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Honda Robotics as a Service Platform Integrates Cloud and Robot Technology

౦　　　࣏　ਉ１

Haruomi HIGASHI

要　　旨

Honda	Raa4	1latGorm とはロϘテΟクεαービεを開

発ɾӡ༻するためのϓラットフΥームである．

ロϘテΟクεαービεߏஙを行͏ための開発΍ӡ༻の؍

఺から，過ڈのA4*.0にΑるσリόリーαービεの࣮ূ࣮

࣮，Αり，ωットϫークݧ ，ڥ؀༺ӡ，ڥங，開発؀ߏڥ؀ݧ

αービεߏஙɾ֦ ுに関するݕ౼す΂͖վળ事߲をಘた．

Honda	Raa4	1latGorm は֤վળ事߲にରして，4*.にΑ

るՔಇエリア֦େおΑͼセΩϡアな௨৴ڥ؀，クラ΢υを

ར༻したεέーラブルなインフラڥ؀，ωットϫーク経༝

でアクセε可能な開発ɾσόッάڥ؀，リモートࢹ؂可能

なӡ༻ڥ؀，A1* ఏڙにΑるαービεߏஙɾ֦ ுڥ؀をఏ

することで，ロϘテΟクεαービεの開発΍ӡ༻をվળڙ

で͖る．

また，Honda	Raa4	1latGormのアーΩテクνϟ΍インタ

フΣーεをࣔすとڞに，ෳ਺のҟなるロϘテΟクεσόイ

εを࿈ܞɾ協ௐさͤる一࿈のσリόリーαービεの事ྫにΑ

り，ίンセϓトであるʮҟ能を繋͙のりしΖʯを࣮ূした．

ABSTRACT

Honda Robotics as a Service Platform is a platform 
for the purpose of developing and operating robotics 
services.

In terms of development and operation for the 
purpose of establishing such services, past verification 
tests of delivery service using ASIMO identified issues 
for further work that required investigation relating to 
the network, the creation of testing environments, the 
development and operational environments, and the 
establishment and expansion of service.

Regarding each of the above issues, the Honda 
RaaS Platform can enhance the development and 
operation of robotics services by providing for a 
secure communication environment and expansion 
of the operating area by means of SIM, a scalable 
inf ras t ructure environment us ing the Cloud, a 
development and debugging environment that is 
network accessible, an operational environment that 
enables remote monitoring, and an environment 
for establishment and expansion of service by API 
provision.

In addi t ion to showing the archi tecture and 
interface of the Honda RaaS Platform, the concept 
of “collaboration of diverse talents all over the 
world” was also proven by case examples of a series 
of delivery services that create collaboration and 
coordination by multiple different robotics devices.

１．͸͡めに

Honda は૑業 100 年を௒える 2050 年を見ਾえて，2017

年にʮ2030 年ビジョンʯをࡦఆした（１）. ここではʮす΂ての

人に，h 生׆の可能ੑが֦がるتͼ をɦఏڙするʵੈք中の

一人ͻとりのh Ҡಈ とɦh ฻らし のɦ進Խをリーυするʵʯと

い͏εテートϝントがࣔされている．

ͦの۩ݱԽのखஈのͻとͭとして，ै དྷの Honda がಘ

意とする多ذに渡るモϊづくりにରし，ϋーυ΢Σアだ͚

ではなく，ιフト΢ΣアにΑるମݧ΍経ݧといったίトづ

くりをؚΉιリϡーション૑ग़力の強Խを図るテーマと

して，2017 年に Honda	Raa4	1latGorm がఏҊされた．ͦ

の୲͏໾ׂは，Honda 社内の様々なアルΰリζム΍アϓリ

έーションにରする先進研究開発の੒Ռを࠶ར༻可能なܗ
１	ライフクリエーションセンター
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で集໿し，す΂ての人にରして໾ཱͭΑ͏にまとめあ͛る

