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摘 要：为促进企业创新专利质量的提高，更好地服务于企业创新工作的推进，提出了一种基于犹豫模糊平衡参考解的专利评价方法。首先，考虑到专利质量评价需多群组参与的实际情况以及评价问题本身的模糊性，将犹豫模糊集作为评价信息载体；然后，鉴于人类评价事物时热衷于列出其优势项和劣势项的习惯，借助于TOPSIS法的理想参考解思想和EDAS法的平均水平参考解思想，构造一种平衡参考解的集成模型以了解专利优劣情况；此外，考虑到传统距离测度无法直接使具有差异性的数据在同一水平上进行测度等问题，构建了一种基于Bray-Curtis距离的犹豫模糊测度方法。最后，以W高技术企业的四类专利质量评价为实例进行分析以验证该方法的可行性，为企业的创新专利质量评价提供了新思路与技术支撑。
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Abstract：In order to promote the improvement of enterprise innovation patent quality and better serve the advancement of enterprise innovation work, a patent evaluation method based on hesitant fuzzy balance reference solution is proposed. First of all, considering the actual situation of multi-group participation in the evaluation of patent quality and the ambiguity of the evaluation problem itself, hesitant fuzzy sets are used as evaluation information carriers; It is customary to build an integrated model of balanced reference solutions to understand the advantages and disadvantages of patents with the help of the ideal reference solution idea of TOPSIS method and the average reference solution idea of EDAS method; in addition, considering that traditional distance measurement cannot directly make the difference The data is measured at the same level and other issues, and a hesitant fuzzy measurement method based on Bray-Curtis distance is constructed. Finally, the four types of patent quality evaluations of W high-tech enterprises are used as examples to analyze the feasibility of the method, which provides new ideas and technical support for the evaluation of innovative patent quality of enterprises.
Key words: Innovation driven；enterprise patent；quality evaluation；hesitant fuzzy set; Bray-Curtis distance measure；EDAS method；TOPSIS method

