广东省智能机器人产业的分析与思考

——基于专利的视角
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摘要：全面采集智能机器人领域的专利文献，对智能机器人领域的全球专利申请态势、主要研发机构、热点技术及核心专利进行统计分析；在此基础上，对国内及广东省智能机器人领域的专利申请态势、主要研发机构及专利类型进行统计，并结合内容分析法、对比分析法，采用定量与定性相结合的方法对广东省智能机器人产业的创新环境、行业标准基础、技术研发水平进行分析；在揭示广东省智能机器人产业技术现状、预测产业技术发展趋势的基础上提出相关对策建议，为政府有关管理部门和相关科研人员把握智能机器人产业技术现状、科学研判发展趋势、制定相关政策提供参考。
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Analysis And Thinking about The Industry Of Intelligent Robots Of Guangdong
—Based On View of Patent
HE Jing,CAI Lichao

(GuangDong Institute of Scientific & Technical Information，Guangzhou 510033, China)
Abstract: A comprehensive collection of patent documents in the field of intelligent robot, in the field of intelligent robots in global patent application situation, main research institutions, hot technology and core patents were analyzed; on this basis, the domestic and Guangdong Province in the field of intelligent robots patent application situation, the main R & D institutions and patent type statistics, combined with the method of content analysis, comparative analysis, analysis of qualitative and quantitative method of Guangdong province intelligent robot industry innovation environment, industry standard basis, the level of technological development; puts forward countermeasures and suggestions in Guangdong Province, to reveal the basis of current situation of smart robot industry technology forecasting technology industry development trend, formulate relevant to relevant government departments and related the researchers to grasp the current situation, the industrial robot intelligent technology development trend, scientific judgments Policy reference.
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1 研究背景
2013年底，全球信息技术研究和分析机构Gartner提出，“智能机器时代将成为IT史上最具颠覆性的时代”，智能机器将加速消费化。作为衡量一个国家科技创新和高端制造业水平的重要标志，智能机器人产业受到世界各国的高度关注。近年来，随着深度学习算法在语音和视觉识别技术的突破，智能机器人的研究引起了政府、企业以及学者的高度重视，我国发展智能机器人产业的政策扶持力度也日益加大。习近平总书记指出，机器人是“制造业皇冠顶端的明珠”。2013年，工业和信息化部印发《关于推进工业机器人产业发展的指导意见》，提出了到2020年，形成较完善的工业机器人产业体系，并设定了市场占有率、具有国际竞争力的龙头企业和配套产业集群的具体数量指标。2015年，国务院发布的《中国制造2025》中提出，重点突破机器人本体、减速器、伺服电机、控制器、传感器与驱动器等关键零部件及系统集成设计制造等技术瓶颈；随后，工业和信息化部、发展改革委、财政部联合发布《机器人产业发展规划（2016—2020年）》，将机器人作为我国重点发展领域进行总体部署。在一系列政策支持下以及市场投资的拉动下，我国机器人产业蓬勃发展。
至今，虽然我国的智能机器人产业已经取得了长足进步，但与发达国家相比，还存在一定差距。有关数据显示，2012年，日本机器人产业产值约为3 400亿日元，占据全球市场份额的50%。我国尤其是广东省目前在智能机器人相关产业的突出问题主要表现在：产业链的关键环节缺失，零部件中高精度减速器、伺服电机和控制器等依赖进口；核心技术创新能力薄弱，高端产品质量的可靠性低；机器人推广应用难，市场占有率亟待提高；企业“小、散、弱”问题突出，产业竞争力缺乏；机器人标准、检测认证等体系亟待健全等方面。因此，对广东省智能机器人产业领域开展专利分析，对揭示广东省智能机器人产业技术现状以及支撑相关政策的制定具有重要的现实及战略意义。
2 文献综述
2.1 概念界定

Austin, 陈勇提出[1]，智能机器这种技术一般基于经验采取行动，并非完全依赖人类的指令（它能够自我学习），能够创造意想不到的结果。杜鹃指出[2]，智能机器，即在感知、思维等方面能够自主地或交互地执行各种拟人工作，实现自感知、自学习、自决策的机器。国际标准化组织中的一个有关机器人的工作小组对智能机器人的定义是：能够根据感觉机能和认识机能而自行决定行动的机器人称为智能机器人。本文认为，智能机器或智能机器人，是指不完全依赖于人们的指令，能够在各类环境中，通过感知、学习等方式，实现自感知、自学习、自决策，从而能够自主地或交互地完成各种拟人工作的机器。在本文中作者认为，智能机器与智能机器人是同一个概念，其内涵是等价的。通常意义所指的机器人都暗指具有智能特性，所以本文中的智能机器、智能机器人、机器人在内涵上具有一致性。无特别情况，视为同一概念，不另加区别。

2.2 国内研究现状

我国机器人技术研究起步较晚，但发展迅速，本节综合近年来国内对机器人研究的相关文献，对近几年国内专家学者在智能机器人相关领域的研究现状进行了梳理和归纳。
熊光明，赵涛（2007）就服务机器人的关键技术如自主移动、人机交互等技术分别进行了介绍，分析和探讨了我国服务机器人市场需求以及我国服务机器人发展中存在的问题。[3]
毕胜（2008）指出了我国工业机器人在技术和应用领域与先进国家的差距。[4]
李宇剑，巢明（2010）在探讨了我国机器人产业化发展战略的基础上，提出了面向产业化的机器人技术发展建议。[5]
蔡自兴（2011）认为，建立全国性的机器人学学术组织是我国机器人产业大发展必不可少的要素，并提出了尽快成立中国机器人学联合会、设立中国机器人协会和发展机器人学教育等措施促进机器人产业的进一步发展。[6]
张嘉昕，张宇帆（2012）分析了我国服务机器人产业发展的外部形势以及自身状况，提出了服务机器人产业发展的对策建议。[7]
梁一新，刘凯（2013）认为我国工业机器人处于产业化初级阶段，从工业机器人保有量与密度、政策支持体系、产业核心技术及市场驱动力四个方面分析了我国工业机器人产业化面临的挑战，并从政策、技术等层面提出了存进我国工业机器人产业发展的建设性意见。[8]
张红霞（2013）分析了国内外工业机器人发展现状及发展趋势，认为工业机器人研究发展方向为智能化、模块化等。[9]
左世全（2014）分析了全球及中国工业机器人发展现状及趋势，并针对我国工业机器人发展存在的问题及中国未来工业机器人发展提出了建设性的意见。[10]
逢淑伟（2015）从产业发展模式角度出发，通过研究国际上3中比较成熟的产业发展模式，并就产业内部因素和外部因素对上述发展模式进行对比分析，认为沈阳机器人产业发展模式应选择立足国内市场基础上的投资驱动型和应用导向型发展模式。[11] 

