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摘要：本文针对国内外智能船舶技术的发展现状及专利布局情况进行分析研究，对于我国智能船舶发展具有十分重要的现实意义。从专利统计层面对智能船舶技术全球分布态势、主要专利权人、主要竞争对手的技术分布、专利价值、重点专利、主IPC分布对比分析；并且通过3D专利地图对热点技术领域可视化分析。从专利价值层面来看，中国虽然在智能船舶技术领域拥有大量的专利，但是专利质量普遍较低；从创新主体来看，国外多为科研机构和企业，而中国高校占绝对优势。从技术研究热点来看，智能船舶技术主要集中在智能运动控制、航线规划、通信导航。最后，通过上述分析明确我国在智能船舶技术领域布局的特点和存在的不足，为智能船舶技术的发展提出可行性的建议。
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Patent Analysis of Related Technologies for Intelligent Ships
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Abstract ：This paper analyzes and studies the development status and patent layout of intelligent ship technology at home and abroad, which is of great practical significance to the development of intelligent ship in China. From the perspective of patent statistics, the global distribution of smart ship technology, the technology distribution of main patentees and main competitors, patent value, key patents and main IPC distribution are compared and analyzed. In addition, 3D patent map is used for visualization analysis of hot technology fields. From the perspective of patent value, although China has a large number of patents in the field of intelligent ship technology, the patent quality is generally low. From the perspective of innovation subjects, most of the foreign research institutions and enterprises, while Chinese universities and colleges take the absolute advantage. From the perspective of technology research hotspots, intelligent ship technology mainly focuses on intelligent motion control, route planning and communication and navigation. Finally, through the above analysis, the characteristics and shortcomings of China's layout in the field of intelligent ship technology are clarified, and feasible Suggestions are put forward for the development of intelligent ship technology.
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随着互联网、计算机、大数据、物联网、信息物理系统等新技术的兴起，推动了船舶向智能化方向发展，并受到世界各国的广泛关注。船舶已经开始逐渐由单一的自动化控制系统向多功能综合系统的转变[1]。关于智能船舶的概念，各国研究机构和造船企业都进行了大量的研究，并给出了自己的定义[2]。虽然各国对智能船舶的定义存在不同的见解，但其本质内容都是将现代信息技术与船舶相结合，使其朝着更加智能化的方向发展。欧洲对于智能船舶研究较早，早些年前，英国著名的罗尔斯·罗伊斯公司已经开始对无人货船投入研发，预计在不久的将来会有首艘无人驾驶货船出现在人们的视线中[3]。与无人驾驶汽车相似，船舶无人驾驶必将成为现实。考虑到船舶无人驾驶是一个极其复杂的过程，其中一些关键技术还有待于突破[4]。与国外相比，国内对于智能船舶的研发与应用都处于较初级的水平，但是国内对于智能船舶的研究从未间断[5]。2018年11月28日，由中船集团研究设计的全球首艘大型矿砂船“明远”号在上海命名交付，这对于中国智能船舶的发展具有极大的意义[6]。

中国船级社于2015 年发布，2016年3月生效的《智能船舶规范》[7]将智能船舶的功能主要分为智能航行、智能船体、智能机舱、智能能效管理、智能货物管理和智能集成平台。为了实现以上智能船舶的功能，世界各国正在研究与之相关的通信导航、智能运动控制、自动靠泊、自动避碰、多传感器信息融合、航线规划等相关配套技术。

智能舰船具有很好的应用需求和发展前景，国外研究机构和企业纷纷投入了大量人力、物力、财力对智能船舶技术进行研究，特别是日本、韩国、欧洲、美国等发达国家和地区的研究机构与企业，并且对智能船舶技术进行了大量的专利布局。由于理论和技术水平、认知水平的差距，我国对智能船舶技术的研究起步比较晚，投入少，相比于这些国家和地区，我国已经处于落后位置。因此，研究全球智能船舶技术专利的发展动态以及重点船舶研发企业的专利布局态势是非常必要的，一方面可以积极响应国家关于“加强知识产权建设”的号召,另一方面对我国船舶研究机构具有一定的借鉴意义。