1  引言
创新是引领发展的第一动力，创新驱动发展战略是推动经济发展质量、效率和动力变革的关键[1]。企业是我国社会主义市场经济的主体，也是创新的主体，创新驱动的实施需要企业来推动[2]。专利是企业创新能力和成果的集中体现，专利质量的高低是企业科技创新产出准确、客观的度量标准之一，在促进企业的经济增长与技术进步中有显著作用[3]。自中国正式颁布《专利法》以来，企业专利的申请量和授权量就呈现爆炸式的增长态势，垃圾专利、问题专利、专利怪客等现象也层出不穷，企业专利质量情况不容乐观，且多数专利只是在原有技术基础上进行微小改进，仅少部分有较大创新或蕴藏巨大的经济价值[3]，这引起社会各界对专利质量问题的高度关注[4]。分析创新驱动发展下影响企业专利质量水平高低的因素成为亟需研究的内容[5]。纵观研究，多数学者结合相关数学模型对企业专利质量进行了评价。例如，万小丽等[6]将模糊综合评判法引入中国企业专利质量评价中，对模糊的、不确定的专利价值进行量化处理，最终计算出评估对象的综合评定结果；张军荣[7]以专利维持作为专利质量的代理变量，运用虚拟回归的方法对高校专利质量进行了分析等；冯君[8]、张天耀[9]等运用定性与定量分析相结合的层次分析法对专利质量进行了评价；陈伟等[11]结合DEA与TOPSIS方法分析了30个省份的高新技术产业专利质量以及知识产权运行效率；陈伟等[12]基于熵值法与TOPSIS法对高技术产业知识产权保护能力进行了评价分析；谢萍等[13]针对国内外核心专利研究现状，基于技术领域与时域，利用TOPSIS法对专利质量进行了研究。尽管以上研究大都以基数式或序数式排名显示专利质量的优劣评价结果，一定程度上对专利质量评估做出了贡献，但是现实中我们的认知习惯往往期盼能够了解评价对象(也包括创新驱动下企业专利质量)各类因素的具体优劣情况，上述方法似乎不能达到这一意图。因此，本文在创新驱动发展战略背景下，对影响企业专利质量的各类因素进行综合评价并分析获取具体优劣情况，为企业专利质量管理提供参考。
欲对创新驱动下企业专利质量的进行全面、客观和有效的评价，需要来自相关领域的专家群体协同参与[14]。从评价方法看，该问题实属一个多群组专家参与的综合评价问题。此类问题的关键和难点是如何合理地解决各群组中个体意见的分歧从而整体地表征群组意[15]。针对该情形，2010年西班牙学者Torra[15]提出的犹豫模糊集（Hesitant Fuzzy set，HFS），HFS通过一组数目不定且无序的取值特征隶属函数正好应对着群体中个体意见分歧难达共识的问题。至今HFS现已普遍用于解决多群组中个体意见的分歧[16]，并且获得了良好的效果。依据现有应用研究，本文尝试将犹豫模糊集理论运用于创新驱动下企业专利质量评价中以科学合理地表征各群组中个体意见。
参考依赖是人类评价、分析的普遍模式。在综合评价方法理论中，将该模式具体化的当属TOPSIS（Technique for Order Preference by Similarity to an Ideal Solution，逼近于理想解排序）方法[10]，该方法根据被评对象与理想化和负理想化目标之间的距离进行排序，从而实现对现有对象相对优劣的评价，已成为当今最常用的方法之一。最近，考虑到人们热衷于以平均水平为基准列出优势项和劣势项的习惯，Keshavarz等[17]于2015年提出了EDAS（Distance from Average Solution，依赖平均距离）方法，该方法通过计算各被评对象指标与平均水平的正向距离与负向距离，确立被评对象的综合优劣势度，进而获取各评价对象的优劣情况。该方法能够有效消除专家组对被评对象指标评价的偏差风险[15]，并能够获取各指标相对于平均水平的优劣程度。以上两种方法因自身的优越性在许多领域得到了广泛应用，例如创新能力评价、专利情报质量评价以及竞争情报评价等。但在实际应用中，TOPSIS法中的正负理想解往往是无法达到的，且基数式或序数式的评价结果排名并不能得到被评对象具体的优劣情况[15]。因此，本文计划融合TOPSIS法的依赖极值参考解思想和EDAS法的依赖均值参考解思想，以列出被评对象优势项和劣势项为目的，从TOPSIS方法的正距离矩阵和负距离矩阵中获取被评对象每个指标的最优距离分量和最劣距离分量，并将其融合为平均距离分量以了解被评对象指标在最优和最劣状态下的平衡水平，再通过计算以平衡水平为基准的指标综合优劣势度来分析其优劣或好坏。
无论是TOPSIS法还是EDAS法，均需衡量评价对象和基准理想解之间的差异。而距离测度是衡量差异的主要方式之一，且在创新驱动背景下，企业专利质量各指标的差异性信息广泛存在[18]，为此，通过各类距离测度对比，本文引入能够衡量不同样数据样本差异的Bray-Curtis测度[19]，将其与HFS结合，并用于度量被评对象之间的距离，通过实际计算表明该距离测度能够有效衡量具有不同样数据样本的差异性。

综上，基于犹豫模糊Bray-Curtis距离测度，本文构建了集成TOPSIS法的依赖极值参考解思想和EDAS法的依赖均值参考解思想的以指标优劣水平为性能度量的多指标多群决策模型，并将其应用到创新驱动发展下高技术企业专利质量评价的多指标群组决策中，验证了该决策方法的可行性和实用性，并对比其他方法，该决策方法在评价精度方面具有更加优异的表现，对于当下创新驱动发展战略下企业专利质量的提高具有重要的参考意义。

2 预备知识
2.1 HFS的相关知识及犹豫模糊Bray-Curtis距离测度
在创新驱动发展环境下，由于某些数据分散、残缺、动态性高以及结构复杂等问题，导

致其质量评价标准存在模糊性以及无法兼顾各群组的意见等问题。为解决以上问题，本文采用HFS这一工具来处理不确定信息，此工具不仅可以充分反映和兼顾各群组的不同意见，还可以充分利用决策信息体现决策者偏好[16]。以下给出HFS的定义及计算法则：
定义1[15] 设
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式中
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取值为[0,1]上的若干不同数值的集合。为表方便，将
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称为犹豫模糊元。