董必曦（2015）分析了全球、中国及天津地区工业机器人发展现状，并重点研究了工业机器人产业集群形成机制，构建了推动天津工业机器人产业集群形成的6个机制及1个规划，其中6个机制包括人才培育与引进机制、知识技术交流机制、产学研联合科研机制、财税金融资本机制、市场预测培育机制以及产业形成机制。[12]
张云逸（2015）分析了上海工业机器人现状，指出了上海本土工业机器人企业存在的问题，注入缺乏关键零部件制造能力、缺乏高端成熟技术以及行业整体缺乏合力等，并提出了推动上海工业机器人产业发展的一系列建议。[13]
2.3 国外研究现状
国外机器人产业起步较早，目前发展相对成熟。国外学者对机器人领域的研究，主要侧重于机器人技术创新方面。本文从宏观上对机器人技术的整体发展趋势进行分析和判断，认为国外机器人技术已经达到智能化，关键在于拓展实际应用，其机器人产业已经发展相对成熟并已具备各自特有的固定的发展模式。

美国乔治·德沃尔（George Devol，1954）探讨了如何制造能控制的机械手，并于1961年研制出第一台采用伺服控制技术的工业机器人，标志着机器人开始向实用化发展。国外学者根据机器人的应用环境将其分为制造环境下的工业机器人和非制造环境下的服务与仿人型机器人两类。无论从技术水平上，还是从装配数量上，工业机器人的研究与应用都日趋成熟。以日、美为代表的少数发达的工业化国家，工业机器人已经成为一种标准设备被工业界广泛应用。服务型机器人多处于实验和半商业化应用阶段。亚洲国家中，日本、韩国机器人产业发展最为迅速，已形成产业化发展模式；近些年，中国机器人产业正在崛起。目前，欧美日等机器人产业大国，正致力于具有完全自主能力的高度拟人化的机器人研究。    
3 研究方法

    随着人工智能技术的深入研发应用，机器人被赋予了具有感知、思维和行动功能，并能够可获取、处理和识别多种信息，自主地完成较为复杂的操作任务，成为了集人工智能、机构学、自动控制、计算机、微电子学、光学、通讯技术、传感技术、仿生学等多种学科和技术于一体的“智能机器人”。世界范围内重要技术公司和研究机构均投入了大量的资金和技术力量解决智能机器人领域的难题，而每一个技术难题的解决都会有一系列专利申请的产生，也会伴随着技术的进步、经济利益的产生以及市场格局的变化，因此，通过对智能机器人域专利技术的分析，可以了解其技术发展历程、技术发展趋势以及市场前景。本文对智能机器人领域的有关专利申请总量、申请年代分布、申请国家分布、技术领域分布和申请人分布等进行统计分析。分析样本来自Orbit数据库和专利之星数据库（CPRS）。Orbit数据库收录了世界上约100个国家及组织的发明和实用新型专利信息，以及22个国家及组织的全文专利数据（可检索的文本数据），专利收录较全面、权威，信息无重复性。CPRS数据库是中国专利局自行开发的中国专利数据库，收录全部公开的中国专利文献，是最权威的中国专利检索数据库。

    确定合适的检索领域是全面、准确地分析样本的基础。经过多次检索和查看专利内容，将智能机器人的关键词确定如下：intelligent robot；robot intelligence；smart robot#；robot monitor；robot technology；robot camera；manipulator；robot# arm；ultrasonic sensor；robot controller；obstacle avoidance；智能机器。接着，限定智能机器人产业专利相关的IPC分类号，对检索结果进行数据清洗 得到最终数据。检索截止日期为2017年5月17日。通过以上步骤检索到的样本总量为：在Orbit数据库中得到25 106篇专利文献；在专利之星数据库中得到8 432篇专利文献。

4 智能机器人领域专利分析
4.1 全球专利申请基本态势
4.1.1 专利申请的年代分布
    图1直观地显示了2001—2016年智能机器人领域全球专利申请量的逐年变化趋势。需要注意的是，考虑到专利公开的18个月期限，2015年和2016年的数据是不完全的数据，这里仅作为分析参考。但即使是不完全数据，2015年和2016年全球智能机器人领域的专利申请量均超过3 000件，增长迅速。
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图1 2001—2016年智能机器人领域全球专利申请情况
4.1.2 专利申请的国家和地区分布
    从图2可以看出，中国在智能机器人领域的专利申请量已居世界第一位，且数量远高于排名其后的日本、俄罗斯
、美国、德国和欧洲专利局。
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               图2 2001—2016年智能机器人领域全球专利国家和地区分布情况
    从图3中可以看出，中国在智能机器人领域起步较晚。日本、俄罗斯、美国、德国等国家在智能机器人领域起步较早，如在20世纪八九十年代，日本已经有大量专利申请，而中国在智能机器人领域的研究还几近空白。但近年来，中国在智能机器人领域的专利申请量急剧增加，自2005年起在智能机器人领域的专利申请量一直位于世界第一位。
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图3 1981—2016年智能机器人领域专利申请前6位国家和地区分布情况

4.2 全球主要研发机构

    截至2017年5月17日，对智能机器人领域的专利申请人情况进行统计发现（见表1），申请量居前10位的申请人有9家为日本的企业、1家为德国企业。在这些企业中，日本东芝公司的专利申请最为活跃，共计有416项专利申请，发那科、日立也有超过300项的专利申请，这3家机构的专利申请量分别居全球专利申请的第1、第2和第3位。可以看出，智能机器人领域的专利已经被实力较强的传统高科技公司所布局，新型的中小微企业在专利申请数量上不占优势。
表1 ​智能机器人领域排名前10位的专利申请人及专利申请数
	序号
	申请人
	申请数/项

	1
	东芝（日本）
	416

	2
	发那科（日本）
	325

	3
	日立（日本）
	302

	4
	安川电机（日本）
	212

	5
	松下（日本）
	189

	6
	奥林巴斯（日本）
	186

	7
	三菱重工（日本）
	179

	8
	三菱电机（日本）
	162

	9
	明电舍电器制造（日本）
	147

	10
	库卡机器人（德国）
	122


4.3 热点技术专题
从各项专利的IPC分类统计情况看，智能机器人领域的专利较多集中在B25J-009/16、B25J-011/00和B25J-009/00 这3个小组分类上，而且纳入机械手（B25J）的专利分类占绝对优势，说明智能机器人领域主要的技术发明集中在机械手领域。表2列出了智能机器人领域排名前10位的主要IPC小组分布情况及相应的技术发明内容，从中可以看出，智能机器人控制方法所占的比例最高。
表2 智能机器人领域十大热点技术专题
	序号
	IPC小组类别
	所占比例/%
	IPC分类描述
	技术要点或技术方案