1 国内外研究及评述

随着经济的全球化，国际间的竞争日趋激烈。研究表明，竞争的实质归根结底是知识产权的竞争[8]。专利文献作为知识产权最重要的一种形式，它被用来衡量一个国家知识创新的重要指标[9]。据世界知识产权组织统计，每年有大量的科技成果以专利的形式公布于世。专利是一种可以从侧面反映出一个国家科学技术发展状况的情报文献[10]。专利情报分析就是将专利文献中大量杂乱无章的信息加以整合，并利用一定的技术手段使这些信息变成具有预测功能的一项工作[11]。在产业发展决策层面，专利情报分析能快速从大量专利信息中获取专利布局态势以及判断竞争对手的产业发展动向[12]。于企业而言，专利情报分析是保障他们在竞争中获取胜利最有效的手段，对企业开发新技术具有指导性的意义[13]。
国内外关于智能船舶技术的研究从未间断。在智能船舶产业发展方面，柳晨光等[4]从智能化特征方面介绍了智能船舶，并从智能航行和智能化管理两方面分析了船舶智能化发展现状。刘徽等[5]将国内外智能船舶发展状况进行了对比分析，并对我国智能船舶的发展提出了建议。梁云芳、谢俊元[1]等人不仅研究了国内外智能船厂的发展现状，而且总结了智能船舶相关技术。在相关技术领域范新刚[14]等运用船舶多源信息融合技术，提高了船舶在海上航行时的精准度与可靠度。周剑敏[15]等人基于船舶自动识别系统而开发出智能船舶动态视频监测系统。Mingkui Feng[16]等提出了一种船舶智能防撞方案。刘勇[17]将数字信号处理器、信号处理电路、FPGA传感器相结合，最终成功的设计了智能船舶隔振系统。王宏智、高学东[18]等将智能监控技术应用到智能机舱领域中，研究出智能机舱系统。杨令省[19]对船舶航线规划中精确算法进行了深入的研究。国外关于智能船舶的研究主要集中在日本、韩国、欧洲。其中日本在智能船舶方面比较注重通信导航技术的研究。韩国研究的重点主要是智能船舶系统的应用[20]。欧洲则集多技术领域开发出了内河航运综合信息系统（RIS）[20]。挪威船级社（DNV）对智能船舶理论进行了深入的研究，并且给出了“The Connected Ship”这一新概念[21]。在智能靠泊技术层面,日本Ahmed、Hasegawa[22-23]和韩国Park［24］分别提出了泊位外镇定、直接靠拢的靠泊理论。而Mizuno N[25-27]等人解决了船舶在靠泊路径方面的问题。

以上研究仅仅在智能船舶具体技术领域。但是，目前对于全球智能船舶技术进行专利研究和分析的文章少之甚少。我国在智能船舶领域起步较晚，和国外相比有一定的差距，在未来的专利战争中已经处于不利的地位。综上，本文对于国内外智能船舶技术的专利分析与研究对于我国在智能船舶技术领域的发展极其重要，这将对后续我国在智能船舶技术方面的专利布局有一定的参考意义。

2 数据来源及研究方法

2.1数据来源  

本文研究的数据来源于智慧芽专利数据库，其数据库涵盖了欧专、世界知识产权组织、美国、中国、德国、日本、台湾等7个地区或组织的全文以及90多个国家地区的摘要数据，专利数达到9 000万条，且数据库更新频率为每周一次，这就为专利检索的全面性、准确性提供了保障。

具体检索策略如下：

第一步：通过阅读文献和查阅资料确定智能船舶的关键技术。

第二步：首先通过相关技术确定每个技术分支的技术关键词以及该技术在该领域内的英文词。

第三步：确定该技术分支关键词的IPC分类号，分类号是代表技术主题所对应的专利类别。

第四步：根据上述三个步骤制定检索要素表。

第五步：构建智能船舶相关技术的检索式。并不断通过去重、去噪得到最终的结果。
检索时间跨度为2000年1月1日—2018年12月1日；检索字段为：标题/摘要/权利要求。