定义2[15] 对于任意的3个犹豫模糊元
[image: image7.wmf]h

、
[image: image8.wmf]1

h

和
[image: image9.wmf]2

h

，它们的基本运算法则如下（其中
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为常数）：
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为了对评价信息进行有效处理，距离测度近年来被有效应用于多指标评价方法中。目前，在评价方法中应用较多的是Euclidean距离、Hamming距离以及Hausdorff距离，然而，这些距离存在以下缺点：1)对离群值敏感[19]；2)不能兼顾分量间的差异[21]；3)稳定性差[19]，因此，不适用于常存在离群值和指标之间具有差异性的专利质量评价。在信息测度领域中，Bray-Curtis距离能够很好的克服上述缺陷，且该距离测度具有标准化的特性，能够使各指标在同一量纲进行测度，因此免去了标准化这一步骤，使得信息得到充分利用且不受损失。基于此，本文根据Torra的拓展原理[16]以及Peng的距离构造思想[20]将Bray-Curtis距离拓展到犹豫模糊背景，形成一种新的犹豫模糊距离测度，具体定义如下：

定义3 若
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是两个HFS，则
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的犹豫模糊Bray-Curtis距离测度为
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为证明其有效性，下面我们给出一个例子进行说明。
例1：设A、B为两个HFS：
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计算如下：
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按类似计算方式，可得出其余计算结果，如下：
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因此，
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2.2 以指标优劣水平为性能度量的平衡参考解

评价和分析创新驱动发展下企业专利质量指标优劣性是改善或提高企业创新能力的手段之一。在实际评价中，我们的认知习惯往往期盼能够了解评价对象（也包括专利质量）各指标的具体优劣情况。为对企业专利质量指标优劣性进行科学合理地评价，本文在犹豫模糊环境下，以获取被评对象优势项和劣势项为出发点，融合TOPSIS法的依赖极值参考解思想和EDAS法的依赖均值参考解思想，从依赖极值参考解的距离矩阵中分别获取评价对象各指标的最优和最劣距离分量，并将其融合为平均距离分量以了解评价对象各指标在极值状态下的平衡水平，再通过计算以平衡水平为参考解的指标综合优势度来分析被评对象各指标的优劣性，其流程见图1。
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图1 企业专利质量评价的平衡参考解流程图
3 以指标优劣水平为性能度量的平衡参考解模型构建
3.1问题描述

考虑含有犹豫模糊信息的多指标评价问题，具体描述如下：
假设一个犹豫模糊多指标决策问题包括
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为待评专利集，
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为指标集，
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为专家组集，属性权重为
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。每个专家组根据待评专利实际情况分别给出评价值，为保留所有专家组意见以及信息的完整性，现对所有评价信息进行处理，构造了犹豫模糊决策矩阵。
3.2 模型构建

步骤1：建立犹豫模糊初始决策矩阵
[image: image44.wmf]k

Y

。第k个专家组针对待评专利给出关于指标的评价信息构成一个犹豫模糊决策矩阵。 
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步骤2：考虑到创新驱动发展下企业专利质量评价指标对整体影响的程度不一，因此需要从评价的实际情况来设置指标权重。在现有的研究中，对于指标权重和专家组权重的配置，通常采用的是AHP法、熵权法以及最大离差法等，而其中应用最为广泛的是熵权法[22]，熵权法根据各评价指标所包含信息的差异性(信息的效用值)来确定该指标的权重，是一种客观赋权方法。在信息论中，Shannon熵作为熵的重要分支，因其既考虑到信息的偏差程度又考虑到信息的模糊程度，在多准则评价中有非常重要的意义[22]。
基于此，本文将采用Zhao等[23]定义的犹豫模糊Shannon熵计算权重，使其既同时考虑信息的偏差程度和模糊程度，又能解决信息不对称的问题，且相比其他权重，Shannon熵计算简便，原理简单。接下来，本文将给出Shannon熵计算犹豫模糊多指标评价的指标权重。
步骤2.1：各专家组给出待评专利
[image: image46.wmf]i

x

在指标
[image: image47.wmf]j

c

下的评价值，由犹豫模糊数
[image: image48.wmf]ij

h

表示。
步骤2.2：在多指标评价问题中，评价指标通常分为效益型和成本型。为了消除不同物理量纲对最终评价结果的影响，本文用Zhu等[22]提出的犹豫模糊数规范化方法将成本型指标全部转化为效益型指标，对于效益型指标：
[image: image49.wmf]ijij
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；对于成本型指标，
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步骤2.3：根据犹豫模糊Shannon熵计算指标权重。
	
[image: image52.wmf](
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由熵理论可知，熵值越小，相应的评价指标越重要，反之，该指标越不重要。因此，第
[image: image53.wmf]j

个评价指标的权重为
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步骤3：利用犹豫模糊加权聚合算子将各专家组评价信息进行集结。
	