	1
	B25J-009/16
	7.90
	程序控制
	控制装置及其控制方法

	2
	B25J-011/00
	7.60
	不包含在其他组的机械手
	智能机械臂等

	3
	B25J-009/00
	7.20
	程序控制机械手
	用于机械手各种规定动作的控制

	4
	B25J-019/00
	6.40
	与机械手配合的附属装置；与机械手组合的安全装置或专门适用于与机械手结合使用的安全装置
	环境适应性强，用于危险预警、保障安全

	5
	B25J-015/00
	6.30
	夹头
	机械手末端执行器

	6
	B25J-013/00
	6.10
	机械手的控制装置
	机械手控制装置、控制系统及其控装置方法

	7
	B25J-015/08
	5.60
	有抓手构件
	用于对目标物的抓取

	8
	B25J-009/10
	5.50
	以机械手元件定位装置为特征的
	智能机器人位置移动方法

	9
	B25J-013/08
	5.40
	通过读出装置，例如观察或触摸装置
	通过控制装置感应并传输信号

	10
	B25J-009/08
	5.30
	以部件结构为特征的
	用于各部件间的连接，以完成作业任务


4.4 全球十大高价值核心专利
根据核心专利的评价方法，对智能机器人领域的各项专利进行评分，并将得分最高的前十项专利列出（见表3）。这10件专利中，多数专利提供了关于如何在智能机器人系统中获得环境感知及传感方法，部分专利提供了机器人控制方法、控制装置和控制系统研究，只有AD TOYO LIGHTING GUANGZHOU公司的1件专利涉及智能生产系统研究，可以看出得分较高的专利均为基础性专利。另外，从申请时间上看，多数专利的申请年份在2013年以前，也进一步说明了这些专利具有较强的参考意义。值得指出的是，这10件专利的专利权有7件属于美国企业、2件属于日本企业、1件属于中国企业，说明近年来中国虽然在智能机器人领域的专利申请量大幅攀升，但美国和日本依旧掌握着智能机器人领域的核心技术。
表3 智能机器人领域十大高价值核心专利
	序号
	专利公开号
	专利名称
	专利申请人
（专利权人）
	申请年份

	1
	US2014241843
	Mass transfer tool manipulator assembly
	APPLE（美国）
	2014 

	2
	CN103272782
	Smart production system of led lamp
	AD TOYO LIGHTING GUANGZHOU（中国）
	2013

	3
	WO2013112907
	Negative obstacle avoidance system for a mobile robot
	OMRON ADEPT TECHNOLOGIES（日本）
	2013

	4
	US9102055
	Detection and reconstruction of an environment to facilitate robotic interaction with the environment
	INDUSTRIAL PERCEPTION（美国）
	2015

	5
	EP2639020
	Robot control method, robot control device, and robot control system
	JTEKT（日本）
	2013

	6
	WO2010090059
	Manipulator
	INTUITIVE SURGICAL（美国）
	2010

	7
	US2011234484
	Operation input unit and manipulator system
	INTUITIVE SURGICAL（美国）
	2011

	8
	US2009248038
	Force and torque sensing in a surgical robot setup arm
	INTUITIVE SURGICAL（美国）
	2009

	9
	CA2879414
	Surgical manipulator capable of controlling a surgical instrument in multiple modes
	STRYKER（美国）
	2014

	10
	CN101612926
	Ultrasonic sensor-based side impact sensing system
	FORD GLOBAL TECHNOLOGIES（美国）
	2009


5 国内及广东省智能机器人产业专利数据分析
5.1 专利申请基本态势
5.1.1 专利申请年代分布
    在专利之星数据库中，以“智能*机器”为检索词检索智能机器人领域的中国专利，共检索出8 432条数据，其专利申请量趋势如图4所示。
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           图4 2008—2016年智能机器人领域中国专利申请总体趋势
从图4中可以看出，近10年来，我国智能机器人领域的专利申请量一直处于上升状态，其中，2013年前专利申请量增幅较小，2014—2016年的专利申请量大幅增加，这与国家及各省区市纷纷出台相关促进机器人发展的政策相呼应。
5.1.2 专利申请区域分布
大力发展和推广应用机器人，既是广东省建设制造业大省、发展智能制造的内在要求，也是应对人口红利削减、优化要素供应的紧迫需要，对于广东省加快调整产业结构、培育经济增长新动力具有重要作用。近10年来广东省的智能机器人专利申请量为1 386件，占全国智能机器人领域专利申请总量的17.5%，居国内第一位；其次是江苏945件（12%）、北京906件（11.5%）、浙江772件（9.8%），如图5所示。其中，广东省智能机器人领域历年专利申请情况如图6所示。
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图5 2008—2016年智能机器人领域中国专利申请区域分布
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图6 2008—2016年广东省智能机器人领域专利申请总体趋势

5.2 主要研发机构
自20世纪70年代我国开始进行机器人理论研究以来，经过近40年发展，目前我国已成为全球最大的机器人生产国，相关生产企业与高校、国外机器人公司合作，进行多种类型机器人研发，部分研究成果达到国际领先水平。我国智能机器人专利申请量最大的机构有：北京光年无限科技有限公司、芋头科技（杭州）有限公司、百度在线网络技术（北京）有限公司、安庆里外里工业产品设计有限公司、佛山市父母通智能机器人有限公司、北京云迹科技有限公司、安徽扫宝智能有限公司、北京工业大学、北京智能管家科技有限公司、科沃斯机器人科技（苏州）有限公司，具体情况如表4所示。
表4 国内智能机器人领域排名前10位的专利申请人及专利申请数

	序号
	申请人
	专利数/项

	1
	北京光年无限科技有限公司
	144

	2
	国家电网公司
	106

	3
	山东鲁能智能技术有限公司
	97

	4
	北京工业大学
	55

	5
	芋头科技（杭州）有限公司
	48

	6
	浙江大学
	40

	7
	新昌县泽宇智能科技有限公司
	33

	8
	上海交通大学
	28

	9
	华南理工大学
	28

	10
	沈阳新松机器人自动化股份有限公司
	27


    广东省智能机器人领域专利申请的主要机构如表5所示。
表5 广东省智能机器人领域排名前10位的专利申请人及专利申请数
	序号
	申请人
	专利数/项

	1
	华南理工大学
	28

	2
	东莞市皓奇企业管理服务有限公司
	22

	3
	广州大学
	20

	4
	广州瑞松北斗汽车装备有限公司
	20

	5
	深圳狗尾草智能科技有限公司
	19

	6
	深圳市银星智能科技股份有限公司
	17

	7
	佛山市父母通智能机器人有限公司
	14

	8
	广州今甲智能科技有限公司
	13

	9
	广州宝胆医疗器械科技有限公司
	13

	10
	广州绿松生物科技有限公司
	13


5.3 专利类型

    国内智能机器人领域的专利类型占比为：发明专利53%；实用新型专利占37%；外观专利占9%。其中，广东省智能机器人领域的专利类型占比情况为：发明专利占44%；实用新型专利占40%；外观设计专利占17%。如图7所示。
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图7 国内及广东省智能机器人领域的专利构成
6 存在问题及对策建议

