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智能双模式太阳跟踪器

王红睿, 王玉鹏, 方  伟*

(中国科学院 长春光学精密机械与物理研究所,吉林 长春 130033)

摘要:构造了可自动切换工作模式的智能太阳跟踪器以提高其在多种气象条件下的工作性能和运行可靠性。研究了太

阳跟踪器的工作模式选择问题,提出了基于图像信息的工作模式切换方法。提出的太阳跟踪器具有开环和闭环两种工

作模式,由成像单元、转台、步进电机、单片机、上位机等模块构成;其闭环工作模式采用了视觉伺服控制方法, 开环工作

模式则采用了天文跟踪方法;由天文历法来计算太阳在天空中的位置。系统由成像单元抓取天空图像,利用图像处理的

方法来分析当前的天气条件或外界环境,最后系统选择并且进入合适的工作模式。太阳跟踪实验中,系统俯仰角和方位

角的太阳平均指向偏差分别为 0. 186 5b和 0. 167 9b。太阳跟踪实验表明,该跟踪器运行稳定可靠, 能在较复杂的气象条

件下工作。
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Abstract: A solar t racker w ith intellig ent sw itching ability of w orking modes is const ructed to impr ove

its per for mance and reliability under several w eather condit ions. H ow to choose a pr oper w or k m ode of

the so lar t racker is invest igated, and the sw itching m ethod o f w or king mode fo r the so lar t racker is a-l

so proposed. The solar t racker has tw o w orking m odes, open lo op m ode and closed loop one, and it

consists of an imaging unit , a turntable, steppers, the subsystem of micr o contro l unit , a computer and

so on. A v isual ser vo schem e is employed for the closed loop mode, w hile ast ronomy theory is used fo r

the open loop m ode. M oreover, the sun position in the sky is obtained by ast ronom ic algo rithm s in the

case of open loop. T he system captur es the sky image through an imaging unit, and analyzes w eather

condit ions and external environm ents through image processing. In experim ents, the average t racking

er ror is 0. 186 5b fo r the zenith angle and 0. 167 9b fo r the azim uth ang le. T he solar tr acking exper-i

m ents indicate that the solar t racker operates reliably, and is able to w o rk under complex w eather con-