ことで，Honda の中でιフト΢ΣアのՁ஋と重ཁੑを高め

ることである．

２．RPCPUJDT 7JTJPO

Honda のロϘット開発のྺ࢙は 1986 年に̎଍า行の研

究開発からεタートした（Fig. 1）．A4*.0 に代表される

ώϡーマϊイυロϘット研究から生まれるロϘテΟクε技

術，おΑͼԠ༻੡඼の૯শがHonda	RoCoticsである．また，	

A4*.0の開発ではͦれとฒ行してʮ人とڞ存，協ௐして社

会の中で໾にཱͭロϘットʯの࣮ݱに向͚て，ड෇Ҋ内΍

σリόリーαービεのࣗಈԽのための統߹੍ޚシεテムを

開発して͖た（̎），（３）．

2018 年，Honda は৽たなロϘテΟクεのビジョンと

してʮ人のૉ੖らしさが際ཱͭロϘテΟクε社会ʯの࣮ݱ

を目指すことを，3EίンセϓトʮEmpowerɾEYperienceɾ

EmpathZʯとともに発表した（Fig. 2）（̐）．

3EίンセϓトのEmpower とは，人とロϘテΟクεσό

イεがͦれͧれのಘ意ྖҬを׆かして協ಇすることで人に

時間తɾਫ਼ਆతɾ೑ମతな༨༟が生まれ，ͦ の༨༟を৽たな

ํ向にৼり向͚ることで，人はࣗらの可能ੑを֦େしてい

Fig. 1   Honda Robotics history

くことがで͖る，とい͏考えである．EYperience とは，人

がロϘテΟクεを௨してશく৽しいମݧを行い੒長し，ロ

ϘテΟクεσόイεも人からֶͼ，Αり人のためになるΑ

͏にࣗらを੒長さͤていく，とい͏考えである．EmpathZ

とは，ロϘテΟクεσόイεが人をࢥい΍りײڞして，人

が行ಈするためのαϙートを行͏，とい͏考えํである．

このΑ͏な，3E ίンセϓトを࣮ݱするためにはʮ人と

協ௐする人工஌能ʯがඞཁෆ可ܽであると考える .

３．RPCPUJDT BT B SFSWJDF � RBBS

一ൠతに RoCotics	 as	 a	 4ervice（Raa4）とはʮロϘテΟ

クεの機能をクラ΢υ経༝でఏڙすることʯとされる．こ

れは，高ෛՙॲ理をクラ΢υڥ؀にݞ代Θりさͤることで

ロϘットଆのॲ理ෛՙをܰݮする（オフローυで͖る）こ

とがで͖る，とい͏考えํである．ͦ れにՃえ，Honda で

は Raa4 を༻いるとओに下記の三ͭのϝリットがあると考

えた .

（１）	ロϘットのڞ௨؅理にΑる開発ɾӡ༻のޮ率Խ

（̎）	ロϘットのՔಇঢ়گにԠじたॊೈなίεト؅理

（３）	৽機能のܧଓతなアッϓσート

（１）では，ロϘットの؅理΍ӡ༻を行͏ためのج本機能

をڞ௨Խして࠶ར༻することで，ロϘットαービεの開発

΍ӡ༻のޮ率を向上さͤる．

（̎）では，ྫ えばロϘットをར༻した෼だ͚ίεトࢉܭ

を行͏ैྔ՝ۚなどを可能にする．

（３）では，ロϘット΍クラ΢υ上のιフト΢Σアをܧଓ

తにߋ৽することで，最৽のঢ়ଶにする．これにΑり，ސ

٬のχーζ΍ཁ๬にରしてロϘットαービεをॊೈにରԠ

さͤることがで͖る .

４．)POEB RBBS 1MBUGPSN CPODFQU

RoCotics	Vision を࣮ݱするためには，人を中心とした

ෳ਺のҟなるロϘットの協ௐと࿈ܞがඞཁෆ可ܽであり，

Honda だ͚ではなく様々な開発ύートφのロϘット΍シ

εテムをシームϨεにͭな͙ことが重ཁである．Honda

は $E4	 2019 にて，RoCotics	Vision であるʮ人のૉ੖ら

しさが際ཱͭロϘテΟクε社会ʯと 3E ίンセϓトおΑͼ

$ooperative	 *ntelliHence（$*）を࣮ݱするためのϕーεシε

テムとして，Honda	Raa4	1latGorm	$onceptを発表した（̑）．

Honda	Raa4	1latGorm とは，ロϘテΟクεαービεを

開発ɾӡ༻を༰қに行͏ためのϓラットフΥームである．

これは，σータ஝積ɾڞ༗，௨৴੍ޚ，ঢ়ଶભҠ؅理，ロ

Ϙット間࿈ܞなどのڞ௨機能を，インタフΣーεである

Application	1roHramminH	 *nterGace（A1*）΍ιフト΢Σア

開発Ωットである4oGtware	Development	,it（4D,）として

ఏڙする（Fig. 3）．Fig. 2   3E concept
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Fig. 3   Honda RaaS Platform conceptual diagram

Fig. 5   Issues in building ASIMO delivery service

さらに，Honda	Raa4	1latGorm はʮҟ能を繋͙のりしΖʯ

とい͏ίンセϓトを掲͛ている．これは様々な໾ׂ΍機能

のҟなるロϘット΍シεテムをͭな͗，૬ޓに協ௐさͤる

ことにΑって，୯一のロϘットではෆ可能なαービεの࣮

を目指すίンセϓトである．すなΘͪ，様々なロϘットݱ

ϝーΧ΍αービεインテάϨータなどとڞに，ϓラット

フΥームをҭてながら，ロϘテΟクεαービεを多くの人

がྔ࢈で͖る࢓૊みをߏஙすることが目指す΂͖ΰールと

なる（̑）-（̔）.