6.1 加大核心技术攻关，提升发明专利比例
    发明专利是衡量一个国家和地区产业科技创新能力的重要指标。从近5年的专利类型上来看，广东省在智能机器人领域的发明专利占比较低，只占全部专利的33%，远低于全国的52%，这意味着广东省在智能机器人领域的核心竞争力有待进一步的提高。对此，建议通过合理规划科技投入、鼓励相关企业开展核心技术攻关，从智能机器人产业的应用需求倒逼研发项目的设计与实施，提升技术含量较高的发明专利比例，提高广东省在智能机器人产业的技术创新实力。
6.2 完善产业区域布局
从上文数据分析中可以看出，广东省智能机器人领域的专利申请主要集中在珠三角地区，深圳市的专利申请量遥遥领先，是广东省智能机器人研究的核心区域；与之相比，粤东西北的专利申请量极低，只有汕头市（粤东城市）一家机构的专利申请量达5项，粤东西北其他大部分地区在智能机器人领域的专利申请均为空白。可见，广东省智能机器人发展的地域分布十分明显，区域差距也十分巨大。对此，建议进一步完善广东省智能机器人产业布局，重点培育以广州、深圳为核心基地，依托骨干企业，在佛山、东莞、汕头等省辖市培育智能机器人特色产业园区，形成核心技术研发攻关、技术产业化应用以及新型产业技术工人培育等角色分工，从不同层面助力广东省智能机器人产业的蓬勃发展。

6.3 培育智能机器人龙头企业
近年来，广东省智能机器人产业蓬勃发展，在国内处于较为领先的地位，但其单个申请人的专利申请量排名并不乐观。从上文数据分析得知，近5年内北京光年无限科技有限公司在智能机器人领域的专利申请量达110项，位居全国第一；而广东省智能机器人领域内专利申请量排名第1位的为佛山市父母通智能机器人有限公司，其专利申请量仅为14项，全国排名第五，与排名第一的110项专利差距悬殊。对此，建议广东省在深圳、广州、佛山、东莞、中山、珠海等智能机器人产业基础较好的地区建设智能机器人产业示范基地、研发平台、孵化平台等，从而培育并引导龙头企业向优势产区集中，形成一批相互配套、功能互补、联系紧密的龙头企业集群，充分发挥龙头企业的带头与辐射作用，使企业与高校、科研院所形成智能机器人技术联盟，鼓励龙头企业和上下游企业协同合作，完善产业生态体系，合力打造知名度高、综合竞争力强、产品附加值高的智能机器人国际知名品牌。
6.4 加强高端人才团队的培育与引进
以深度学习为代表的机器学习算法研究是智能机器人研发的基础能力，虽然中国在数据积累和产业应用上具有一定的优势，甚至在部分细分领域也有领先成果，但目前关于深度学习领域的人才供应相对紧缺、人才的流通性较弱，迫使我国部分企业要在美国建立实验室、支付高昂的研发人力成本，这也体现了以智能机器人为代表的人工智能产业在我国存在较大的高端人才需求缺口；而且从上文数据分析可以看到，智能机器人领域已有创新人才的合作数量较少，缺乏资源关联整合与各研发团队的深入合作。因此，高端人才储备及其在基础研究领域的薄弱环节将成为制约广东省智能机器人发展的重要壁垒。对此，建议加大智能机器人产业人才引进政策优惠力度，通过多种方式引进海外智能机器人高端人才；促进高校、科研单位与企业之间的交流，鼓励智能机器人制造企业在高校建立应用培训中心，推动校企共建智能机器人实训基地；加强高校、科研单位和企业专家的合作，形成理论研究、技术研究和实际应用的无缝衔接，共同实现广东省智能机器人产业螺旋式上升的良性循环。同时，发挥广东省机器人产业联盟作用，举办产业链对接活动，促使本体企业、系统集成企业、功能部件企业、科研院所、用户之间开展常态化对接，搭建产业服务平台；瞄准国内外著名的智能机器人制造企业，开展全产业链招商引资；鼓励本土企业与国内外智能机器人巨头和科研机构结为战略伙伴，开展多种形式的合作，相互配套协作，引进一批整机、关键零部件及集成应用项目。
6.5 小结
综上，建议以省政府名义出台促进广东省智能机器人产业发展的指导意见，全方位推动智能机器人的系统集成和示范推广应用。具体包括：搭建智能机器人产业创新和公共服务平台，重点加强关键技术或核心技术突破、关键零部件联合攻关，支持建设智能机器人相关产品检测、试验验证、认证认可、人才培训等公共服务平台；设立智能机器人产业子基金，发挥全省先进制造业集群培育基金引导作用，吸引社会资本共同参与。同时，全省战略性新兴产业专项资金、技术改造专项资金等加大对智能机器人产业的支持力度，重点对智能机器人在工业生产、智慧教育、智慧医疗等纳入智能机器人示范应用工程的项目，采取首台（套）重大技术装备保险补偿机制、财政补贴、贴息贷款等形式予以精准扶持。
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� 其中，1992年及以前，前苏联共申请专利2954项，1992年-2016年，俄罗斯共申请专利714项，合计为2668项。
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专利申请年代分布

		年份		专利申请量

		2001		218

		2002		199

		2003		258

		2004		290

		2005		319

		2006		390

		2007		460

		2008		582

		2009		618

		2010		712

		2011		918

		2012		1235

		2013		1373

		2014		1725

		2015		3154

		2016		3552

														智能机器人领域全球专利申请情况





专利申请年代分布

		



专利申请量



热点技术专题分析

		序号		IPC小组类别		所占比例		IPC分类描述		技术要点或技术方案

		1		7.90%		B25J-009/16		程序控制		控制装置及其控制方法

		2		7.60%		B25J-011/00		不包含在其他组的机械手		智能机械臂等

		3		7.20%		B25J-009/00		程序控制机械手		用于机械手各种规定动作的控制

		4		6.40%		B25J-019/00		与机械手配合的附属装置；与机械手组合的安全装置或专门适用于与机械手结合使用的安全装置		环境适应性强，用于危险预警、保障安全