ditions.
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1  引  言

  太阳跟踪器广泛用于太阳能发电、太阳辐射

监测等领域[ 1-5] , 可携带太阳电池板、辐射计等负

载自动对准太阳, 使太阳能发电系统具有太阳指

向能力,提高光伏电池或集热器的能量密集度,进

而提高太阳能发电系统效率[ 1]。太阳跟踪器亦常

用于测量太阳辐射的气象台站网络中[ 2]。根据运

行系统原理的差异, 太阳跟踪器可大体分为三

类[ 1-9]。第一类为闭环方式, 或称为光电控制方

式[ 1-2, 7]。采用这种方式的太阳跟踪器通过反馈信

号来消除太阳指向偏差,用于反馈的传感器有多

种,例如光电池
[ 7]
、图像传感器

[ 9]
等。为了高精度

跟踪太阳, 文献[ 9]以面阵 CCD获取天空图像,经

过二值化,用质心法计算太阳像点中心。采用闭

环方式,可以获得较高的太阳跟踪灵敏度和太阳

跟踪精度,但太阳跟踪器的运行受天气条件的制

约。对于采用图像反馈的闭环方式[ 9] , 如果要求

太阳跟踪器在变化的天气条件下长时间运行, 必

须满足如下几个条件: ( 1)太阳出现在成像系统的

视场内; ( 2)太阳最好不被云层或其他物体遮住,

始终在成像系统内成像; ( 3)成像系统接收到的太

阳光必须足够强, 捕获到的图像满足后续处理要

求; ( 4)系统由捕获到的图像正确提取了太阳像点

中心,误差足够小。如果太阳跟踪器只有闭环工

作模式,一旦天气由晴朗变阴暗,例如太阳光被流

动的云层挡住, 系统将失去图像等反馈信号, 导致

太阳跟踪器无法自动跟踪太阳。因此, 仅依靠闭

环控制,难以完成时晴朗时阴暗等复杂天气条件

下的长时间太阳跟踪任务,无法满足太阳能发电、

太阳辐射测量设备一天内长时间连续自动跟踪太

阳的需求。

第二类为开环方式, 或称为程序跟踪方式、

微处理器方式
[ 1, 3]
。系统需根据天文历法先计算

太阳的高度角和方位角,再驱动转动机构到期望

的角度。开环方式的优点是不受天气条件的限

制,缺点是机械加工及安装必须满足一系列的严

格要求。系统的南北线应和安装地点的地理南北

线重合,底座要与地面严格水平。若不引入编码

器等角度反馈元件, 系统将存在累积误差。

第三类为闭环和开环方式相结合的混合方

式[ 2, 7]。文献[ 2]在太阳辐射较强时, 利用光电传

感器反馈进行闭环跟踪;其余情况选用开环运行

方式。文献[ 7]采用光电二极管检测太阳光强弱,

当光电二极管导通时,说明天气晴朗,采用闭环方

式;当光电二极管截止时, 表明天气阴暗, 选用开

环方式。上述方法利用外界信息的范围是较为有

限的,分析方法及天气状况判读过程较为简单,依

赖于单一的人工设定阈值。在某些条件下,应用

这些方法得到的天气晴好结果可能不是很准确。

对于混合方式而言, 选择开环还是闭环的太阳跟

踪器的模式切换问题需进一步研究。

为了提高太阳跟踪器在多种天气条件下的工

作性能和运行可靠性, 笔者构造了具有开环和闭

环双模式的太阳跟踪器,研究了太阳跟踪器在多

种天气条件下的模式切换问题, 提出了太阳跟踪

器在多种天气条件下的工作模式选择方法。开环

模式采用了天文跟踪方法,闭环模式采用了视觉

伺服的控制方法。通过图像分析的方法,由成像

单元抓取到的天空图像来判断当前的天气状况或

外界环境,提出了基于图像信息的工作模式切换

方法。

2  系统原理

  太阳跟踪器由成像单元、转台、单片机、上位
机等模块构成。成像单元包括光孔、滤光片、CCD

成像器件[ 10-13] 、图像采集单元等组件,用来捕获天

空图像。转台包括传动机构、转动部件、俯仰步进

电机、方位步进电机等。单片机模块主要负责生

成步进电机的细分驱动信号, 其中央处理器芯片

为 C8051F020。

上位机完成图像处理、工作模式选择、步进电

机控制等工作。系统未安装编码器等角度反馈元

件。太阳光通过光孔经滤光片衰减后在成像器件

的光敏面上成像。由上位机读取成像器件采集到

的图像, 再进行图像预处理、图像分割、图像分析

等操作。如果太阳光在成像单元的视场内,且经

过图像处理准确定位了太阳像点, 那么太阳跟踪

器进入闭环跟踪方式;否则,说明成像单元没有捕

获到太阳图像或无法定位太阳像点, 表明当前的

天气阴暗或太阳在成像单元的视场外, 系统转入

天文跟踪模式。最后, 上位机将计算得到的脉冲

数通过 RS232串口发送到单片机,由单片机生成

驱动信号控制步进电机转动。系统每次采样循环
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的工作流程见图 1。

成像单元采用小孔成像的原理, 未引入透镜

等光学部件,整体的光学结构简单、紧凑。图 2是

成像单元的结构示意图。成像单元内部表面经过

了涂黑处理。为衰减入射的太阳光, 在成像单元

中加入了衰减滤光片。光孔的直径为 d, 光孔到

成像器件光敏面的距离为 f ;面阵 CCD的像元尺

寸为 nx ( x 方向像素个数) @ ny ( y 方向像素个

数)、光敏面的物理尺寸为 dx (宽度) @ dy (高度)。

3  智能模式切换

  最初使用的模式切换方法是在二值化后的天

空图像中寻找圆形的目标区域。如果找到了圆形

的目标区域,则认为捕获到了太阳像点,系统进入

闭环模式;否则, 系统进入开环模式。但是, 若太

阳光以一定的倾角照射到成像器件上, 则太阳像

点区域可能是不规则的, 见图 4( a)、( f)。这种非

圆形的像点多见于太阳光逐渐进入成像单元视场

的情况。为解决上述的问题,本文放弃了寻找圆

形区域的思路,引入了基于连通区域标记的智能

模式切换方法。

成像单元抓取到天空图像后, 传送给上位机。

经过图像预处理 [ 14] 后, 以 Otsu 方法设置灰度阈

值,分割目标和背景
[ 14-15]

