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３ｉ研究会（Information, Infrastructure, Innovation）
－ 情報を力に変えるワークショップ －

3i研究会は、論文、特許、書籍、ビジネス情報、Web情報等の多様な情
報源を用いて、活用シナリオを想定した解析を参加者自身で実践すること
により、解析スキルの向上や情報の新しい活用方法を獲得することを目的
として、情報科学技術協会(INFOSTA)と国立研究開発法人科学技術振興
機構(JST)とが連携し、2013年8月に活動を開始した研究会。現在第6期
活動中。

研究活動はグループに分かれて約一年かけて行われ、その成果は
INFOSTA機関紙「情報の科学と技術」、「情報プロフェッショナルシン
ポジウム(INFOPRO)」等で報告。

33i研究会の紹介
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研究会のねらい

・新たな投資や事業を開始する局面で意思決定に役立つ情報はなにか？

・イノベーションを創出するとき、多種 様な情報源および分析ツールを
用いて貢献できることは何か？

これらを新しい情報の活用方法として提案することで共有化を図る。

運営概要

・研究会：年間10回(6月～3月)、内中間報告会(10月)・最終報告会(3月)
毎月１回第2木曜日午後

・INFOPRO発表(翌年度7月)、「情報の科学と技術」へ論文投稿

43i研究会の紹介
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コア技術(テクノロジー)の定義は

必ずしも一通りではない。

宮崎 洋・高井 紳二著

「技術ブランド戦略」

6

http://amzn.to/2FHidNf より引用

コア技術の定義



コア技術の定義は様々 7

技術視点
「競合他社を圧倒的に上まわるレベルの技術」

「競合他社に真似できない核となる技術」

コア技術の確立と重点事業領域の見極め（ユニチカ(株) 顧問 松本哲夫）

顧客視点

「お客様が製品を選択する決め手となる機能を具現化
する差別化技術」

コニカミノルタホールディングスにおけるコア技術の高度化,複合化・融合化による新しい価
値の創造（コニカミノルタホールディングス(株) 技術戦略部長 島田文生）

競争的視点
「他社との差別化を図るために重要な領域」

知財価値を高めるための知財戦略「戦略策定の基本に立ち返った知財戦略の策定を」
（東京工業大学大学院イノベーションマネジメント研究科教授 田中 義敏）



3i研究会第5期Cグループ

9コア技術と基盤技術

コア技術
商品差別化の源泉となる競争優位性がある、
あるいは顧客が製品を選択する決め手とな
る機能を具現化する差異化技術

基盤技術
会社の事業を支える基礎であり、顧客ニー
ズに応えることができる技術



3i研究会第5期Cグループ

基盤技術2

10コア技術と基盤技術

住友化学Webより
https://www.sumitomo-chem.co.jp/rd/hybrid_chemistry.html

基盤技術1

コア技術１ コア技術２ コア技術３

製品
１

製品
２

製品
３ 製品４

製品

5
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11特定手法｜シナリオ設定

誰が？ この分野に詳しくない技術者が、

何を使って？ 特許情報および技術情報を使って、

どうやって？ 身近なツールを活用し、

特定する
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13特定手法｜対象は？

● 日本の産業用ロボットトップ3企業

・A社

・B社

・C社

● 特許情報は日本のみ用い、IPCはB25Jに限定
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15特定手法｜アプローチと仮説

特許出願は技術ポートフォリオの反映

FIは技術ポートフォリオの単位

「競合他社を圧倒的に上まわるレベルの技術」

「競合他社に真似できない核となる技術」

に相当する各社の出願は、FI中で以下を備えているのではないか？

●シェアが大きい。具体的にはシェア3位以内に入る。

●審査時の審査官引用文献に自社出願が含まれる。

●他社の出願との差異が大きい。
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16特定手法｜具体的には

シェア

FIシェア トップ3以内

特許検索ツールの統計機能を活用す
る。

件数下限は必要では？
生存特許として10件/FI以下のFIにつ
いては検討しない。
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特定手法｜自社引用比率 17

自社引用比率 特許情報から計算する。

審査官引用で自社文献が
引かれる意味

・自社出願であるということ

・その出願が先行技術として引用され
ていること

・自社引用比率が、少なくとも25%(4件に1件)以上あれば
コア技術の可能性があるのではないか？[仮説]
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自社引用比率

