用為主要的分析狀況，分析時會分為風場與結構兩個部分，首先將太陽能發電系
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統放置於風場中，接下來觀察風壓在太陽能發電系統上的分布情況，最後將得到的風

壓資料應用在結構分析當中，藉此求得太陽追蹤器的受力與變形情況，並以這些資料

評估太陽追蹤器之追蹤誤差是否會影響此太陽能發電系統的發電效率。在分析太陽追

蹤器的結構，實驗以及模擬的方法都有許多人做過嘗試。 

 

3.1追蹤器結構實驗分析 

由於在自然界中，風向、風速、雷諾數、渦流、紊流強度等皆是隨時間變化且難

以預估的，因此要在太陽追蹤器一般操作情況下，進行風力對太陽追蹤器的作用實驗

是相當困難的，因此許多實驗皆在風洞中進行。Velicu等人[14]利用風洞實驗來做追

蹤器的受力分析，在型號HM 170的風洞中放入等比例縮小的追蹤器模型，並於模型

底部連接力量感測器來量測追蹤器模型不同方向的受力情況，模型的仰角及方位角可

以隨實驗要求而變化，實驗構造如圖七所示。圖七(a)中1為量測區，2為力量感測器，

3為縮小後的追蹤器模型。 

 (a) (b)

圖七、HM170風洞與追蹤器模型外觀[14]。 

 

並定義力量係數: 
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在式(1)中，Fn 為平板上的正向力，  為空氣密度，Ap為平板的面積，v為實驗風速

[14]。由實驗結果可以發現當風速上升，力量係數會逐漸下降並趨於穩定，此外，當

平板與風向間的夾角變大，不同角度的力量係數將彼此接近並且會出現較大的值

[14]。 

 除了用等比例縮小的模型外，Bitsuamlak等人[15]亦利用原尺寸的模型來量測追

蹤器受風時的風壓分布情況，如圖八所示，其利用模型上之測壓孔來量測各位置受風

時之壓力，並將結果與CFD (computational fluid dynamics)軟體之分析結果做比較。 

 

圖八、原尺寸風洞實驗(a)模型與風洞外觀; (b)測壓孔分布; (c)測壓孔外觀[15]。 

 

3.2追蹤器結構模擬分析  

 除了以風洞實驗來分析太陽追蹤器的結構外，由於近年來有限元素分析軟體日益

成熟，因此以有限元素分析軟體來分析太陽追蹤器亦是可行的方法之一。以有限元素

分析軟體來模擬太陽追蹤器，其優勢在於成本相較風洞實驗低且所花費的時間較風洞

實驗亦少得多。以有限元素分析軟體來分析太陽追蹤器須先完成追蹤器在風場中的風

壓模擬，再將模擬得到的風壓匯入結構模擬當中並加入重力作用，以此得到太陽追蹤

器之受力情形，接下來將以一太陽追蹤器之模擬來做為流程說明。 

 首先在風場模擬部分可利用CFD軟體來做風壓分析，其邊界可設定為與太陽追蹤

器實際操作狀況相同來做分析，不會因風洞的可操作範圍有所限制而造成與太陽追蹤

器實際操作不符的情況出現，其邊界條件設定如圖九所示。圖中，Inlet設定為風入口; 

Outlet設定為風出口;底部設定為地面; 其餘面由於太陽追蹤器在操作時皆在開放式
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的空間，因此設定為Open boundary; Interface則是為了方便網格操作對風場切割所造

成，並不影響分析結果。 

 

 

圖九、太陽追蹤器之風場模擬邊界設定。 

 

 

圖十、CFD模型網格分布情形。 

 

完成風壓分析後再將風壓匯入到太陽追蹤器結構模型(圖十一(a))當中，匯入後風壓於

太陽追蹤器模型上之分布情況如圖十一(b)所示。藉此求出太陽追蹤器在受自重以及

風力作用下的受力與變形情況，並以這些分析結果評估太陽追蹤器之追蹤誤差是否會

影響此太陽能發電系統的發電效率。 
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四、 太陽追蹤器振動分析 

風力對太陽追蹤器的影響除了風壓所造成的變形外，風是否會對此太陽追蹤器造

成共振效應也是在設計階段必須討論的重點之一。共振是指當一結構體在特定頻率

下，以最大振幅做振動的情形，此振動情況對結構體容易產生破壞。 

 

(a) 

 

(b) 

圖十一、(a)太陽追蹤器結構分析用模型; (b)風壓於太陽追蹤器模型分布情況。 

 

當結構體受外力作用，而此作用的外力突然消失，此結構將在其平衡位置上擺動，這

種情況稱為結構體的自由振動，而此時的振動頻率稱為自然振動頻率 (natural 

frequency)。太陽追蹤器在受風力作用下，若此時風的風向與頻率皆符合此太陽追蹤
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器的自然振動頻率，則此太陽追蹤器便有可能產生共振進而受到破壞，因此，太陽追

蹤器的自然頻率必須避免與風的頻率落在同一範圍內。太陽追蹤器的運動方程式可表

示如下[16]: 

 

 tFxkxcxm  ][][][                                                                                              (2) 

 

式中， 、 與 分別為質量、阻尼與剛性矩陣，][m ][c ][k x、 與 分別為位移、速度以

及加速度， 為隨時間變化之外力。而在計算太陽追蹤器結構之自然振動時其阻尼

與外力暫不考慮，因此運動方程式可簡化如下: 

x x

 tF

 

0][][  xkxm                                                                                                          (3) 

 

最後求出此方程式的特徵值與特徵向量，特徵值為此太陽追蹤器的自然振動頻率值，

特徵向量為此追蹤器之振動模態。在求太陽追蹤器之自然振動頻率時，有限元素分析

軟體為一相當有用的工具，圖十二為利用有限元素分析軟體所求得之一太陽追蹤器的

振動模態(模態一至模態六)。 

 

圖十二、有限元素分析軟體所求得之太陽追蹤器的振動模態。 
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五、 結語 

根據 IEA(International Energy Agency)的預估至 2050 年全球將有 11%的發電量來

自於太陽光電[17]，圖十三[17]為太陽光電的市場趨勢與不同用途的長期預估，如圖

中所示，不論是哪種用途，利用太陽光電所產生的電力皆隨時間而不斷上升，可見太

陽能為深具發展潛力的再生能源之一。圖十四為各種不同太陽能發電系統到 2020 年

的預估安裝量[18]，根據太陽能發電系統所在地之年日照量不同，所安裝的發電系統

亦有所不同，小、中、大發電量之發電系統預估量如圖十四所顯示，可以看出在中型

太陽能發電系統的市場中，配備有太陽追蹤器的太陽能發電系統將會是市場的大宗。

因此，高效率、高可靠度、易組裝、易維護及低成本是未來開發太陽追蹤器所要積極

達成的目標，而結構設計與分析在這當中將扮演非常重要的角色。 

 

圖十三、太陽光電的市場趨勢與用途的長期預估[17]。 

 

 

圖十四、各種不同太陽能發電系統到 2020 年的預估安裝量[18]。 
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