,然后标记连通区域
[ 14]

,

寻找可能存在的太阳像点。最后, 根据上述的结

果选择太阳跟踪器的工作模式。

假设抓取图像不存在噪声, 且太阳仅在成像

单元中成像,那么在这种理想的情况下,对于二值

化后的图像,应该存在且只存在一个太阳像点区

域。其中,太阳像点区域的进入闭环模式灰度值

为 1,背景区域的像素灰度值为 0。但是在实验中

发现除太阳之外, 天空中其他的物体(例如云朵

等)、成像单元内表面反射的杂光也可能会成像。

同时,由于各类噪声的影响,二值化后的图像可能

存在多个连续灰度值为 1的像点区域, 影响太阳

像点的定位精度。为此,这里引入连通域标记的

方法,模式选择方法如下:

( 1)按从左到右、从上到下的顺序扫描二值化

后的图像。

a. 若当前像素灰度值为 0,转到下一像素。

b. 若当前像素灰度值为 1, 检查这个像素的

四连通区域连通性。

1)若 4个相邻像素的灰度值均为 0, 给当前

像素一个新的标号值。

2)若 4个相邻像素中仅一个像素的灰度值为

1,把这个像素的标号值赋给当前像素。

3)若 4个相邻像素中有 n( 1< n [ 4)个像素

的灰度值为 1, 则按左、左上、右、右上的顺序, 确

定当前像素的标号值。若这些相邻像素的标号各

异,则将之视为等价标号保存。

( 2)进行第二次图像扫描。根据标号等价关

系整理所有的标号。第二次图像遍历后所有灰度

值为 1的目标区域都有了各异的标号。

( 3)排序。按从大到小的顺序,对各连通域的

像素数排序,并获取对应的连通域标号列表。

( 4)选择太阳像点区域。将像素数目最多的

连通域视为太阳像点区域,计算太阳像点区域的

像素个数 n s。

( 5)如果 ng
2

[ ns [ ng
1
,则说明太阳像点区域
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中的像素个数是合适的,成像单元已经捕捉到了

清晰的太阳像点,可以认为当前天气晴朗,太阳处

于成像单元的视场之内, 转到( 6) ; 否则,转到( 7)。

其中, ng
1
为太阳像点区域最大像素个数, ng

2
为太

阳像点区域最小像素个数。

( 6)去除噪声。将除太阳像点区域之外的所

有连通区域的像素灰度值设置为 0, 将这些像素

视为背景区域, 系统进入闭环控制阶段。

( 7)太阳像点区域的像素个数不在合理范围

内, n s [ ng
2或 ns \ng

1。抓取到的图像中没有太阳

像点,说明太阳光在成像单元的视场外或此时的

天气阴暗,系统进入天文跟踪模式。

4  闭环控制

  系统进入闭环运行状态后, 采用视觉伺服控

制的方法。此时, 成像系统捕获到了清晰并且面

积合适的太阳像点, 太阳已经全部或者部分进入

成像系统的视场, 太阳跟踪器进入视觉伺服控制

模式。首先计算太阳像点的中心, 再计算太阳光

和成像器件的角度偏差, 最后决定控制量。

以重心法计算太阳像点区域的中心。对于经

过标记连通域后的图像,太阳像点区域的中心为

x c =
E

K

j = 1
x j A j

E
K

j = 1
A j

, ( 3)

y c =
E

K

j = 1
y j A j

E
K

j= 1

A j

, ( 4)

其中 A j 为像素的灰度值, x j 为像素的行标号, y j

为像素的列标号。

太阳光和成像器件平面俯仰角的角度偏差 eh

为

eh = arctan
(

ny

2
- y c)

dy

n y

f
. ( 5)

太阳光和成像器件平面方位角的角度偏差 eA

为

eA= arctan
(

nx

2
- x c)

dx

nx

f
. ( 6)

采用比例控制的方法, 驱动俯仰方向步进电

机和方位方向步进电机的脉冲数 nh 和 nA分别为

nh = kh eh , ( 7)

nA= kAeA. ( 8)