		5		6.30%		B25J-015/00		夹头		机械手末端执行器

		6		6.10%		B25J-013/00		机械手的控制装置		机械手控制装置、控制系统及其控装置方法

		7		5.60%		B25J-015/08		有抓手构件		用于对目标物的抓取

		8		5.50%		B25J-009/10		以机械手元件定位装置为特征的		智能机器人位置移动方法

		9		5.40%		B25J-013/08		通过读出装置，例如观察或触摸装置		通过控制装置感应并传输信号

		10		5.30%		B25J-009/08		以部件结构为特征的		用于各部件间的连接，以完成作业任务





主要研发机构（专利权人）

		序号		申请人		专利申请量

		1		东芝（日本）		416

		2		发那科（日本）		325

		3		日立（日本）		302

		4		安川电机（日本）		212

		5		松下（日本）		189

		6		奥林巴斯（日本）		186

		7		三菱重工（日本）		179

		8		三菱电机（日本）		162

		9		明电舍电器制造（日本）		147

		10		库卡机器人（德国）		122

		11		奥林巴斯光学（日本）		118

		12		直觉外科手术公司（美国）		107

		13		爱普生（日本）		103

		14		日产（日本）		98

		15		日本大阪变压器株式会社（日本）		92

		16		富士通（日本）		88

		17		库卡系统有限公司（德国）		86

		18		株式会社安川电机制作所（日本）		85

		19		ABB（瑞士）		82

		20		丰田汽车（日本）		82





10大高价值核心专利

		序号		专利名称		专利申请人（专利权人）		专利公开号		申请年份

		1		Mass transfer tool manipulator assembly		APPLE（美国）		US2014241843		8/28/14

		2		Smart production system of led lamp		AD TOYO LIGHTING GUANGZHOU（中国）		CN103272782		9/4/13

		3		Negative obstacle avoidance system for a mobile robot		OMRON ADEPT TECHNOLOGIES（日本）		WO2013112907		8/1/13

		4		Detection and reconstruction of an environment to facilitate robotic interaction with the environment		INDUSTRIAL PERCEPTION（美国）		US9102055		8/11/15

		5		Robot control method, robot control device, and robot control system		JTEKT（日本）		EP2639020		9/18/13

		6		Manipulator		INTUITIVE SURGICAL（美国）		WO2010090059		8/12/10

		7		Operation input unit and manipulator system		INTUITIVE SURGICAL（美国）		US2011234484		9/29/11

		8		Force and torque sensing in a surgical robot setup arm		INTUITIVE SURGICAL（美国）		US2009248038		10/1/09

		9		Surgical manipulator capable of controlling a surgical instrument in multiple modes		STRYKER（美国）		CA2879414		2/6/14

		10		Ultrasonic sensor-based side impact sensing system		FORD GLOBAL TECHNOLOGIES（美国）		CN101612926		12/30/09

		序号		专利公开号		专利名称		专利申请人（专利权人）		申请年份

		1		US2014241843		Mass transfer tool manipulator assembly		APPLE（美国）		2014年

		2		CN103272782		Smart production system of led lamp		AD TOYO LIGHTING GUANGZHOU（中国）		2013年

		3		WO2013112907		Negative obstacle avoidance system for a mobile robot		OMRON ADEPT TECHNOLOGIES（日本）		2013年

		4		US9102055		Detection and reconstruction of an environment to facilitate robotic interaction with the environment		INDUSTRIAL PERCEPTION（美国）		2015年

		5		EP2639020		Robot control method, robot control device, and robot control system		JTEKT（日本）		2013年

		6		WO2010090059		Manipulator		INTUITIVE SURGICAL（美国）		2010年

		7		US2011234484		Operation input unit and manipulator system		INTUITIVE SURGICAL（美国）		2011年

		8		US2009248038		Force and torque sensing in a surgical robot setup arm		INTUITIVE SURGICAL（美国）		2009年

		9		CA2879414		Surgical manipulator capable of controlling a surgical instrument in multiple modes		STRYKER（美国）		2014年

		10		CN101612926		Ultrasonic sensor-based side impact sensing system		FORD GLOBAL TECHNOLOGIES（美国）		2009年





Sheet1

		#		Title		Applicant/Assignee		Publication number		Publication		Age		Validated		Fwd cites		Cites/yr		Self cites		Predator		Radicalness		Originality		Generality		Ind claim		Inventors

		1		Mass transfer tool manipulator assembly		APPLE（美国）		US2014241843		8/28/14		  2		NO		4		  2		2		NONE		  0.98		0.91		  0.93		3		5

		2		Smart production system of led lamp		AD TOYO LIGHTING GUANGZHOU（中国）		CN103272782		9/4/13		  3		NO		10		  3.33		2		NONE		  0.93		0.91		  0.91		1		1

		3		Negative obstacle avoidance system for a mobile robot		OMRON ADEPT TECHNOLOGIES（日本）		WO2013112907		8/1/13		  3		NO		13		  4.33		3		PREDATOR		  0.98		0.92		  0.92		4		2

		4		Detection and reconstruction of an environment to facilitate robotic interaction with the environment		INDUSTRIAL PERCEPTION（美国）		US9102055		8/11/15		  1		NO		40		  40		2		SHARK		  0.99		0.92		  0.93		4		6

		5		Robot control method, robot control device, and robot control system		JTEKT（日本）		EP2639020		9/18/13		  3		NO		10		  3.33		1		SHARK		  0.98		0.77		  0.8		4		3

		6		Manipulator		INTUITIVE SURGICAL（美国）		WO2010090059		8/12/10		  6		NO		7		  1.17		6		NONE		  0.94		0.9		  0.85		2		1

		7		Operation input unit and manipulator system		INTUITIVE SURGICAL（美国）		US2011234484		9/29/11		  5		NO		6		  1.2		3		NONE		  0.94		0.92		  0.82		1		2

		8		Force and torque sensing in a surgical robot setup arm		INTUITIVE SURGICAL（美国）		US2009248038		10/1/09		  7		NO		96		  13.71		73		NONE		  0.98		0.87		  0.82		3		9

		9		Surgical manipulator capable of controlling a surgical instrument in multiple modes		STRYKER（美国）		CA2879414		2/6/14		  3		NO		40		  13.33		6		PREDATOR		  1		0.92		  0.86		8		8

		10		Ultrasonic sensor-based side impact sensing system		FORD GLOBAL TECHNOLOGIES（美国）		CN101612926		12/30/09		  7		NO		7		  1		3		PREDATOR		  0.91		0.86		  0.85		2		2

		11		Method and system for controlling large-scale engineering manipulator		SANY HEAVY INDUSTRY		CN101633168		1/27/10		  7		NO		7		  1		6		NONE		  0.98		0.85		  0.8		4		4