18特定手法｜自社引用比率

自社引用比率の求め方

・該当FI分野の生存特許集合を作る
(審査請求されていないものを除く）

・引用文献集合を作り、以下を計算する。

自社引用比率

＝自社引用出願文献数/全引用文献数



特定手法｜具体的には 19

FIシェア
特許検索ツールの統計機能を活用
各FIの生存出願のシェアを算出、3位までピックアップ

自社引用比率
ピックアップしたFIの各社の出願引用文献を確認

自社出願を引用した件数/引用文献のある全件数計算

出願内容把握
テキストマイニングツールで内容を確認

技術の差異を判断

コア技術特定
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21特定手法｜検証方法

● 以下のような非特許文献を使って検証

・各社論文

・日経Robotics誌、ロボスタ、その他雑誌

・日刊工業新聞

・日本ロボット学会誌、各社技報、調査レポート

・各社のWeb HP、有価証券報告書等

● 実際にこの手法を用いるときは手法の一部として実施
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23コア技術｜FIシェアと自社引用率からの特定(1/2)

FI記号 件数 順位 出願人（最新） 件数 シェア 自社引用比率 HHI Top10HHI

B25J   9/06       A 89 1 A社 15 16.9% 30.0% 587 1536

1 セイコーエプソン 33 24.6%

2 A社 25 18.7% 39.0%

1 日本電産サンキョー 49 14.5%

2 A社 46 13.6% 26.7%

1 デンソーウェーブ 60 12.3%

2 C社 29 6.0% 20.0%

1 B社 70 15.3% 58.1%

2 A社 52 11.4% 42.9%

B25J   9/22       Z 219 1 B社 23 10.5% 45.0% 460 1132

1 A社 15 22.7% 13.8%

2 B社 5 7.6%

1 セイコーエプソン 90 10.8%

2 B社 89 10.7% 45.3%

2705

1359

1202

1460

1684

1382

1044

747

421

538

824

426

B25J  13/00       A 66

B25J   9/22       A

B25J   9/10       A

457

B25J  13/08       A 831

B25J   9/06       D

B25J   9/06       B 134

337

486
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FI記号 件数 順位 出願人（最新） 件数 シェア 自社引用比率 HHI Top10HHI

1 ナブテスコ 17 15.0%

2 A社 14 12.4% 31.0%

B25J  18/00 25 1 A社 10 40.0% 46.2% 1952 2438

1 B社 11 19.0% 76.5%

2 セイコーエプソン 8 11.9%

3 A社 14 11.1% 50.0%

1 デンソーウェーブ 38 14.3%

2 セイコーエプソン 25 9.4%

3 A社 25 9.4% 39.2%

1 ヤマハ発動機 13 12.6%

2 A社 10 9.7% 18.2%

1 B社 79 12.6% 30.2%

2 デンソーウェーブ 59 9.4%

3 A社 47 7.5% 30.8%

1 A社 67 10.6% 29.7%

2 アルパック 54 8.5%

3 C社 51 8.1% 27.1%

H01  L21/68       A 632 531 1178

629B25J  19/06

B25J  19/00       H

B25J  19/00       F

B25J  19/00       E

B25J  17/00       E 113

77

266

103

636

743

573

512

496

2438

1513

1295

1319

1217
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コア技術候補の課題による特定 26

FI 技術区分

課題
(明細書中)

技術の使用目的

コア技術の特定
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コア技術｜FI= B25J9/06@A [A社] 27