表1 智能船舶技术检索要素表

	智能船舶

关键技术
	IPC分类号
	智能船舶

技术关键词
	智能船舶

技术主题词

	自动避碰技术
	G08G3/02、B63B43/18


	Collision、avoidance
	Vessel、ship

	智能运动控制技术
	G08G3/00


	Movement、control
	

	自动靠泊技术
	E02B3/20
	berth 、 停泊、靠泊
	

	多传感器信

息融合技术
	G06K9/62

G06F19/00
	sensor 、multi-sensor 、fusion
	

	通信导航技术
	G05B19/042
G01S13/74
	通信、导航、Communication、navigation
	

	航线规划技术


	G05D1/02

G06Q10/04
	route planning 、航线
	


表2 检索式与检索结果

	智能船舶关键技术
	检索式
	检索结果

	航线规划技术
	( route planning or route) or (G05D1/02 or G06Q10/04 ) and (ship or vessel)
	921

	自动避碰技术
	(Collision and avoidance) or (避碰 or 避撞) or (G08G3/02 or B63B43/18) and (ship or vessel)
	236

	智能运动控制技术
	(控制 or control) or (G08G3/00) and (ship or vessel)
	654

	自动靠泊技术
	(berth* or 停泊) or (E02B3/20) and (ship or vessel)
	452

	多传感器信

息融合技术
	( multi-sensor or sensor ) and (fusion)or (G06K9/62 or G06F19/00) and (ship or vessel) 
	108

	通信导航技术
	(通信and导航) or (Communication and navigation) or (G05B19/042 or G01S13/74) and (ship or vessel)
	 872


2.2 研究方法
本文研究方法主要从以下几个方面进行。针对全球智能船舶技术专利申请趋势、智能船舶技术领先国家专利技术类别构成、智能船舶技术专利申请来源地分析研判未来智能船舶技术的发展方向、找出热点技术分支以及专利申请的密集点；国内外主要专利权人分析、国内外专利权人重点技术领域分布分析、国内外专利申请IPC技术分布可以了解在该技术领域内的竞争对手、竞争对手主要技术布局策略；核心专利分析（被引频次分析）、专利价值分析能从一定程度上获取核心技术分布情况、专利质量的高低；最后通过专利聚类（3D专利地图）分析提取出智能船舶技术空白点，并且可以捕捉研发的热点技术。具体研究方法流程如图1所示。
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图1智能船舶技术专利分析方法流程图
该分析方法流程图主要包含以下部分：
（1） 技术整体发展现状分析包括全球智能船舶技术专利申请趋势、智能船舶技术领先国家专利技术类别构成、智能船舶技术专利申请来源地分析。该分析具有“识大局”的功能，并能从整体上了解智能船舶技术的发展历程，以及技术的分布状况。其中智能船舶技术领先国家专利技术类别构成分析可以研判智能船舶发展的热点技术。
（2） 竞争对手及技术分析包括国内外主要专利权人分析、国内外专利权人重点技术领域分布分析、国内外专利申请IPC技术分布、核心专利分析。该些分析能进一步具体了解竞争对手在智能船舶产业中发展的态势，为进一步专利布局奠定了基础。
（3） 热点、空白技术可通过3D专利地图分析。该分析能呈现出专利中的高频词，进一步与智能船舶技术领先国家专利技术类别构成分析相耦合，明确智能船舶技术领域中具体热点技术。而专利质量的高低判断是通过专利价值的分析，最后达到“知己知彼”的目的。
3 专利统计分析
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图2 全球智能船舶技术申请趋势
3.1全球智能船舶相关技术态势分析