ιフト΢Σアを，ロϘット؅理༻の 1$（σϓロイ 1$）に

Ҡした後，さらに1$からロϘットに転ૹするඞཁがあっ

た．ͭ まり，ロϘットのιフト΢Σアをߋ৽するϓロセε

に෺理తなख作業がೖるためࣗಈԽで͖ず，൥ࡶとなっ

ていた．

ӡ༻ڥ؀に関しては，ӡ༻ࢹ؂༻の؅理αーόをڌ఺ご

とにઃஔして，ӡ༻ࢹ؂のオペϨータをアαインするඞཁ

があった．ͭ まり，ڌ఺が増えるごとにαーόߏங作業අ

΍ӡ༻人݅අのίεトが増Ճする࢓૊みとなっていた．

αービεのߏங΍֦ுに関しては，本࣮ূシεテムは

A4*.0 のσリόリーαービε༻に作りこまれており，も

しଞに৽しいαービεをߏஙしたい৔߹は，৽たにシε

テムから作り直すඞཁがあった．ͭ まり，৽نαービεを

開発する৔߹には৽たにシεテムの開発ίεトがֻかり，

またαービεを֦ுする৔߹であっても，A4*.0 ΍؅理

αーόのϋーυ΢Σアリιーεの੍໿にΑり，֦ ுで͖る

機能΍ॲ理にݶքがあり，ͦ の֦ுੑにはݒ೦があった．

Ҏ上，この࣮ূ࣮ݧでロϘテΟクεαービεの開発΍ӡ

༻に関する様々なվળ事߲をಘることがで͖た．

５．ϩϘςΟクスαʔϏス構ங࣮ݧ

Honda	Raa4	1latGorm を༻いて࣮ݱするロϘテΟクε

αービεをݕ౼する上で，様々な஌見とؾ෇͖をಘるため

に，過ڈに࣮ࢪしたσリόリーαービεの࣮ূ࣮ݧからվ

ળ事߲のநग़を行った．۩ମతには，ෳ਺୆の A4*.0 が

࿈ܞして，དྷ٬者からの஫文にΑってґཔされたҿみ෺を

੮までӡͿαービεで，੨山と࿨ޫ市にあるHonda の̎ڌ

఺において行Θれた（Fig. 4）．

ಘられたվળ事߲を下記にࣔす（Fig. 5）．

ωットϫークに関しては，࣮ ではロϘットのՔಇエリݧ

アが԰内ۭ間にݶられていたが，࣮ݱには԰外Ҡಈをؚめ

た௨৴ڥ؀の֬อがඞཁとなる．また，ωットϫークごと

にೝূํ๏がҟなるため，統一తなセΩϡリテΟ֬อにも

ෆ҆があった．

ஙに関しては，ෳ਺୆のロϘットを੨山とߏڥ؀ݧ࣮

࿨ޫ市の֤ڌ఺でӡ༻するため，ڌ఺ごとに؅理αーόを

༻意し，ՔಇさͤるロϘットごとにઃఆを行͏ඞཁがあっ

た．ͭ まり，αーόઃஔに時間がֻかる͏え，さらにઃఆ

มߋのख間もֻかっていた．

開発ڥ؀に関しては，ロϘットのιフト΢Σアߋ৽に，

ωットϫークが༗ޮに׆༻で͖なかった．۩ମతには，あ

らかじめ෺理తな 64# ϝモリにೖれたロϘットのߋ৽

Fig. 4   Tea delivery service by ASIMO
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Fig. 6   Approach of Honda RaaS Platform

