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� = Azimuth (derajat)

� = Sudut pitch (derajat)

� = Altitude (derajat)

�� = Sudut yaw (derajat)

� = sudut deklinasi (derajat)

� = sudut jam (derajat)

∅ = Latitude (derajat)

�� = Sudut zenith (derajat)

�� = Sudut dating (derajat)

V = Tegangan input motor (V)

Ra = Resistansi Armatur (R)

La = Induktansi Armatur (H)

Ia = Arus Armatur (A)

Eb = Electro motor force e.m.f (V)

� = Kecepatan Angular (rad/s)

Tm = Torsi Motor DC (Nm)

Jm = Inersia Motor DC (Nm.s2)

Bm = Konstanta Peredaman (Nm.sec/rad)

Kt = Konstanta Torsi motor DC (Nm/A)

Kb = Konstanta e.m.f motor DC (Vs/rad)

Va = Tegangan Masukan (V)

Ra = Resistansi Elektrik (Ohm)

Ia = Arus (A)

La = Induktansi Elektrik (H)

� = Kecepatan Angular Motor DC (rad/sec)

Jm = Inersia Motor (Nm.sec2)

Kt = Konstanta Torsi Motor (N.m/Amp)

B = Viscous Friction (Nm.sec/rad)

I = Arus yang keluar dari photovoltaic (A)
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Iph = Photocurrent (A)

Id = Arus dioda

Ish = Arus shunt

Isc, Voc=Arus short-circuit, tegangan open-circuit
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