		12		Remote-control automatic maintenance device and remote-control automatic maintenance method for targets in hot room environment		DONGGUAN UNIVERSITY OF TECHNOLOGY		CN103612262		3/5/14		  3		NO		3		  1		1		PREDATOR		  0.82		0.82		  0.82		2		3

		13		Method for adaptive obstacle avoidance for articulated redundant robot arm		HRL LABORATORIES		US8204623		6/19/12		  4		NO		7		  1.75		2		SHARK		  0.97		0.77		  0.81		4		2

		14		Flexing joint mechanism, surgical instrument having this flexing joint mechanism, and manipulator having this flexing joint mechanism		INTUITIVE SURGICAL		WO2012042949		4/5/12		  5		NO		16		  3.2		15		NONE		  0.89		0.8		  0.82		4		2

		15		Docking system for a tele-presence robot		INTUITIVE SURGICAL		WO2010006205		1/14/10		  7		NO		44		  6.29		27		PREDATOR		  0.96		0.95		  0.91		3		6

		16		Medical manipulator		INTUITIVE SURGICAL		US2010079099		4/1/10		  7		NO		11		  1.57		8		NONE		  0.95		0.9		  0.84		3		2

		17		Domestic multifunctional intelligent robot		CHENGDU BESTVISION TECHNOLOGY		CN103984315		8/13/14		  2		NO		12		  6		1		NONE		  0.91		0.9		  0.85		1		5

		18		An industrial robot including a parallel kinematic manipulator		ABB RESEARCH CENTER		WO2012031954		3/15/12		  5		NO		9		  1.8		0		SHARK		  0.93		0.79		  0.84		2		2

		19		Fluid-operated manipulator		FESTO		EP2335884		6/22/11		  5		NO		14		  2.8		2		PREDATOR		  0.95		0.83		  0.86		3		4

		20		Therapeutic device system and manipulator system		OLYMPUS MEDICAL SYSTEMS		CN101444415		6/3/09		  7		NO		24		  3.43		1		SHARK		  0.95		0.8		  0.85		4		2

		21		Surgical system sterile drape		INTUITIVE SURGICAL		WO2011143024		11/17/11		  5		NO		34		  6.8		23		NONE		  0.99		0.86		  0.81		4		7

		22		Vision system based on active panoramic vision sensor for robot		ZHEJIANG UNIVERSITY OF TECHNOLOGY		CN102650886		8/29/12		  4		NO		4		  1		2		NONE		  0.9		0.9		  0.8		1		6

		23		Mechanical manipulator with cable protection structure		INTUITIVE SURGICAL		CN103056877		4/24/13		  4		NO		5		  1.25		5		NONE		  0.97		0.8		  0.8		2		1

						HONGFUJIN PRECISION INDUSTRY SHENZHEN

		24		Coupler to transfer controller motion from a robotic manipulator to an attached instrument		INTUITIVE SURGICAL		US2009248040		10/1/09		  7		NO		11		  1.57		9		NONE		  0.99		0.89		  0.87		5		2

		25		Improved manipulator		MICRODEXTERITY SYSTEMS		WO2010127109		11/4/10		  6		NO		12		  2		3		PREDATOR		  0.99		0.88		  0.81		1		4





国家和地区分布

		或者				技术发源地研究实力对比分析

		公开国

		CN		中国		12457

		JP		日本		6213

		US		美国		3298

		SU		前苏联		2954

		DE		德国		2081

		EP		欧洲专利局		2003

		WO		世界知识产权组织		1635

		KR		韩国		1077																		1995		-232

		RU		俄罗斯		714																		1994		-208

		FR		法国		703																		1993		-298

																								1992		-278

																								1991		-277

		按年份统计

		中国

		年份		中国专利申请量		日本		美国		德国		前苏联		欧洲专利局		世界知识产权组织		韩国		俄罗斯		法国

		1981		0		84		38		39		116		26

		1982		0		121		47		29		146		31

		1983		0		154		47		42		150		27

		1984		1		196		53		43		207		44

		1985		8		196		51		43		281		41

		1986		7		227		63		50		291		46

		1987		8		246		70		48		318		46

		1988		4		252		69		57		288		52

		1989		7		223		63		51		194		52

		1990		7		225		54		53		137		41

		1991		4		277		60		48		49		46

		1992		3		278		51		35		23		32

		1993		5		298		62		38		0		29

		1994		10		208		72		46		0		36

		1995		16		232		59		42		0		27

		1996		14		188		52		49		0		32

		1997		7		178		65		48		0		38

		1998		12		149		55		47		0		43

		1999		20		127		67		55		0		41

		2000		20		127		64		41		0		39

		2001		29		116		65		47		0		45

		2002		34		104		70		37		0		50

		2003		66		103		88		47		0		58

		2004		99		123		95		58		0		69

		2005		137		135		109		59		0		91

		2006		147		115		112		56		0		77

		2007		204		155		110		53		0		90

		2008		279		182		128		52		0		83

		2009		348		128		153		66		0		90

		2010		424		155		112		53		0		87

		2011		661		122		141		38		0		91

		2012		938		155		143		56		0		94

		2013		1122		118		163		60		0		123

		2014		1473		141		156		93		0		109

		2015		2871		75		114		92		0		44

		2016		3451		18		27		13		0		0
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分布情况

		公开国		国家和地区		专利申请量

		CN		中国		12457

		JP		日本		6213

		US		俄罗斯		3668				美国		3298

		SU		美国		3298

		DE		德国		2081

		EP		欧洲专利局		2003

		WO		世界知识产权组织		1635

		KR		韩国		1077

		RU		俄罗斯		714

		FR		法国		703
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专利数/件



地区发展态势

		年份		中国		日本		美国		德国		前苏联		欧洲专利局

		1981		0		84		38		39		116		26

		1982		0		121		47		29		146		31

		1983		0		154		47		42		150		27

		1984		1		196		53		43		207		44

		1985		8		196		51		43		281		41

		1986		7		227		63		50		291		46

		1987		8		246		70		48		318		46

		1988		4		252		69		57		288		52

		1989		7		223		63		51		194		52

		1990		7		225		54		53		137		41

		1991		4		277		60		48		49		46

		1992		3		278		51		35		23		32

		1993		5		298		62		38		0		29

		1994		10		208		72		46		0		36

		1995		16		232		59		42		0		27

		1996		14		188		52		49		0		32

		1997		7		178		65		48		0		38

		1998		12		149		55		47		0		43

		1999		20		127		67		55		0		41

		2000		20		127		64		41		0		39

		2001		29		116		65		47		0		45

		2002		34		104		70		37		0		50

		2003		66		103		88		47		0		58

		2004		99		123		95		58		0		69

		2005		137		135		109		59		0		91

		2006		147		115		112		56		0		77

		2007		204		155		110		53		0		90

		2008		279		182		128		52		0		83

		2009		348		128		153		66		0		90

		2010		424		155		112		53		0		87

		2011		661		122		141		38		0		91

		2012		938		155		143		56		0		94

		2013		1122		118		163		60		0		123

		2014		1473		141		156		93		0		109

		2015		2871		75		114		92		0		44

		2016		3451		18		27		13		0		0
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sheet1