６．)POEB RBBS 1MBUGPSN のಛ௃

վめて，Honda	Raa4	1latGorm とはʮロϘテΟクεαー

ビεを開発ɾӡ༻するためのϓラットフΥームʯである．

Honda	Raa4	1latGorm では，A4*.0のσリόリーαービ

εの࣮ূ࣮ݧからಘられたロϘテΟクεαービεの開発΍

ӡ༻に関するվળ事߲にରして，下記のͭޒのアϓローν

にΑりվળとղ決を図った（Fig. 6）．

（１）	4*.にΑるՔಇエリア֦େとセΩϡアな௨৴ڥ؀

（̎）	クラ΢υをར༻したεέーラブルなインフラڥ؀

（３）	ωットϫーク経༝でアクセε可能な開発ڥ؀

（̐）	リモートࢹ؂可能なӡ༻ڥ؀

（̑）	A1* ఏڙにΑるαービεߏஙɾ֦ ுڥ؀

ωットϫークのվળ事߲にରしては，（１）のアϓロー

νΑり，ロϘットにରしてHonda	Raa4	1latGorm がఏڙす

る4*.を༻いてセルラー௨৴を行͏ことで，8iFi ྖҬҎ

外でも௨৴で͖るΑ͏にする．これにΑり，ロϘットは԰

内と԰外の様々な৔所でωットϫークに઀ଓすることが可

能になりՔಇエリアが広がる．また，֤ ロϘットの 4*.৘

報を༻いてσόイεೝূを行い，インターωットを経༝す

ることなくセルラーճઢ経༝で௨৴で͖ることで，ロϘッ

トとクラ΢υの間でセΩϡアな௨৴をཱ֬することがで͖

る．Honda	Raa4	1latGorm のセΩϡア௨৴は4*.にΑる

セルラー௨৴と8iFi ௨৴の྆ํをΧόーすることがで͖

る．8iFi の৔߹は，インターωットを経༝する際にHonda	

Raa4	1latGorm から発行されるೝূにඞཁなセΩϡリテΟ

トークンを༻いることで，セΩϡリテΟを向上さͤる．

ஙのվળ事߲にରしては，（̎）のアϓローߏڥ؀ݧ࣮

νΑり，クラ΢υڥ؀を༻いることでॲ理能力にԠじた

ಈతなࢉܭリιーεの増Ճ΍ෛՙ෼ࢄが可能（εέーラブ

ル）なインフラڥ؀をఏڙする．また，ڌ఺ごとのαーό

にݸผにロάインすることなく，8eC ブラ΢βがあれば

೚意の୺຤から Honda	 Raa4	 1latGorm の 8eC	 (6* にア

クセεしてڌ఺ごとのロϘットの登࿥΍؅理を༰қに行

͏ことがで͖る．

開発ڥ؀のվળ事߲にରしては，（３）のアϓローνΑ

り，開発した৽しいιフト΢Σアをωットϫーク経༝でロ

Ϙットがར༻可能なঢ়ଶにで͖ることでૉૣくܧଓతな

開発΍վ修が可能になる．また，開発者は೚意の୺຤から

4*. 経༝でロϘットにリモートロάインすることがで͖

て，ロϘットのઃఆมߋ΍ロάにアクセεしてσόッάを

行͏ことがで͖る．

ӡ༻ڥ؀のվળ事߲にରしては，（̐）のアϓローνΑ

り，オペϨータは཭れた৔所からリモートでロϘットの

Քಇঢ়گを֬ೝしてࢹ؂することがで͖ることで，ޮ 率

తな一括ࢹ؂が可能になる．また，8eC	A1* ΍ 4D, を௨

してӡ༻ڥ؀を様々な外部シεテムと࿈ܞさͤることが

で͖る．

αービεߏஙίεトのվળ事߲にରしては，（̑）のア

ϓローνΑり，Honda	Raa4	1latGorm がఏڙする8eC	A1*

を༻いて，ར༻者のクラ΢υڥ؀（Ҏ下，6serʟs	$loVd）と

シεテム࿈ܞを行い，ロϘテΟクεαービεを機能֦ுす

ることがで͖る．これにΑり，Honda	Raa4	1latGorm がఏ

存ط，本機能にՃえて，৽しい機能を開発したりجするڙ

のαービεを֦ுしたりすることがで͖る．また，機ցֶ

श΍ A* ॲ理΍シεテムをԣ断するなどの高ෛՙなॲ理を

クラ΢υڥ؀にオフローυ（ෛՙ෼ࢄ）で͖ることで，ྫ

えば，ಛఆの人を୳して԰外にܴえに行くためにଞの外部

シεテムと࿈ܞしてಛఆの人のҐஔ৘報をऔಘするなど，

様々なϢーεέーεを࣮ݱで͖る可能ੑが֦がる．

�.1. )POEB RBBS 1MBUGPSN の໾ׂ
Honda	 Raa4	 1latGorm のओな໾ׂの一ͭは઀ଓされて

いるロϘットのঢ়ଶを೺Ѳしてద切にタεクをৼり෼͚

て指ࣔすることである．ྫ えば，お஡ग़しσリόリーαー

ビεの৔߹はશମシφリオを࣮行する中で֤ロϘットへ

のタεク؅理指੍ࣔޚを໾ׂとして୲͏．֤ ロϘットは

Honda	 Raa4	 1latGorm のタεク؅理指੍ࣔޚからのタε

ク指ࣔをड͚て，お஡を積Ή，お஡をӡͿなどのタεクを

する．す΂てのタεクはࢪ࣮ Honda	 Raa4	 1latGorm で؅

理されており，開発者΍ӡ༻者は Honda	 Raa4	 1latGorm

の 8eC	 (6* ը໘でタεクの࣮ࢪঢ়گを֬ೝすることが

で͖る（Fig. 7）．

Honda	Raa4	1latGorm の8eC	(6* ը໘はロϘットのݱ

のঢ়ଶをࣔすࡏݱ地をࣔす地図ʤFig. 7(a)ʥとロϘットのࡏ

ロϘットリεトʤFig. 7(b)ʥにΑってߏ੒されている．

ロϘットリεトにはロϘットのタεクのঢ়ଶなどが؅理

されており，ロϘットのタεクにߋ৽があった৔߹は，ର

৅のロϘットのラインが੨৭でフラッシϡ఺໓するとಉ

時にタεクがߋ৽される．ྫ えば，ίϛϡχέーションロ

Ϙットが஫文をड͚た後，Honda	Raa4	1latGorm からϫΰ

ンロϘットのタεクが଴機から഑ૹにߋ৽されるྫをࣔす

（Fig. 8）．
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Fig. 7   Web GUI configuration