[image: image55.wmf](
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其中，
[image: image56.wmf]k

j

w

表示第k个专家组的第j类指标权重。得到以下HFS集结矩阵：
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步骤4：从集结决策矩阵中选取正负理想解。正理想解是待评专利集中并不存在的虚拟最佳专利类，它的每一个指标值都是决策矩阵中该指标的最优值；负理想解则是虚拟的最差专利，它的每一个指标值都是决策矩阵中该指标的最差值。在多指标评价过程中，其评价指标通常可以分为“效益型”指标 、“成本型”指标。设
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为正理想解，
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为负理想解，可得，

若
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h

属于效益型：
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若
[image: image65.wmf]ij

h

属于成本型：
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步骤5：利用犹豫模糊Bray-Curtis距离测度分别计算每一待评专利与正理想解和负理想解的距离。
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因此，得到待评专利与正理想解的距离矩阵
[image: image72.wmf]PD

、待评专利与负理想解的距离矩阵
[image: image73.wmf]ND

。
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步骤6：分别从待评专利与正理想解的距离矩阵
[image: image76.wmf]PD

中和待评专利与负理想解的距离矩阵
[image: image77.wmf]ND

中计算每个指标下的平均值，得到每个指标的平衡参考解
[image: image78.wmf]j

AV

。
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其中，
[image: image80.wmf]j

d

+

表示在矩阵
[image: image81.wmf]PD

中每个指标的平均值，
[image: image82.wmf]j

d

-

表示在矩阵
[image: image83.wmf]ND

中每个指标的平均值，
[image: image84.wmf]1,2,,

jn

=

K

。
步骤7：为得到待评专利各评价指标的优劣势情况，利用基于极值状态下所得到的平衡参考解计算距离矩阵来判断指标的优劣性。若指标评价值高于平均水平，该指标则优；相反，该指标则劣。下面给出不同类指标的距离公式：
若指标
[image: image85.wmf]j

c

为效益性指标，则
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[image: image87.wmf](
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若指标
[image: image88.wmf]j

c

为成本型指标，则
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则得到
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其中，
[image: image93.wmf]1,2,,
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，
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	步骤8：计算出待评专利到平衡参考解的总距离，并将其标准化。
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	其标准化为
[image: image96.wmf](
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	其标准化为
[image: image98.wmf](
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其中，SPi为正向距离矩阵总和，NSPi为标准化正向距离矩阵总和，SNi为负向距离矩阵总和，NSNi为标准化正向距离矩阵总和。
步骤9：计算待评专利的综合优劣势度。为使得到的专利类满足最接近于正理想解且远离负理想解，本文将原始贴近度改进如下：
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[image: image100.wmf](
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其中，
[image: image101.wmf]i

cc

表示贴近度，
[image: image102.wmf]i

ss

表示综合优劣势度。

最后根据综合优劣势度大小对专利类进行排序，综合优劣势度最大的为最优专利。
4 实例分析

在这一部分中，本文将通过构建指标体系并应用所提出评价模型的方式，进一步验证模型的实际操作性，并通过其他方法的对比分析证明其优越性所在。

W公司为东莞市内的一家高技术企业，该公司为提高专利质量，实现企业创新的高质量发展，建立了企业专利质量战略。目前，企业欲对 4类重要专利
[image: image103.wmf]{
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的质量进行评价。

4.1 指标选取
专利质量的高低是进行专利维持、转化等经济决策的重要参考，也是科技创新产出准确、客观的度量标准之一[24]。因此，准确地评价专利质量，对企业提升技术创新实力，分析竞争对手实力、制定专利战略都具有非常重要的意义[24]。基于此，国内外不少研究机构和学者建立了系统的专利质量评价指标体系。例如，Pantros公司出版的专利因子指标报告从法律、商业和技术3个层面对单件专利质量进行了全面的评估[25]；张希等[26]综合考虑技术、竞争、市场、法律等因素对专利质量的影响，构建了评价指标体系；张黎等[27]从技术水平、经济价值和权利保护三个维度构建了专利质量评价指标体系；孙振嘉等[28]从专利数量指标、专利质量指标、技术能力指标以及发展能力指标四个方面构建了企业专利水平测度指标体系。通过对以上文献的研究分析，本文以专利质量评价为出发点，从技术价值、市场价值和权利价值三个维度出发构建了企业创新背景下专利质量评价指标体系，见图2。