		

		年份		申请总数		公开总数

		2009年		1		0

		2010年		13		7

		2011年		26		20

		2012年		24		25

		2013年		41		26

		2014年		81		55

		2015年		218		135

		2016年		342		336

		2017年		0		142

				746





Sheet2

		类型		中国				广东省

		发明		4198		0.5313251487		606		0.4372294372

		实用新型		2957		0.3742564232		548		0.3953823954

		外观		746		0.094418428		232		0.1673881674

				7901				1386
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专利申请年代分布

		年份		专利申请量

		2001		218

		2002		199

		2003		258

		2004		290

		2005		319

		2006		390

		2007		460

		2008		582

		2009		618

		2010		712

		2011		918

		2012		1235

		2013		1373

		2014		1725

		2015		3154

		2016		3552

														智能机器人领域全球专利申请情况





专利申请年代分布

		



专利申请量



热点技术专题分析

		序号		IPC小组类别		所占比例		IPC分类描述		技术要点或技术方案

		1		7.90%		B25J-009/16		程序控制		控制装置及其控制方法

		2		7.60%		B25J-011/00		不包含在其他组的机械手		智能机械臂等

		3		7.20%		B25J-009/00		程序控制机械手		用于机械手各种规定动作的控制

		4		6.40%		B25J-019/00		与机械手配合的附属装置；与机械手组合的安全装置或专门适用于与机械手结合使用的安全装置		环境适应性强，用于危险预警、保障安全

		5		6.30%		B25J-015/00		夹头		机械手末端执行器

		6		6.10%		B25J-013/00		机械手的控制装置		机械手控制装置、控制系统及其控装置方法

		7		5.60%		B25J-015/08		有抓手构件		用于对目标物的抓取

		8		5.50%		B25J-009/10		以机械手元件定位装置为特征的		智能机器人位置移动方法

		9		5.40%		B25J-013/08		通过读出装置，例如观察或触摸装置		通过控制装置感应并传输信号

		10		5.30%		B25J-009/08		以部件结构为特征的		用于各部件间的连接，以完成作业任务





主要研发机构（专利权人）

		序号		申请人		专利申请量

		1		东芝（日本）		416

		2		发那科（日本）		325

		3		日立（日本）		302

		4		安川电机（日本）		212

		5		松下（日本）		189

		6		奥林巴斯（日本）		186

		7		三菱重工（日本）		179

		8		三菱电机（日本）		162

		9		明电舍电器制造（日本）		147

		10		库卡机器人（德国）		122

		11		奥林巴斯光学（日本）		118

		12		直觉外科手术公司（美国）		107

		13		爱普生（日本）		103

		14		日产（日本）		98

		15		日本大阪变压器株式会社（日本）		92

		16		富士通（日本）		88

		17		库卡系统有限公司（德国）		86

		18		株式会社安川电机制作所（日本）		85

		19		ABB（瑞士）		82

		20		丰田汽车（日本）		82





10大高价值核心专利

		#		Cat				Title		Applicant/Assignee		Publication number		Publication		Age		Validated		Fwd cites		Cites/yr		Self cites		Predator		Radicalness		Originality		Generality		Ind claim		Inventors

		1						Mass transfer tool manipulator assembly		APPLE		US2014241843		8/28/14		  2		NO		4		  2		2		NONE		  0.98		0.91		  0.93		3		5

		2						Smart production system of led lamp		AD TOYO LIGHTING GUANGZHOU		CN103272782		9/4/13		  3		NO		10		  3.33		2		NONE		  0.93		0.91		  0.91		1		1

		3						Negative obstacle avoidance system for a mobile robot		OMRON ADEPT TECHNOLOGIES		WO2013112907		8/1/13		  3		NO		13		  4.33		3		PREDATOR		  0.98		0.92		  0.92		4		2

		4						Detection and reconstruction of an environment to facilitate robotic interaction with the environment		INDUSTRIAL PERCEPTION		US9102055		8/11/15		  1		NO		40		  40		2		SHARK		  0.99		0.92		  0.93		4		6
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		1		Mass transfer tool manipulator assembly		APPLE（美国）		US2014241843		8/28/14		  2		NO		4		  2		2		NONE		  0.98		0.91		  0.93		3		5

		2		Smart production system of led lamp		AD TOYO LIGHTING GUANGZHOU（中国）		CN103272782		9/4/13		  3		NO		10		  3.33		2		NONE		  0.93		0.91		  0.91		1		1

		3		Negative obstacle avoidance system for a mobile robot		OMRON ADEPT TECHNOLOGIES（日本）		WO2013112907		8/1/13		  3		NO		13		  4.33		3		PREDATOR		  0.98		0.92		  0.92		4		2

		4		Detection and reconstruction of an environment to facilitate robotic interaction with the environment		INDUSTRIAL PERCEPTION（美国）		US9102055		8/11/15		  1		NO		40		  40		2		SHARK		  0.99		0.92		  0.93		4		6

		5		Robot control method, robot control device, and robot control system		JTEKT（日本）		EP2639020		9/18/13		  3		NO		10		  3.33		1		SHARK		  0.98		0.77		  0.8		4		3

		6		Manipulator		INTUITIVE SURGICAL（美国）		WO2010090059		8/12/10		  6		NO		7		  1.17		6		NONE		  0.94		0.9		  0.85		2		1

		7		Operation input unit and manipulator system		INTUITIVE SURGICAL（美国）		US2011234484		9/29/11		  5		NO		6		  1.2		3		NONE		  0.94		0.92		  0.82		1		2

		8		Force and torque sensing in a surgical robot setup arm		INTUITIVE SURGICAL（美国）		US2009248038		10/1/09		  7		NO		96		  13.71		73		NONE		  0.98		0.87		  0.82		3		9

		9		Surgical manipulator capable of controlling a surgical instrument in multiple modes		STRYKER（美国）		CA2879414		2/6/14		  3		NO		40		  13.33		6		PREDATOR		  1		0.92		  0.86		8		8

		10		Ultrasonic sensor-based side impact sensing system		FORD GLOBAL TECHNOLOGIES（美国）		CN101612926		12/30/09		  7		NO		7		  1		3		PREDATOR		  0.91		0.86		  0.85		2		2