Fig. 8   Honda RaaS Platform sends task

Fig. 10   System architecture diagram

能全体૾ػ .2.�
Honda	Raa4	1latGorm のσリόリーαービεでར༻され

た機能શମ૾を੔理すると下記のΑ͏になる（Fig. 9）．

（１）	4*.にΑるೝূとTL4อޢされたセΩϡア௨৴

（̎）	ロϘットσータの6serʟs	$loVd への転ૹڥ؀

（３）	ロϘットのタεクঢ়ଶ΍Ґஔ৘報の可ࢹԽ

（̐）	A1* を༻いたαービεシφリオアϓリの作੒

�.3. ΞʔΩςクνϟとΠϯλϑΣʔス
Honda	Raa4	1latGorm のશମ૾を理ղするためのアーΩ

テクνϟを下記にࣔす（Fig. 10）．Honda	Raa4	1latGorm は

インフラεトラクνϟαービε૚，アϓリέーションαー

ビε૚，インタフΣーε૚の三ͭのϨイϠでߏ੒される．

インフラεトラクνϟαービε૚では，ओにωットϫーク

΍ೝূに関Θる機能が࣮૷されている．アϓリέーション

αービε૚では，8eC	A1* ΍8eC	(6* でඞཁな機能に関

Θる様々なアϓリέーションが࣮૷されている．

今ճはओにインタフΣーε૚に関してઆ明を行͏．イ

ンタフΣーε૚では，Honda	Raa4	1latGorm をར༻する

ためのインタフΣーεとして，ロϘットにରして，4*.

と ciroCot-sdL をఏڙする．ロϘット開発者は開発するロ

Ϙットに 4*. をૠして，ciroCot-sdL を૊みࠐΉことで

Honda	Raa4	1latGorm に઀ଓすることがで͖る．ciroCot-

sdL はϓロάラϛンάޠݴ pZthon で࣮૷された4D,であ

る．ciroCot-sdL はओに௨৴に関Θる機能をఏڙしており，

Honda	Raa4	1latGorm とロϘット間のೝূ΍௨৴ϓロトί

ル（HTT1΍.2TTなど）をӅณしたιフト΢Σアになっ

ている．また，ロϘットの௨৴ϛυル΢ΣアであるR04（̕）

向͚の R04ϊーυもఏڙしている．これにΑりR04を༻

いたロϘット開発者は，R04	Topic ௨৴を行͏ことで，ク

ラ΢υをඞཁҎ上に意ࣝすることなく，クラ΢υに઀ଓさ

れているଞのロϘットとの࿈ܞɾ協ௐのためのϓロάラϛ

ンάを行͏ことがで͖る．

6serʟs	$loVd にରしては，8eC	A1* ΍ ciraas-sdL（pZthon

クライアントアϓリέーション）をఏڙする．αービεイン

テάϨータは8eC	A1* ΍ ciraas-sdL を༻いてロϘテΟク

εαービεをߏஙすることがで͖る．Honda	Raa4	1latGorm

がロϘットからड͚औったσータは6serʟs	$loVd のεト

リームαービεに転ૹされる．6serʟs	$loVd ではϢーβが

Honda	Raa4	1latGorm の8eC	A1* を༻いてࣗ༝にアϓリ

έーションをߏஙすることがで͖る．8eC	A1* は，8eCシ

εテムのHTT1インタフΣーεであるRE4T	A1* として

ઃܭされている．ciraas-sdL は，6serʟs	$loVd 上でର話తに

Fig. 9   Overall function
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Fig. 11   How to build robotics service on AWS