[image: image104.emf]创新驱动发展战略下企业

专利质量评价指标体系
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图2 创新驱动下企业专利质量评价指标体系
为保证最优专利类选取的有效性与权威性，该公司方聘请了8位国内知名的企业专利质量评价领域的专家以及7位公司内部熟悉企业文化、曾参与过公司创新专利项目质量建设的专家，随机成立三个专家组，每个专家组5位成员组成。整个评价过程中，所有专家组成员不能见面和交流，有利于消除权威对决策带来的影响，鼓励专家提出与众不同的想法，并通过收集并整理资料，不断进行信息反馈，深入研究，修改判断，从而科学合理地得到能够基本反映所有专家意见的评分结果。为方便描述，下面将以上四类专利类别简称为x1、x2、x3、x4。（见表1）
4.2 评价步骤

利用本文所构建的指标体系与评价模型对企业专利质量进行评价，并确定最优专利类，步骤如下：
步骤1：根据各专家组给出的评价值构造犹豫模糊决策矩阵。由各专家组
[image: image105.wmf]1

e

，
[image: image106.wmf]2

e

，
[image: image107.wmf]3

e

对4类专利进行评价得到评价结果，且考虑到上文所述的模糊性等问题，本文为兼顾各专家群组的综合意见，现用犹豫模糊集的形式来表达评价信息情况，见表1。
表1 犹豫模糊决策矩阵
	
[image: image108.wmf]1
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	c1
	c2
	c3
	c4
	c5
	c6
	c7
	c8
	c9
	c10
	c11
	c12
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通过以上各专家组给出的评价信息可以初步判断，第1类专利在
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(创新度)、
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(创新专利市场垄断程度)、
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(创新专利独立性)指标平均得分上相对于其他三类专利在同一指标下得分较高，第2类专利在
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(创新专利成熟度)、
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(许可实施状况)指标平均得分上相对于其他三类专利在同一指标下得分较高，第3类专利在指标
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(创新专利技术含量)、
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c

(创新专利市场竞争力)平均得分上相对于其他三类专利在同一指标下得分较高，第4类专利在指标
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(创新专利可替代程度)、
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(市场化能力)、
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(创新专利市场需求度)、
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(创新专利保护范围)和
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c

(法律地位稳固程度)平均得分上相对于其他三类专利在同一指标下得分较高。此外，通过问卷调查与专家询问法，可替代程度、市场化能力、专利保护范围以及法律地位稳固程度影响实际企业专利质量的程度相对其它指标要高。

步骤2：利用上文所述的指标确定方法将指标进行标准化处理后，根据式(11)-式(12)计算各指标权重，如表2所示。

表2 指标权重
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通过表2所展示的数据结果可知
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(市场化能力)、
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(创新专利市场竞争能力)、
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(创新专利保护范围)和
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c

(法律地位稳固程度)其权重值相对其他指标对整体的影响较大。

步骤3：将各指标权重加权到决策矩阵；再根据式(13)进行集结，得到一个集结矩阵。这种集结方式充分利用了原始信息，避免有效信息的丢失，且能体现各指标与各专家组的重要性程度，如表3所示。
表3 信息集结决策矩阵
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步骤4：根据信息集结决策矩阵确定待评专利质量指标正理想解和负理想解，设
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为正理想解，
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为负理想解，如表4所示。

表4 正负理想解
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通过以上确定的待评专利的正负理想解，可以进一步判断，第4类专利的指标相对其它三类专利的占优势度高。
步骤5：利用式(19)-式(20)计算待评专利与正负理想解的犹豫模糊Bray-Curtis距离，如表5所示。

表5 待评专利与正负理想解的距离
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由表5可知，第4类专利类与正理想解得距离最小，与负理想解的距离最大，初步推断该类为最优类。同时，可知第2类专利类与正理想解得距离最大，与负理想解的距离最小，初步推断该类为最劣项。

步骤6：根据距离矩阵PD和ND，利用式(23)计算待评专利每个指标的平衡参考解，如表6所示。
表6 指标综合参考解
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步骤7：根据式(16)-式(19)确定待评专利到平衡参考解的距离，从而得到一个正向距离矩阵和一个负向距离矩阵，如表7所示。

表7 正向距矩阵与负向距离矩阵
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由表7可知，第4类专利到平衡参考解的正向距离最少，到平衡参考解的负向距离最多，可进一步确定第四类专利为最优专利，同理可得到第2类专利为最差专利。