其中 kh 和 kA分别为俯仰方向控制器和方位方向

控制器的比例增益。

5  天文跟踪

  系统先由经纬度和时间等信息计算当前的太

阳高度角增量和方位角增量, 再驱动步进电机动

作,调整转台转动到期望的位置。

在时刻 t,太阳的高度角 h和太阳的方位角A

分别为

h( t) = arcsin( sin D( t) # sin <( t) + cos D( t ) #
cos <( t) # co s X( t) ) , ( 9)

其中 <为观测点的地理纬度, D为太阳的赤纬角

 A( t ) = arcco s[
sin D( t) # cos <( t)

co s h( t )
-

co s D( t ) # cos X( t ) # sin <( t)
cos h( t)

] , ( 10)

其中 X为太阳时角。太阳赤纬角和太阳时角的

计算见文献[ 3]。

6  实  验

  光孔到成像器件的焦距 f = 80 m m; 面阵

CCD光敏面的物理尺寸为 dx = 30 mm, dy = 25

mm,像元尺寸为 nx = 640, ny = 480。控制器的比

例增益分别为 kh = 50和 kA= 60。转台及成像单

元的图片见图 3。在系统开机前, 需手动将成像

单元对准太阳。

图 3 转台及成像单元

Fig . 3  Turntable and imaging unit
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表 1 图 3中各图像的捕获时间

Tab. 1  Grabbing t ime for images in F ig . 3

标号 抓取时间 系统状态

( a) 15: 06: 49 闭环

( b) 15: 06: 59 闭环

( c) 15: 08: 19 闭环

( d) 15: 13: 50 闭环

( e) 15: 27: 13 天文跟踪

( f) 15: 27: 14 闭环

( g ) 15: 29: 24 闭环

( h) 15: 30: 21 闭环

一次太阳跟踪实验中系统捕获的若干图像

见图 4, 捕获时间见表 1, 图中的/ + 0表示太阳像
点区域的中心。实验时间为 2010年 1 月 20日,

地点为中科院长春光机所,经纬度为 N23b45c44d,

E125b35c。
太阳进入成像单元视场后(见图 4( a) ) ,太阳

跟踪器进入闭环工作模式,并逐渐消除了系统的

太阳指向偏差(见图 4( b)、( c) )。一段时间后,天

气从晴朗转为暗淡(见图 4( d) ) , 直到由抓取图像
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无法定位太阳像点区域后(见图 4( e) ) , 太阳跟踪

器进入天文跟踪模式。此后, 天气从暗转晴, 系统

重新定位了太阳像点区域,重新进入闭环工作模

式(见图 4( f ) ) , 逐渐消除了系统的太阳指向偏差

(见图 4( g)、( h) )。

对于成像单元捕获的图 4( a) ,经过连通域标

记等操作后的图像见图 5。由图 5( b)可知,二值

化的图像存在噪声, 其中的几块孤立噪声可能是

成像单元内部表面发射的杂光造成的。由图 5

( c)可知, 引入连通域标记等太阳像点定位操作

后,去除了杂散光造成的孤立噪声,提高了太阳像

点的定位精度。

经过时间跨度为3个月,累计时间约为150 h

的实验,俯仰角的太阳平均指向偏差为0. 186 5b,

方位角的太阳平均指向偏差为0. 167 9b, 系统实

现了多种天气条件下的自动太阳跟踪。

7  结  论

  为了提高太阳跟踪器在多种天气条件下长时

间运行的太阳指向精度和运行可靠性, 研究了太

阳跟踪器的工作模式切换问题, 构造了可在开环

和闭环模式间智能切换的太阳跟踪器。开环工作

模式采用了天文跟踪方法,闭环工作模式采用了

视觉伺服控制方法。在引入连通域标记的基础

上,提出了基于图像信息的智能切换方法以便太

阳跟踪器选择合适的工作模式。这种基于图像信

息的方法可获取较为丰富的外界环境信息,提高

了系统感知外界环境的能力, 降低了太阳跟踪器

选择错误模式的概率。太阳跟踪实验表明,太阳

跟踪器的运行稳定可靠,可适应较为复杂的天气

条件。采用所提出的方法可在一定条件下,实现

太阳跟踪器的全天候自动跟踪。太阳跟踪实验

中,俯仰角的太阳平均指向偏差为 0. 186 5b, 方位

角的太阳平均指向偏差为 0. 167 9b。文中介绍的

系统用于算法验证, 一体化的嵌入式太阳跟踪系

统正在研制中。
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