如图2所示，可以清晰的看出全球智能船舶各技术分支专利申请量呈现出逐年递增趋势，其中通信导航技术的专利年度申请量相比其它技术分支一直处于遥遥领先的地位，并且呈现出年增长率为正的情况。较次之的为智能运动控制技术，其专利申请量从2004-2017年度之间出现稳步递增的情况，其中在2016-2017年度增长率达到该技术领域的最高水平为82.5%，但在2017-2018年度期间，出现 
了年均增长率为负的情况。对于其它四个技术分支专利申请量均保持着稳步递增的趋势。从所有技术分支专利申请数量来看，其中多传感器信息融合技术专利申请数量最低，平均年申请数量为个位数，则可以说明该技术领域集中度大，技术门槛较高，推断出该技术分支的申请量低可能与核心技术掌握者的专利策略有关系。从图中也可以看出在2015年后自动避碰技术、智能运动控制技术、通信导航技术专利申请数量呈现快速增长的趋势，仔细分析其原因2014年10月中国和德国共同签署了《中德合作行动纲要》，纲要中指明了德国与中国未来会在“工业4.0”方面加强合作，其目的为了促进中国制造业的快速转型，具体表现在高端技术领域，如智能船舶领域[28]。正因为如此智能船舶相关技术专利申请量才得以快速发展。
3.2智能船舶相关技术领先国家专利技术类别构成（单位/项）
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图3　智能船舶技术领先国家专利技术类别构成
由图3可得这几个主要国家智能船舶技术专利布局如下：

（1）中国：其专利申请数量综合居于其它各个国家之上，其中通信导航、航线规划、智能运动控制技术分支更是遥遥领先于其它国家，但是在靠泊技术分支专利申请数量较次于在其它技术的专利申请数量。

（2）日本：其专利申请数量在所有国家专利申请中排名第二，与中国申请状况很相似，也比较注重在通信导航、航线规划、智能运动控制技术方面。

（3）美国、韩国：在总体申请侧重度方面，美国和韩国大致相同，值得注意的是韩国在智能运动控制技术方面申请了大量的专利，可见韩国在该技术领域处于领导者的地位。

（4）英国：在智能船舶技术分支专利申请数量较少，但是在航线规划技术专利申请数量远远多于在其它技术分支专利申请数量，其申请数量达到139项。在航线规划技术领域中排名靠前，可见英国比较注重航线规划技术。

（5）俄罗斯、德国：对于这两国而言，在智能船舶领域其专利申请数量与其它国家相比较次之，表明在智能船舶领域刚刚起步，或者不太重视。
3.3专利价值研究

要准确的研究各个国家在智能船舶技术领域所申请专利质量的高低，专利价值评判是必不可少的。谢智敏、范晓波[29]等人在专利价值评估工具的有效性一文中，详尽的对比了Innography、IncoPat、PatSnap 这三种价值评估工具，从而得出了结论：PatSnap评估的专利价值具有较高的可信度，并且通过数学模型验证了这一结论。PatSnap 的专利价值评估是基于25个不同的维度[29]。其中PatSnap估值体系的5个主要维度具体如下图4所示；利用PatSnap Insight和统计学知识，作出图5所示的专利价值曲线图。

[image: image4.png]PatSnap & A I 14 & 154 1

W A | [RARE.
BRPOE | | BERCHE AR EE .
ik || Aiece | |ighs g | 2R RS eiec
et il EERIR BHRE DN || g Ty
GHEIER cmmErw | |gEagam || RSB Sk i
wE, wH | |ecEmEas | |wang | |2 EMEEE e g
=R s, b || WA | | OO (6P R
e, & || eombel T |DRERRIN | g
FIAER S A WHIFALBA





图4  PatSnap 估值体系的5个主要维度
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图5 各国智能船舶技术专利价值对比
为了更加客观的对比中国与其它国家专利申请质量高低，本文采用PatSnap专利分析系统的专利价值概念评判专利质量。其中价值评级$、$$、$$$、$$$$、$$$$$分别表示价值区间在$0-$25K、$25-$100K、$100-$500K、$500-$2.5M、>$2.5M之间。从图3可知，中国、美国、日本、韩国、英国、德国、俄罗斯在智能船舶技术领域申请专利总数分别为1 010、262、575、529、219、77、173项。由图5得知，随着价值评级的增加中国所申请的专利数呈直线下降，并且价值评级$的专利数量高达900项左右，$$评级的专利数量大约为80项，而$$$、$$$$、$$$$$评级的专利数量几乎为零，对于日本而言价值评级为$的专利数为80项左右，而价值评级为$$$的专利数量高达200多项，$$$$和$$$$$价值评级的专利数都保持在100项左右，虽然日本在智能船舶技术领域所申请的专利数为575项，但是其专利质量如此之高，可见日本在智能船舶技术领域具有较强的实力。对于韩国而言其高强度专利仅仅弱于日本，但是价值评级为$$$$$的专利数却反超日本，总体而言二者实力旗鼓相当，具有较强的竞争势头。对于美国而言，其专利申请总量为262项，处于较低的申请量，价值评级为$$的专利申请占绝对优势，而$$$、$$$$、$$$$$评级的专利数平均保持在20项左右，可见美国也具有一定的发展潜力。对于英国、德国、俄罗斯而言，其势力总体差不多，都具有一定的发展潜力。综上可以得出结论，中国与日本、韩国、美国在智能船舶领域有一定的差距。总体来看，中国专利申请总量居于全球第一，但是质量普遍较低，仅从专利数量的多少并不能客观反映出我国在该领域的真实情况。
3.4 重点专利权人分析