Fig. 13   Battery notification from robot with State API

ϓロάラϛンάを行͏ための機能をఏڙする．

ӡ༻者の1$΍タブϨットなどのӡ༻クライアントシε

テムにରしては，8eC	(6*をインタフΣーεとしてఏڙす

る．ӡ༻ڥ؀をར༻したいオペϨータは，೚意のσόイε

から8eC	(6* にアクセεすることでロϘットの登࿥΍Ґ

ஔ৘報などを೺Ѳしながらӡ༻ࢹ؂を行͏ことがで͖る．

�.4. ϩϘςΟクスαʔϏスの構ங方法
Honda	Raa4	1latGorm のར༻者であるロϘテΟクεαー

ビεをߏஙしたいエンジχアは，6serʟs	$loVd を༻意して

アϓリέーションを࣮૷するඞཁがある．ྫ えば，6serʟs	

$loVd としてAma[on	8eC	4ervices	（A84）（10）のクラ΢υ

ஙする事ྫをҎ下ߏを༻いてロϘテΟクεαービεをڥ؀

にࣔす（Fig. 11）．

6serʟs	$loVdଆでロϘットからアッϓローυされたσー

タεトリームをड͚るためには，A84 のσータ転ૹαー

ビεであるAma[on	,inesis	Data	 4treams（11）を༻いる．ま

た，今ճのΑ͏なお஡ग़しαービεのシφリオは，A84

上にアϓリを༰қにߏஙで͖るαービεである A84	

LamCda（12）を༻いてϓロάラϛンάを行͏．

これにΑりA84エンジχアは༰қにロϘテΟクεαー

ビεのシφリオを࣮૷して，お஡ग़しαービεҎ外にも，

ड෇αービε΍Ҋ内αービεなどのロϘテΟクεαービε

をߏஙすることがで͖る．

�.5. スέʔϥϒϧなΞʔΩςクνϟ
Honda	Raa4	1latGorm は A84ڥ؀にߏஙされている

（Fig. 12）．Honda	Raa4	1latGorm の中でಛにίアとなる

ίンϙーωントとしては，RoCot	.anaHer，AVthentication	

.anaHer，0Cject	.anaHer がある．

RoCo t	 .anaHer はロϘット登࿥৘報の؅理を行͏．

AVthentication	.anaHer はロϘットのೝূ؅理を行͏．

0Cject	.anaHer はσータの؅理を行͏．ͦ れらを௨して，

ロϘット؅理者はHonda	Raa4	1latGorm の8eC	$onsole

（؅理者༻(6*）にアクセεして，ロϘットの௥Ճ΍࡟আな

どの؅理を行͏ことがで͖る．また，ロϘットのӡ༻者は

.anaHed	(6*	（8eC	(6*）にアクセεすることでロϘテΟ

クεαービεのӡ༻を行͏ことがで͖る．

Honda	Raa4	1latGorm には様々な৔所の様々なロϘット

からのಉ時ฒྻతなアクセεが想ఆされる．アクセεが集

中する可能ੑが高いίンϙーωントは，トラフΟックをࣗ

ಈతに෼ࢄするElastic	Load	#alancinH（EL#）（13）にΑるෛ

ՙ෼ࢄとԾ想ԽαービεであるAma[on	Elastic	 $ontainer	

4ervice（E$4）（14）上に഑ஔされたίンテφ؅理πールの

DocLer が行ΘࡦにΑり，オートεέールするためのରڥ؀

れている．

�.�. A1* とϢʔスέʔス
Honda	 Raa4	 1latGorm がఏڙする A1* のྫとして，

4tate	A1* と 0Cject	 4toraHe	A1* の二ͭのA1* とͦれͧ

れをར༻した際のϢーεέーεྫを下記にࣔす．

�.�.1. SUBUF A1*
4tate	 A1* を༻いると，ロϘットのঢ়ଶをઃఆɾऔಘす

ることがで͖る．Ϣーεέーεとしては，ロϘットのόッ

テリー৘報のऔಘ΍ロϘットにタεクをઃఆするέーε

をࣔす．

ロϘットは4tate	A1* を༻いて，下記の Fig. 13にࣔす

௨り，ロϘットのόッテリー৘報をHonda	Raa4	1latGorm

経༝で 6serʟs	$loVd までૹ৴することがで͖る．ここで

はʠCatterZʡとい͏Ωーでʠ20ʡ（��）とい͏஋をૹ৴してい

る．σータの転ૹは ciroCot-sdL を༻いて，ܰ ྔ௨৴ϓロ

トίルである.2TTで௨৴されるʤFig. 13図中 (1)ʥ．こ

こでロϘットがૹ৴した஋ \ʠCatterZʡ:20^ は Honda	Raa4	

1lat Gorm 上の D# に֨ೲされるʤFig. 13図中 (2)ʥ．次

にHonda	Raa4	1latGorm 経༝で6serʟs	$loVd の Ama[on	

Fig. 12   Cloud architecture diagram
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Fig. 14   Set task with State API from User’s Cloud

,inesis	Data	4treams に転ૹされるʤFig. 13図中 (3)ʥ．

また，6serʟs	 $loVd からロϘットにタεクをઃఆする

流れを Fig. 14にࣔす．ここでは，Fig. 13Αりόッテリー

৘報のྔ࢒が 20� とগなくなって͖たため，ॆ ిεテー

ションにロϘットがҠಈするΑ͏にタεク指ࣔをઃఆす

る．σータの転ૹはHTT14ϓロトίルで࣮行されるʤFig. 

14図中 (1)ʥ．	6serʟs	$loVd の中でϓロάラϛンάされた

A84	LamCda からૹ৴を行った஋ \ʠCatterZʡ:20
ʠtasLʡ:

