Podstawowe informacje

Azymut ( oS pozioma X , obrotowa trackera ) to kat zawarty miedzy pétnocng czescig
potudnika odniesienia, a kierunkiem poziomym np satelity. Wartos¢ azymutu liczy sie
zgodnie z ruchem wskazowek zegara. Na trackerze zakres ruchu azymutalnego powinien
wynosic ok 260° ( od 50° — 310°)

Elewacja ( o$ pionowa Y, o$ pionowania, poziomowania , kladzenia sie trackera)
Jest to kat wznoszenia sie wzdledem poziomu( azymutu)

Ten kat wznoszenia sie jest okreslany jako kat elewacii

Na trackerze zakres ruchu elewacyjnego powinien wynosi¢ ok 80°( od 10° — 90°)
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Pozycje trackera:

1. Ruch azymutalny — obrotowy trackera

2. Ruch elewacyjny — pionowanie si¢ trackera




3. Ruch elewacyjny — kladzenie si¢ , poziomowanie si¢ trackera , tracker idzie w ""grzyba "

4. Ruch elewacyjny — pozycja pozioma , tracker jest w pozycji ""grzyba" ,

Schemat instacji krancowek wschod — poludnie

180° Czujnik -
potudnie Krancowka
potudnie
180°

Obrotnica
Trackera

\ 270°
4

e 593

Czujnik -

Krancowka

wschod

ok 50° 45° 315

Wschod Zachod

05
Pdétnoc



Pomiary kata ustawienia trackera

1. Trcker ustawiony na wschod ( ok 50°)

Tracker
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3. Trcker ustawiony na zachod ( ok 310°)
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