表3 主要专利权人重点技术领域分布

	主要专利权人
	重点技术领域

	三星重工有限公司
	船舶优化导航系统和方法、船舶导航记录装置、船舶的优化导航系统有关的发明的监视器及其与固定信息系统的方法、船舶系泊装置、导航控制装置

	现代重工有限公司
	导航数据的完整性检查方法、船舶操纵仿真的数据处理方法、船舶自动驾驶导航模拟器、船舶位置控制方法、导航信息、防撞辅助系统、船舶航行模拟评价装置

	三菱重工业株式会社
	电推进容器、导航控制方法、状态监测装置、导航辅助设备、靠泊装置、导航安全预警装置、防撞装置、控制系统、

	日本无线电有限公司
	移动体姿态测量装置、雷达图像的图表显示方法、DGPS接收机、GPS接收器、方位测量装置和系统、船舶雷达显示系统、雷达图像显示装置

	韩国海洋研究与发展研究所
	避碰系统、预警系统、图像提取、自动识别系统（AIS）的雷达目标信息提供方法、导航系统、智能系统、增强现实

	韩国电子和电信研究所
	导航支持系统、电子导航图、船舶监测系统、船舶综合监控装置、船舶雷达装置、船舶泊位系统及其方法、船舶避碰的方法

	大宇造船海洋工程有限公司
	系泊系统、航行记录器、动态定位系统、船舶自动识别系统、船舶的动态站点保持控制系统、船舶导航装置、船舶的最佳路线引导系统和方法

	三菱重工有限公司
	综合导航装置、船舶的操作管理装置、船舶转向辅助装置、船舶数据通信处理系统、船舶导航显示系统、船舶远程监控诊断系统、船舶监控系统

	大连海事大学
	船舶监控装置、船舶通信系统、IP网络通信、船舶航行诱导系统、船舶安全性评估系统、船舶远程监测系统、船舶导航系统、智能船桥系统

	上海海事大学


	船舶远程监测系统、船舶监管系统的监控方法、船舶交通流量预测方法、智能船载终端设备、航海科技仿真系统、船舶预警系统

	哈尔滨工程大学


	路径规划方法、导航信息融合方法、船舶航线智能生成方法、船舶自动避碰方法、传感器信息融合方法、航线优化方法、远程监控方法

	中国船舶重工集团公司


	船舶综合控制系统、航线监控方法、船舶目标态势模拟方法、导航接收机、船舶信息交互系统、


通过对国内外主要专利申请（专利权）人重点技术领域分布进行统计分析，得到表3。总体来看国外主要研究机构及企业主要涉及在通信导航技术领域和智能运动控制技术领域（如船舶优化导航系统和方法、船舶导航记录装置、船舶的优化导航系统有关的发明的监视器及其与固定信息系统的方法、船舶系泊装置、导航辅助设备综合导航装置、导航安全预警装置、船舶位置控制方法、导航控制装置）；而国内高校主要集中在控制系统方面，其中包括船舶远程监测系统、船舶监管系统的监控方法、远程监控方法等；且不同高校间稍许有点不同，哈尔滨工程大学还涉及传感器信息融合方法、航线、路径优化方法和船舶自动避碰方法；而中国船舶重工集团公司稍微侧重船舶目标态势模拟方法与船舶信息交互系统技术领域。因此国家应该统筹规划，让其发展自己的优势技术，早日攻破智能船舶的各个技术。