ʠ(oTo4tationʡ̂は，Honda	Raa4	1latGorm 上の D#に֨ೲ

されるʤFig. 14図中 (2)ʥ．ͦ して，Honda	Raa4	1latGorm

経༝でロϘットに.2TT ϓロトίルでタεク指ࣔの஋が

転ૹされるʤFig. 14図中 (3)ʥ．
Fig. 13，Fig. 14の4tate	A1* を༻いることで，ロϘット

のঢ়ଶをઃఆɾऔಘすることがで͖る．ロϘットのঢ়ଶは

ৗにHonda	Raa4	1latGorm 上で؅理されており，ロϘット

とクラ΢υの間でঢ়ଶをಉظするロϘットシϟυ΢とݺば

れる࢓૊みを࣮૷することで࣮ݱしている．これにΑりロ

Ϙットとクラ΢υがద切にロϘットのঢ়ଶをಉظして؅理

することがで͖る（Fig. 15）．

�.�.2. 0CKFDU SUPSBHF A1*
0Cject	4toraHe	A1*を༻いると，ロϘットとHonda	Raa4	

1latGorm の間で૒ํ向にେ͖なσータのૹड৴を行͏こと

がで͖る．Ϣーεέーεとしては，6serʟs	$loVd から地図

σータをロϘットに഑৴するέーεをࣔす（Fig. 16）．

ロϘットが࣮ۭ間でҠಈするためにはロϘット༻の地

図σータがඞཁであるが，一ൠతに地図σータはσータα

イζがେ͖いため一括؅理を行͏．この地図σータをڞ௨

σータとしてロϘットに഑৴で͖るΑ͏にするために，༧

め6serʟs	$loVd にアッϓローυされているものとすڥ؀

るʤFig. 16図中 (1)ʥ．

地図σータは，6serʟs	$loVd LamCda	のA84ڥ؀ か

ら 0Cject	4toraHe	A1* を༻いてHonda	Raa4	1latGorm に

HTT14ϓロトίルにて転ૹされʤFig. 16図中 (2)ʥ，Honda	

Raa4	1latGorm は転ૹされた地図フΝイルをD#に֨ೲす

るʤFig. 16図中 (3)ʥ．

ここで，Honda	Raa4	1latGorm は指ఆされたロϘットに

ରして，.2TTϓロトίルで地図σータのμ΢ンローυ先

の6RLを発行するʤFig. 16図中 (4)ʥ．

ロϘットは೚意の҆શなタイϛンά，ྫ えば，ॆ ిε

テーションにؐؼしたタイϛンάで，HTT14 ϓロトίル

経༝で地図σータをμ΢ンローυすることがで͖るʤFig. 

16図中 (5)ʥ．

ロϘットはো֐෺をආ͚てҠಈするなどৗに様々なॲ理

を行っているため，Honda	Raa4	1latGorm がׂりࠐみでେ

͖な地図σータを഑৴してしま͏とط存のॲ理にӨڹをٴ

΅してしま͏可能ੑがあるが，このΑ͏に0Cject	 4toraHe	

A1* を༻いるとେ͖なσータも҆શにロϘットに഑৴する

ことがで͖る .

Fig. 15   State synchronization with robot shadows

Fig. 16   Map distribution using Object Storage API

̓．࣮ 証ྫࣄ

Ҏ下にHonda	Raa4	1latGorm にΑる࣮ূ事ྫをࣔす．

�.1. αʔϏスの෼ղと࠶構ங
今ճはHonda	Raa4	1latGorm にΑるʮҟ能を繋͙のりし

Ζʯとい͏ίンセϓトを࣮ূするために，ෳ਺のҟなるロ

ϘテΟクεσόイεを࿈ܞɾ協ௐさͤることにΑり，一࿈

のシームϨεなαービεߏங事ྫとして，お஡ग़しのσリ

όリーαービεの࣮૷ྫをࣔす．

まず，過ڈに行った A4*.0 のお஡ग़しのσリόリー

αービεを，୯一のαービεとい͏؍఺から三ͭのαービ

εに෼ղを行った（Fig. 17）．

（１）	஫文をड͚るαービε（ίϛϡχέーションロϘット

が୲౰）
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Fig. 17   Assigning role for each service to robot

Fig. 19   Request tea delivery service

（̎）	お஡を積Ήαービε（アームロϘットが୲౰）

（３）	お஡をӡͿαービε（ϫΰンロϘットが୲౰）

過ڈの࣮ূ࣮ݧではA4*.0が１୆です΂てを࣮ࢪして

いたが，三ͭに෼ղしたαービεを，三୆のҟなる໾ׂを

࣋ったロϘットにΑって࿈ܞɾ協ௐさͤた一࿈のαービε

として，お஡ग़しのσリόリーαービεをߏ࠶ஙした．次

にこれらの三୆のロϘットに4*.と 4D,をインεトール

してHonda	Raa4	1latGorm に઀ଓを行った．また，開発者

とӡ༻者が೚意の୺຤からHonda	Raa4	1latGorm に8eC

経༝でアクセεで͖るΑ͏にした．

このΑ͏にロϘットも人もHonda	Raa4	1latGorm にア

クセεで͖るڥ؀をߏஙした．これにΑり，す΂てのロ

ϘットをHonda	Raa4	1latGorm 上で؅理で͖ることと，ロ

ϘテΟクεαービεを࣮ݱするためのシφリオをクラ΢υ

上で࣮૷して੍ޚすることで，クラ΢υとロϘテΟクεσ

όイεが一ମとなってαービεを࣮ݱで͖るܗでの༥߹を

．した（Fig. 18）ݱ࣮

�.2. αʔϏス͝とのۀ࡞෼୲
Honda	Raa4	1latGorm を༻いてෳ਺のҟなるロϘット

を協ௐさͤたお஡ग़しのσリόリーαービεの࣮ূ࣮ݧを

行った．

下記に，஫文をड͚るαービε（Fig. 19	-	Fig. 20），お஡

を積Ήαービε（Fig. 21	 -	Fig. 22），お஡をӡͿαービε	

（Fig. 23	 -	Fig. 25）	の三ͭのαービεに෼͚て࣮ࢪしてい

る様子をࣔす .

