
■支援の背景
近年、土砂崩れ、河川氾濫、森林火災などの自然災害が社会問題となっており、これを背景と

して自治体単位では防災用遠隔監視技術の導入が進んでいます。札幌市の電子機器メーカ㈱エ
ルムデータは、これらの需要に対応するため携帯電話網を経由して気象観測データや治水監視用
データなどを取得できる遠隔監視用データロガー装置を開発、販売してきました。しかし本道の
携帯電話網の面積カバー率は約45%であり、通信エリア外となる山間部等での運用が課題となっ
ていました。そこで低コストで面積カバー率100%のサービスを実現するために、衛星通信機器を
用いた新型データロガー装置の試作開発に取り組みました。当場は、試作データロガー装置の制
御ソフトウェア開発などに関して技術支援を行いました。

■支援の要点
１．遠隔監視用データロガー装置の制御ソフトウェアの設計開発支援
２．衛星インターネット網の使用を前提とする、通信プロトコル設計の見直し
３．データ蓄積用サーバシステムの試作

図１ 試作した遠隔監視用

データロガー装置

図２ 衛星通信機器（Starlink社）

を用いた通信試験

図３ サーバに伝送・蓄積され

た画像及びセンサデータ

■支援の成果
１．衛星通信機器との接続に用いる無線LAN等のインターフェースに対応するなど、従来製品と比

較してハードウェア・ソフトウェア設計を一新した遠隔監視用データロガー装置試作機（図１）
を開発しました。

２．Starlink社等の衛星通信機器（図２）を経由して、試作装置からサーバへの画像およびセンサ
データの伝送を実現しました（図３）。山間部等においても安定した通信が期待できます。

３．㈱エルムデータでは、これらの開発成果にもとづく新製品およびサービスの提供を準備して
います。
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技術支援成果20／情報通信・エレクトロニクス・機械システム関連技術／ 2025 技術開発派遣指導

衛星通信対応データロガー装置の試作開発
Development of a Data Logger using Satellite Communication
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■支援の背景
近 年、 製 造 や 物 流 の 現 場 に お け る 搬 送 作 業 の 自 動 化 の た め、 自 律 走 行 搬 送 ロ ボ ッ ト

（Autonomous Mobile Robot、以下AMR）が注目を集めています。一般的にAMRはカメラや
LiDAR等の測域センサを搭載しており、障害物や作業者との衝突を回避しながら自律的に目的地
へと走行します。また、AMRの制御で広く普及しているオープンソースソフトウェアの一つに
ROS（Robot Operation System）があります。ROSでは自律走行に必要な各種プログラムが多数
提供されているうえ、利用者自身が独自のプログラムを追加することも可能です。

㈱メデックは各種省力化装置の開発・製造などを手がけているものづくり企業で、ロボットや
デバイスの制御技術の高度化のために、柔軟な開発が可能なROSの活用を目指しています。そこ
で、ROSを使用した自律走行プログラムの開発方法について技術支援を行いました。

■支援の要点
１．ROSを使用した開発環境の構築
２．安定した自律走行のためのパラメータチューニング方法の検討
３．実習による自律走行プログラムの動作確認
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■支援の成果
１．開発用PCへのROS開発環境および3Dロボットシミュレータの導入方法を支援し、ソフトウェ

アの使用方法やエラーへの対処方法について助言を行いました。
２．自律走行を行うためのアルゴリズムを解説し、安定した走行のためのパラメータチューニン

グ方法について支援しました。
３．シミュレータを使用した実習により、パラメータチューニング前後での自律走行搬送ロボッ

トの走行経路や動作の変化を確認しました。
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技術支援成果21／情報通信・エレクトロニクス・機械システム関連技術／ 2025 短期実用化研究開発

ROSによる自律走行搬送ロボットの制御技術
Control of Autonomous Mobile Robots using ROS
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