3.5 国内外智能船舶技术IPC对比

表4 中国专利申请前10位的IPC技术分布

	IPC分类
	专利数量
	技术领域

	G08G3/00
	100
	海上航行器的控制系统

	G05D1/02
	21
	二维的位置或航道控制

	G08G3/02
	16
	防撞系统

	G01C21/20
	11
	执行导航的计算仪器

	H04L29/08
	11
	传输控制规程，例如数据链级控制规程

	G01C21/00
	9
	导航技术

	B63B49/00
	8
	航海仪器或导航设备的布置

	H04W84/18
	8
	自组网络，例如，特定网络或传感器网络

	G06F17/30
	6
	信息检索；及其数据库结构

	G06Q10/04
	6
	预测或优化


　　　　　　　　　　
表5  国外专利申请前10位的IPC技术分布

（国外主要指：美国、日本、韩国、英国、德国、俄罗斯）

	IPC分类
	专利数量
	技术领域

	G08G3/00
	565
	海上航行器的控制系统

	B63B49/00
	335
	航海仪器或导航设备的布置

	G01C21/00
	320
	导航

	G08G3/02
	268
	防撞系统

	B63H25/04
	222
	用于操舵的启动装置

	E02B3/20
	199
	海岸、海港或其他固定海洋结构物的航运设备

	G01C21/20
	176
	执行导航的计算仪器

	G09B29/10
	137
	地图定点或坐标位置指示器

	G01S5/14
	110
	由多个已知位置的分散点确定绝对距离

	G01C
	89
	测量距离、水准或者方位


为了进一步了解中国和国外专利权人的专利技术构成情况，取IPC的TOP10频次排序，得到表4、表5。从表4可以看出IPC分类号主要分布在G部、H部、B部，其中物理部专利数量占总的专利数量的85.4%，而H部和B部总的专利数量占比14.6%。具体IPC为G08G3/00、G05D1/02、G08G3/02的分类号，其专利数量分别为100、21、16项，涉及的技术领域为海上航行器的控制系统、二维的位置或航道控制、防撞系统，G部还涉及的技术领域有G01C21/20、G06F17/30、G06Q10/04，其技术包含的有执行导航的计算仪器、信息检索及其数据库结构、预测或优化。H部包含有H04L29/08、H04W84/18，涉及的领域分别是传输控制规程、自组网络技术。由表5可知国外专利申请前10位的IPC技术分布：与中国专利权人专利申请状况几乎相同，G部专利数量占总的专利数量的68.8%，B部和E部专利数量总和占到比31.2 %，其中排名比较靠前的技术领域IPC分别为G08G3/00、B63B49/00、G01C21/00、G08G3/02，与中国专利权人所申请的情况几乎相同，唯一有所差别的是国外专利权人还涉及的技术领域有B63H25/04、E02B3/20、G09B29/10、G01S5/14、G01C；具体分别为用于操舵的启动装置；海岸、海港或其他固定海洋结构物的航运设备；地图定点或坐标位置指示器；由多个已知位置的分散点确定绝对距离；测量距离、水准或者方位。

3.6 核心专利分析
通常来说，如果一项专利在某技术领域内被施引的次数越多，表明该项专利具有较强的先进性和创新性，则可以说明该专利在该技术领域内是核心专利[30]。通过对智能船舶技术领域专利引证分析，得到 top10 专利引证情况，如表6。从中可以看出核心专利具体信息。从被引次数来看，美国在这些技术领域占有大量的核心专利。
表6  智能船舶技术专利被引证次数排名前10位
	专利公开号
	发明名称
	技术领域
	被引

次数
	平均年被

引证次数
	当前专利权人

	US5325302
	GPS-based anti-collision warning system
	电数字数据处理技术
	287
	12
	 
Elbit System

	US20030073406A1
	Multi-sensor fusion
	数据通信领域数字
	233
	15.6
	Airbiquity


	US5568574
	Modulator-based photonic chip-to-chipinterconnections for dense three-dimensional multichip module integration
	涉及光子互连和多芯片模块集成
	233
	10.6
	University of  Southern Clifornia