FI説明

プログラム制御マニプレータ

・多関節の腕により特徴づけられ

るもの

A 多関節型マニプレ−タ

測定

ＯＫＫ

検出

器具

インテュイティブサージカルオペレーションズ，インコーポレイテッド

外科

医療

患者

動き

遠隔

侵襲

部位

ジョイント

手術
ブース

エービービー・エーエス

塗装

ステーション
エンドマスター・プライベート・リミテッド

積
オークラ輸送機

手動

オリンパス

サン－ゴバンパフォーマンスプラスティックスレンコールリミティド

表面

セル

セイコーエプソン

回動

基台

異なる

最も

デュールシステムズアーゲー

部

トヨタ自動車

トランスファチャンバ

ナブテスコ

ニコンメトロロジーエン．フェー．

ＣＭ

プローブ

ビュローフランセダンジェニリー

工作機械 ファナック

ファナックアメリカコーポレイション

マッケ・ゲゼルシャフトミットベシュレンクターハフトゥング

ミツトヨ

ユニット

ローツェ

ハンドリング

ワーク

安川電機

基板

水平

搬送

旋回
昇降

設置

広い

オフセット

宇宙航空研究開発機構
教示

国立大学法人弘前大学

新光エンジニアリング

東芝

日産自動車

Degree:

1

2

3

4

Frequency:

100

200
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コア技術｜FI= B25J9/06@A [A社] 28

FI説明

プログラム制御マニプレータ

・多関節の腕により特徴づけられ

るもの

A 多関節型マニプレ−タ
アーム

方向

ワーク

ハンド

基板

ユニット

ストッカ

他端

中間

一端

可動
先端

直線

ポスト

周り

相対

ウェハ

上部

薄板

面積

マニピュレータ

モータ

液晶

取り出し

移送

ストローク

回転

位置

昇降

搬送

移動

配置

設置

支持 ブース
塗装

旋回下降

要求

駆動

故障

上下

保管

落下

干渉

直交

屈曲

自在

安全

ハンド

リンク機構

ローリング方向

垂直方向

水平方向

ガラス基板

フットプリント

生じる

介す

傾く

広い

高い

長い

小さい

比較的

軸

Community:

01   

02   

03   

04   

05   

06   

Frequency:

50

100

150
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コア技術｜FI= B25J9/06@A [A社] 29

FI説明

プログラム制御マニプレータ

・多関節の腕により特徴づけられ

るもの

A 多関節型マニプレ−タ

A社は

「ガラス基板・ウエハ移送・搬送

用途の旋回・昇降・多関節型マ

ニプレーター」

にコア技術を持つ可能性がある
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コア技術｜FI= B25J9/06@D [A社] 30

FI説明

プログラム制御マニプレータ

・多関節の腕により特徴づけられ

るもの

A 多関節型マニプレ−タ

D ・水平多関節型マニプレ−タ

A社は

「ガラス基板・ウエハ移送・搬送

用途の小型・水平多関節型マニ

プレーター」

にコア技術を持つ可能性がある。



3i研究会第5期Cグループ

コア技術｜FI= B25J9/06 [A社] 31

● FI=B25J9/06,A,Dの
まとめ

・FI=B25J9/06,A,Dは特徴
語共起マップを見る限り類
似

・A社は液晶製造用の
ガラス基盤、半導体製造用の
ウエハのハンドリング用ロ
ボットについて、特に小型の
多関節マニプレータのコア技
術を持つ可能性がある。
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コア技術｜FI= B25J19/00@E [B社] 32

FI説明

マニプレータに適合する付属装置

E エネルギ供給

B社は

「マニプレータ用の線条体

（ケーブルハーネス・配管）

構造」

にコア技術を持つ可能性がある。
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コア技術｜FI= H01L21/68@A [C社] 33