步骤8：根据式(24)-式(33)计算出待评专利到平衡参考解的总距离，并将其标准化，如表8所示。
表8 各专利到平衡参考解的距离
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由上表可知，按照各专利类到平衡参考解的距离可知，最优专利类基本锁定为第4类，最差专利基本锁定为第2类。

步骤9：根据式(34)-式(35)计算待评专利的综合优劣势度，得到的最优专利类别符合管理者的最大满意程度和最小失望程度，如表9所示。
表9 综合优劣势度及其排序
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按照
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值大小对待评专利进行排序，可知第4类专利为最优专利(验证了过程数据判断)，第3类专利次之，第2类专利质量最劣。因此，以第4类专利为参考，其他三类专利可从
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(可替代程度)、
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(市场化能力)、
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(专利保护范围)、
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(法律地位稳固程度)进行改进与提高。 
4.3 方法比较分析

    为了说明本文方法的优越性，与其他3种不同的评价方法进行比较。这3种评价方法分为两种情况：1)不考虑数据差异，基于传统欧氏距离使用文献[21]的方法对待评专利进行优劣排序。2)只考虑选取极值作为理想解对评价的影响，使用传统犹豫模糊TOPSIS方法[29]对专利进行优劣排序；只考虑平均值作为参考解对评价的影响，使用文献[30]的方法对专利进行优劣排序。将以上3种方法得到的结果与本文结果进行比较，如表11所示。

表11 方法比较
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	文献[21]
	文献[29]
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比较分析以上不同方法的评价结果可知：当基于传统欧氏距离[21]计算各专利的综合贴近度，可知第4类专利为最优专利，与本文方法得到的最优专利类相同，但两种方法计算结果的不同之处在于第1类专利与第2类专利的排序，即本文方法的排序结果是第1类专利优于第2类专利，存在差异的原因在于传统欧氏距离对于长度不同的HFS需要进行预处理(补齐或删除隶属值)，其没有考虑数据差异给最终结果带来的影响。因此，第1类专利应优于第2类专利，本文结果更为准确。
当仅考虑参考解为极值时，使用文献[29]计算得到第3类专利为最优专利，第2类专利为最差专利，与本文方法得到的结果相差甚大，但聚焦于原始数据可知，第4类专利的
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(创新度)、
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(创新专利成熟度)、
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(可替代程度)、
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(创新专利市场竞争力)、
[image: image245.wmf]10

c

(专利保护范围)、
[image: image246.wmf]12

c

(法律地位稳固程度)指标评价值在不同程度上都优于第3类专利，可知本文方法所得到的结果精确度高于仅考虑极值作为参考解的方法精确度。
当仅考虑参考值为平均值时，使用文献[30]计算得到第4类专利最优，第2类专利最差，与本文结果的最优专利和最差专利相同，但第1类专利和第3类专利的排序有所差别。由原始数据可知，第3类专利的
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(创新度)、
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(创新专利成熟度)、
[image: image249.wmf]4

c

(可替代程度)、
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(专利保护范围)、
[image: image251.wmf]11

c

 (许可实施状况)、
[image: image252.wmf]12

c

(法律地位稳固程度)指标值都优于第1类专利，其他指标第1类专利与第3类专利差别不大，因此第3类专利优于第1类专利。本文方法相较于仅考虑平均值为参考解的方法略胜一筹，但两种方法的最优专利与最差专利的排序是相同的，这在一定程度上反映了当代管理者以平均解作为参考标准的思维选择方式更适合处理多指标以及冲突指标的决策问题。
因此，本文方法在评价过程中同时考虑了极值与均值对待评专利的影响，还考虑了数据的差异性给评价带来的影响，得到的最终结果更加符合实际评价情形。

5 结论
在创新驱动发展战略背景下，企业专利质量的评估成为企业创新管理的重要内容。本文基于犹豫模糊Bray-Curtis距离测度，构建了集成TOPSIS法的依赖极值参考解思想和EDAS法的依赖均值参考解思想的以指标优劣水平为性能度量的评价模型。通过以东莞W高技术企业的4类专利质量评价为例，对所提方法的可行性进行了验证，并与未考虑数据差异性的专利评价方法、犹豫模糊TOPSIS法和犹豫模糊EDAS法进行对比，验证了所提方法的优越性，为该问题的解决提供了一定的技术支撑。此外，评价结果表明在创新驱动发展背景下，企业可从创新专利的可替代程度、市场化能力、专利保护范围以及法律地位稳固程度这个方面提高专利质量。
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