	US5515287


	Navigation display apparatus for collison avoidance utilizing polygonal safety regions and predicted danger areas
	导航系统技术
	223
	10.1
	 
Tokimec Inc



	US6417797
	system for A multi-purpose portable imaging device and methods for using same
	数字图像处理
	219
	13.7
	Pacific Comm Sci

	US20040107072A1
	Ins-based user orientation and navigation
	视觉导航系统
	214
	15.3
	Robert Bosch Gmbh

	US6249241
	Marine vessel traffic system
	无线电导航技术
	173
	10.2
	Us Navy


	US6314369
	Communications navigation system, and navigation base apparatus and navigation apparatus both used in the navigation system
	通信导航技术
	162
	9.5
	 
Equos Res



	US4706090
	Ship collision preventive aid apparatus
	无线电导航技术
	96
	3.1
	Hitach Zosen Corporation

	US4290043
	Method of and system for detecting marine obstacles
	避障系统技术
	72
	3.6
	Spectrum Four Syte Corp of Ny


3.7  3D专利地图分析

[image: image6.png]A,
EEEEL WA B R A,
238 MOORING DEVICE

R,
%R&I‘)E





图6 智能船舶技术热点技术分布
为了能更加清晰的看出智能船舶技术具体的研究热点，智慧芽3D专利地图是结合专利文献中高频词和IPC自动生成可视化分析图，如图6所示。通过此图可以快速了解到智能船舶热点技术的分布情况。其中波峰代表此技术方向的专利密集区，波峰越高表示该技术越热门，波谷代表该技术空白点，是智能船舶技术需要加大研发的领域。图中不同的点表示专利权人的不同；点越密集表明申请人在该技术点申请的专利数越多；整体来看，智能船舶技术包含了监控、导航、通信、监测控制、航道控制、自动识别、航线规划等；表明在这些领域是智能船舶技术研究的热点。值得注意的是导航、通信、航线、控制系统这些关键词出现的频率较高，表明涉及该关键词的技术是更加值得关注的热门。与此同时，也可以进一步的了解到处于波谷的技术领域，从图中可以看见防撞、避碰、显示、传感器、靠泊等关键词处于波谷的位置，表明该关键词的技术领域为技术较弱的领域。同时还可以了解到监控、导航定位、通信导航、通信、显示等处，所集中的点数比较密集，得知在该技术领域申请人比较多。

结合图2、图3智能船舶技术的研究热点，可针对图6中的关键词从以下几个方面进行阐述：

（1）智能运动控制技术的研究，包括交通控制系统、航道控制、监控的研究、各种自动识别系统的研究等。

（2）通信导航技术的研究，包括导航线路的识别装置，航海仪器或导航设备的布置、航道控制系统、数据采集、驱动模块、收发模块等。

（3）航线规划技术的研究，包括船舶的航线规划算法，航线规划自动控制系统、路径规划、无线数据、航线网络布局方案等。

（4）避碰技术、多传感器信息融合、靠泊技术分别包括防撞系统、传感器、自动识别、融合、系泊设备、Moooring system等。
4 主要结论及建议

4.1 主要结论　

由上述分析可得：

（1）从产业的发展过程来看，全球智能船舶技术专利数量从2015年后得到了快速的增长，究其原因，中国的专利数量快速增加促进了全球专利数量的增长，并且可以清楚的了解到日本、韩国、美国、英国、德国、俄罗斯在该领域投入了研发。其中，日本、韩国是智能船舶技术领域的领头羊，并且智能运动控制技术、通信导航技术、航线规划技术是专利申请数量最多的技术领域。