		11		Method and system for controlling large-scale engineering manipulator		SANY HEAVY INDUSTRY		CN101633168		1/27/10		  7		NO		7		  1		6		NONE		  0.98		0.85		  0.8		4		4

		12		Remote-control automatic maintenance device and remote-control automatic maintenance method for targets in hot room environment		DONGGUAN UNIVERSITY OF TECHNOLOGY		CN103612262		3/5/14		  3		NO		3		  1		1		PREDATOR		  0.82		0.82		  0.82		2		3

		13		Method for adaptive obstacle avoidance for articulated redundant robot arm		HRL LABORATORIES		US8204623		6/19/12		  4		NO		7		  1.75		2		SHARK		  0.97		0.77		  0.81		4		2

		14		Flexing joint mechanism, surgical instrument having this flexing joint mechanism, and manipulator having this flexing joint mechanism		INTUITIVE SURGICAL		WO2012042949		4/5/12		  5		NO		16		  3.2		15		NONE		  0.89		0.8		  0.82		4		2

		15		Docking system for a tele-presence robot		INTUITIVE SURGICAL		WO2010006205		1/14/10		  7		NO		44		  6.29		27		PREDATOR		  0.96		0.95		  0.91		3		6

		16		Medical manipulator		INTUITIVE SURGICAL		US2010079099		4/1/10		  7		NO		11		  1.57		8		NONE		  0.95		0.9		  0.84		3		2

		17		Domestic multifunctional intelligent robot		CHENGDU BESTVISION TECHNOLOGY		CN103984315		8/13/14		  2		NO		12		  6		1		NONE		  0.91		0.9		  0.85		1		5

		18		An industrial robot including a parallel kinematic manipulator		ABB RESEARCH CENTER		WO2012031954		3/15/12		  5		NO		9		  1.8		0		SHARK		  0.93		0.79		  0.84		2		2

		19		Fluid-operated manipulator		FESTO		EP2335884		6/22/11		  5		NO		14		  2.8		2		PREDATOR		  0.95		0.83		  0.86		3		4

		20		Therapeutic device system and manipulator system		OLYMPUS MEDICAL SYSTEMS		CN101444415		6/3/09		  7		NO		24		  3.43		1		SHARK		  0.95		0.8		  0.85		4		2

		21		Surgical system sterile drape		INTUITIVE SURGICAL		WO2011143024		11/17/11		  5		NO		34		  6.8		23		NONE		  0.99		0.86		  0.81		4		7

		22		Vision system based on active panoramic vision sensor for robot		ZHEJIANG UNIVERSITY OF TECHNOLOGY		CN102650886		8/29/12		  4		NO		4		  1		2		NONE		  0.9		0.9		  0.8		1		6

		23		Mechanical manipulator with cable protection structure		INTUITIVE SURGICAL		CN103056877		4/24/13		  4		NO		5		  1.25		5		NONE		  0.97		0.8		  0.8		2		1

						HONGFUJIN PRECISION INDUSTRY SHENZHEN

		24		Coupler to transfer controller motion from a robotic manipulator to an attached instrument		INTUITIVE SURGICAL		US2009248040		10/1/09		  7		NO		11		  1.57		9		NONE		  0.99		0.89		  0.87		5		2

		25		Improved manipulator		MICRODEXTERITY SYSTEMS		WO2010127109		11/4/10		  6		NO		12		  2		3		PREDATOR		  0.99		0.88		  0.81		1		4





国家和地区分布

		或者				技术发源地研究实力对比分析

		公开国

		CN		中国		12457

		JP		日本		6213

		US		美国		3298

		SU		前苏联		2954

		DE		德国		2081

		EP		欧洲专利局		2003

		WO		世界知识产权组织		1635

		KR		韩国		1077																		1995		-232

		RU		俄罗斯		714																		1994		-208

		FR		法国		703																		1993		-298

																								1992		-278

																								1991		-277

		按年份统计

		中国

		年份		中国专利申请量		日本		美国		德国		前苏联		欧洲专利局		世界知识产权组织		韩国		俄罗斯		法国

		1981		0		84		38		39		116

		1982		0		121		47		29		146

		1983		0		154		47		42		150

		1984		1		196		53		43		207

		1985		8		196		51		43		281

		1986		7		227		63		50		291

		1987		8		246		70		48		318

		1988		4		252		69		57		288

		1989		7		223		63		51		194

		1990		7		225		54		53		137

		1991		4		277		60		48		49

		1992		3		278		51		35		23

		1993		5		298		62		38		0

		1994		10		208		72		46		0

		1995		16		232		59		42		0

		1996		14		188		52		49		0

		1997		7		178		65		48		0

		1998		12		149		55		47		0

		1999		20		127		67		55		0

		2000		20		127		64		41		0

		2001		29		116		65		47		0

		2002		34		104		70		37		0

		2003		66		103		88		47		0

		2004		99		123		95		58		0

		2005		137		135		109		59		0

		2006		147		115		112		56		0

		2007		204		155		110		53		0

		2008		279		182		128		52		0

		2009		348		128		153		66		0

		2010		424		155		112		53		0

		2011		661		122		141		38		0

		2012		938		155		143		56		0

		2013		1122		118		163		60		0

		2014		1473		141		156		93		0

		2015		2871		75		114		92		0

		2016		3451		18		27		13		0





国家和地区分布

		



中国专利申请量

日本

美国

德国



US NATIONAL AERONKUTICS & SEACE ADINISTRATION QWASA)

A4
22N
KUKA SYSTENS
- o -
wflattonnacir xeffo Bronmesmie
famS INTUITIVE SURGICAL - -
-
is
% KUKA ROBOTER 1 9 KAVASAKT HEAVY THDUSTRIES
1t ~
(N
5 - &l 7
el Storz N, O .
e (05 * PANASONIC 4 -
7
1 FANDC
N e A g 4 : , .
i LoRknoarss w
B y S .
VS io . YASKAVA ELECTRIC p
GLYIFUS OFTICAL. 12 i e
Mo - \ -
OLYNFUS is HONDA HOTOR
N 10 - ~
@
) TASKAVA DENKI SEISAKUSHO
-
HITACKD -
NISSHN JOTOR
-

A
SETKQ EPSON
-






FH (1527)

- BFMEF

22015 (28)
20112015 @17)
20082010 (615)
20012005 “21)
1996-2000 (303)
1991-1995 (304)
1986-1990 319)
19811985 (238)
1976-1980 (118)
19711975 (20)
1966-1970 “9)
1961-1985 (49)
1956-1950 (@4)
19511955 @
1946-1950 )
19411945 @
1936-1940 @
19311935 [}
19261930 ©
2RI 1926 ©)
~ HRRA

~ AFE

M us