Fig. 18   Fusion of cloud and robotics device

Fig. 20   Acceptance of service request

Fig. 21   Start the task of grabbing tea

Fig. 22   Grab tea up and give to wagon robot
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Fig. 23   Deliver tea to staff seat

Fig. 26   Role sharing between robot and cloud

の検討՝୊ޙࠓ．̔

ಉ一ڥ؀内でෳ਺のロϘットが࿈ܞしてαービεをఏڙ

するωットϫークロϘットシεテムの࣮ݱに関して，֤ ロ

Ϙットのタεク，Ҡಈ経࿏，࿈ܞシφリオのௐ੔がඞཁで

ある（15）．

また，Honda	Raa4	1latGorm にΑって࣮ݱされるロϘ

テΟクεαービεは4*.΍クラ΢υڥ؀を༻いることで，

԰内外の広ൣғにおいて様々なڥ؀下でのαービεを࣮ݱ

するためのアーΩテクνϟઃܭ΍リιーε഑෼のௐ੔がඞ

Fig. 24   Tea delivery notification by communication robot

Fig. 25   Staff member receives tea

ཁになってくることが想ఆされる．

ྫえば，԰外で人を୳す৔߹は多くのロϘット΍ *oT Χ

ϝラのը૾をऔಘして，クラ΢υ上で人をೝ ɾࣝಛఆして，

σータ΍地図σータなどの様々な৘報からͦの৔所ڥ؀

までの最దな経࿏をࢉग़する高ෛՙॲ理がඞཁになって

くる．一ํで，人を୳す໾ׂのロϘットはͦのҐஔ৘報を

ड৴して経࿏௨りにҠಈするだ͚の௿ෛՙॲ理を行えばΑ

い，などのॲ理ෛՙのௐ੔が考えられる .

クラ΢υڥ؀ではロϘット内部のݶられたϋーυ΢Σア

リιーεとൺֱしてݯࢿࢉܭを๛෋にར༻することがで͖

るが，ロϘットとクラ΢υの間で௨৴が発生するため，リ

アルタイムੑがଛなΘれる．一ํで，ロϘット内部のϋー

υ΢Σアリιーεを༻いてॲ理を行͏とリアルタイムੑ

΍ଈԠੑは高いが，ݯࢿࢉܭに੍໿が発生する，とい͏ト

Ϩーυオフがある .

ͦのため，ϢーεέーεにԠじて，どのΑ͏にݯࢿࢉܭ

の഑ஔを行͏かのόランεを考えてアーΩテクνϟઃܭを

行͏ඞཁがある．

େ࿮の指਑としては，ྫ えば，ෳ਺のロϘットをまたい

だシφリオ੍ޚ΍େ局తなロϘットのҠಈ先のࢉܭはෳ

ݯࢿࢉܭをඞཁとするためクラ΢υ上の๛෋なࢉܭなࡶ

を׆༻する．また，Αりリアルタイムੑがඞཁなॲ理，ྫ

えば，ো֐෺のݕग़とճආ΍，人とのインタラクションな

どはロϘットଆでॲ理を行͏ことが๬ましいと考えられ

る（Fig. 26）．

̕．まとめ

Honda	Raa4	1latGorm とはʮロϘテΟクεαービεを開

発ɾӡ༻するためのϓラットフΥームʯである．

本稿では，Honda	Raa4	1latGorm のアーΩテクνϟ΍イ

ンタフΣーεをࣔすとڞに，ίンセϓトであるʮҟ能を繋

͙のりしΖʯをෳ਺のҟなるロϘテΟクεσόイεを࿈ܞɾ
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協ௐさͤることで，一࿈のσリόリーαービεの࣮ূ事ྫ

としてࣔした．

Honda	Raa4	1latGorm の導ೖにΑり，4*.にΑるՔಇエ

リア֦େおΑͼセΩϡアな௨৴ڥ؀，クラ΢υをར༻した

εέーラブルなインフラڥ؀，ωットϫーク経༝でアクセ

ε可能な開発ɾσόッάڥ؀，リモートࢹ؂可能なӡ༻؀

*A1，ڥ ఏڙにΑるαービεߏஙɾ֦ ுڥ؀をఏڙするこ

とでロϘテΟクεαービεの開発΍ӡ༻をվળで͖ること

をࣔした（Table 1）．

今後は様々なϢーεέーεの࣮ূ࣮ݧを௨して，ロϘ

テΟクεαービεの開発とӡ༻にඞཁな機能΍πールを֦

ॆしていくඞཁがある．またɺ԰内԰外の様々なエリアの

ϢーεέーεにରԠで͖るΑ͏に，5( ωットϫークの׆

༻΍ロϘットとクラ΢υ間でॊೈにリιーε഑෼が可能な

アーΩテクνϟઃܭのվ修をܧଓしていくඞཁがある．

1�．͓ ΘΓに

Honda としてはॳめてのʠιフト΢ΣアϓラットフΥー

ムʡとい͏ίンテンπをάローόルに発৴した．

Honda が掲͛る 2030 年ビジョン΍RoCotics	Vision を

するためには，Hondaݱ࣮ 一社だ͚ではなく，様々なύー

トφとのエίシεテムのߏஙがඞ須である．ͦ のためにロ

ϘテΟクεྖҬはもͪΖΜのこと，クラ΢υ΍ *oT に関Θ

る様々なエンジχア΍ϓロフΣッショφルにHonda	Raa4	

1latGorm のことを஌って௖͖，ײڞと協力を௖͖ながらڞ

に੒長さͤていくことがඞཁである．

本稿がHonda	Raa4	1latGorm のʮҟ能を繋͙のりしΖʯ

としての۩ମతなಇ͖か͚の一ॿとなれば幸いである．
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