（2）从专利价值层面来看，中国虽然拥有较多的专利数量，但高价值的专利却寥寥无几，韩国、日本虽然专利数量相对于中国来说较少，但是高价值专利却是中国所不能比拟的。此外，智能船舶技术高被引专利主要分布在美国，并且没有中国的专利，表明美国在该技术领域拥有较多的核心专利。也可以发现韩国、日本是智能船舶技术领域发展比较靠前的国家，中国应该密切关注这些在智能船舶技术中处于引领的国家，深入分析并且追踪其技术发展的方向，这将会为自身的技术发展提供一定的依据。

（3）从技术创新主体来看，中国研发的主体多数是高校，而相应的科研机构和企业几乎很少，就连中国船舶重工集团公司所申请的专利数目也不多。形成鲜明对比的是国外的专利权人，其中韩国、日本研发的主体大多数是企业和科研机构，分别是实力较为雄厚的大宇造船海洋工程有限公司、现代重工、三菱重工等，其实力不容小觑。

（4）从技术研发层面来看，全球智能船舶研发的热点技术领域为智能运动控制技术、通信导航技术、航线规划技术。具体分别为交通控制系统、航道控制、监控的研究、各种自动识别系统的研究等；导航线路的识别装置，航海仪器或导航设备的布置、航道控制系统、数据采集、驱动模块、收发模块等；船舶的航线规划算法、航线规划自动控制系统、路径规划、无线数据、航线网络布局方案等。这些技术在智能船舶技术网络中的位置越重要，则说明发展的技术机会越多，相应的智能船舶创新主体应该关注这些技术的发展方向。
4.2建议

（1）调整研发主体，深化产学研合作。根据对全球智能船舶技术分析可知，我国在该技术领域研究的主体主要为高校，而科研机构及企业几乎很少，目前我国企业在该技术领域资金投入不够，专业人才储备不足，且专利质量较低，掌握的核心专利几乎没有，这就导致不能形成完整的技术体系，因此技术研发还需加大投入。而我国高校拥有较多的专业人才，况且申请的专利数较多，如今正是智能船舶快速发展的关键时期，中国要想让智能船舶在未来的发展中处于引领的位置，目前最重要也是最必要的方法是中国企业和研究机构可以根据这些高校的专业特长有选择性的进行技术合作，加强基础研究和关键技术的研究。除此之外我国还应该建立协同创新发展机制，积极的促进双方的合作与交流，不断去深化产学研合作，可以大大提高专利成果的生成。

（2）加强智能船舶的国际合作。在实际的合作中，除了国内企业与科研院所的合作，我国经济实力较强的科研机构还可以考虑与国外技术较强的企业进行交流合作，吸收先进的技术，如大宇造船海洋工程有限公司、现代重工有限公司、三菱重工有限公司等实力雄厚的造船公司。

（3）重视核心专利的技术研发与布局。核心专利一般包含着该技术领域发展的核心技术，对技术产业的发展具有重要的作用。通过全球智能船舶技术领域专利价值的分析，得出中国虽然拥有较多数量的专利，但是专利价值与国外相比，远远不及国外专利质量，导致了核心专利不足，进而影响高质量专利的产出。故此，国家应该重点去扶持研究机构，提供浓厚的科研氛围，让其在核心技术领域攻坚克难，成为智能船舶专利产出的重要来源。中国还应该密切关注那些在智能船舶技术中处于引领的国家，深入分析并且追踪其技术发展的方向，对于一些对智能船舶技术发展将产生重大影响的专利及时进行评估。若的确具有很好应用前景和发展空间，中国智能船舶相关研究机构应该抢占先机，沿其产业链进行专利布局，阻碍对手在该技术领域发展。

（4）重视智能船舶领域内核心人才的培养。国际间的竞争，归根到底是科学技术的竞争；而科学技术的竞争，关键是人才的竞争。因此，中国要想在船舶技术领域追赶世界先进水平，该技术内人才的培养必不可少。建议中国从高校抓起，合理的去设置专业课，重视理论与实践的结合。一方面，学校可以给学生提供与船舶有关的企业去实习，另一方面可以开展与船舶有关的学术活动，以此来激发学生的学习兴趣和热情。除此之外，社会可以广泛宣传智能船舶文化；国家应该深入挖掘那些在船舶技术领域具有发展潜力的人才。通过共同的努力，高素质的专业性人才定会出现。
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