FI説明

半導体装置または固体装置または

それらの部品の製造または処理に

適用される方法または装置

・製造中の構成部品の支持または

位置決め用装置

A 移送

C社は

「ウエハやガラス基板の搬送や、

そのためのロボットハンド、

エンドエフェクタ」

にコア技術を持つ可能性がある。



コア技術｜まとめ [A社 1/2] 34

出願人

（最新）
FI記号

コア技術候補

（内はコア技術ではないと推測）
件数 順位 件数 シェア

自社引用

比率
HHI Top10HHI

B25J   9/06       A

プログラム制御マニプレータ

・多関節の腕により特徴づけられるもの

 A 多関節型マニプレ−タ

ガラス基板・ウエハ移送・搬

送用途の旋回・昇降・多関節

型マニプレーター

89 1 15 16.9% 30.0% 587 1536

B25J   9/06       D

プログラム制御マニプレータ

・多関節の腕により特徴づけられるもの

 A 多関節型マニプレ−タ

 D ・水平多関節型マニプレ−タ

ガラス基板・ウエハ移送・搬

送用途の小型・水平多関節型

マニプレーター

337 2 46 13.6% 26.7% 747 1359

H01  L21/68       A

半導体装置

・製造中の構成部品の支持または位置決め用装置

　 A 移送

ウエハやガラス基板の搬送

や、そのためのロボットハン

ド

632 1 67 10.6% 29.7% 531 1178

B25J   9/06       B

プログラム制御マニプレータ

・多関節の腕により特徴づけられるもの

 A 多関節型マニプレ−タ

 B ・垂直多関節型マニプレ−タ

自動車塗装・溶接用の垂直多

関節型マニプレーターの干渉

を考慮したアーム配置

134 2 25 18.7% 39.0% 1044 2705

B25J   9/22       A

プログラム制御マニプレータ

・マニプレータ要素の位置決め手段に特徴のあるもの

・・記録または再生システム

A 教示補助具[操作箱，シミユレ−タ−]

マニプレーター制御のコント

ローラー
457 2 52 11.4% 42.9% 538 1460

株式会社

安川電機A社
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出願人

（最新）
FI記号

コア技術候補

（内はコア技術ではないと推測）
件数 順位 件数 シェア

自社引用

比率
HHI Top10HHI

B25J  13/00       A

マニプレータの制御

A コンベアとの関連制御

（マニプレータ制御のうち、

コンベアで流れる物品からの

取り出し（ピッキング））

66 1 15 22.7% 13.8% 824 1684

B25J  17/00       E

接続部

E 関節部に駆動源と減速機を 組込んだもの

小型・大出力のモータ・減速

機内蔵アーム型マニプレータ
113 2 14 12.4% 31.0% 636 2438

B25J  18/00

腕

マニプレータの腕の素材や構

造
25 1 10 40.0% 46.2% 1952 2438

B25J  19/00       E

マニプレータに適合する付属装置

E エネルギ供給

マニプレータ先端部に取り付

けられる工具（溶接ガンな

ど）用の 配線構造

77 3 14 11.1% 50.0% 743 1513

B25J  19/00       F

マニプレータに適合する付属装置

E エネルギ供給

F ・給電

マニプレータ先端部に取り付

けられる工具（溶接トーチな

ど）への給電

266 3 25 9.4% 39.2% 573 1295

B25J  19/00       H

マニプレータに適合する付属装置

H 防じん，防爆

（塗装用マニプレータの気

密・ 防爆構造）
103 2 10 9.7% 18.2% 512 1319

B25J  19/06

マニプレータに適合する付属装置

・安全装置

作業の安全確保のための検出

や停止の制御、それらのため

の 教示装置

629 3 47 7.5% 30.8% 496 1217

株式会社

安川電機A社
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コア技術｜まとめ [Ｂ社] 36

出願人

（最新）
FI記号

コア技術候補

（内はコア技術ではないと推測）
件数 順位 件数 シェア

自社引用

比率
HHI Top10HHI

B25J   9/22       A

プログラム制御マニプレータ

・マニプレータ要素の位置決め手段に特徴のあるもの

・・記録または再生システム

A 教示補助具[操作箱，シミユレ−タ−]

マニプレータ制御のシミュ

レーター
457 1 70 15.3% 58.1% 538 1460

B25J   9/22       Z

プログラム制御マニプレータ

・マニプレータ要素の位置決め手段に特徴のあるもの

・・記録または再生システム

Z その他のもの

スポット溶接などのマニプ

レータ制御のプログラミング

ツール

219 1 23 10.5% 45.0% 460 1132

B25J  13/08       A

マニプレータの制御

・センサー手段，例．視覚または触覚装置，によるもの

A 視覚[光学]による制御

マニプレータ制御のうち、視

覚制御により、バラ積み状態

からの物品の取り出し

831 2 89 10.7% 45.3% 426 1382

B25J  19/00       E

マニプレータに適合する付属装置

E エネルギ供給

マニプレータ用の線条体

（ケーブルハーネス・配管）

構造

77 1 11 19.0% 76.5% 743 1513

B25J  19/06

マニプレータに適合する付属装置

・安全装置

ワークエリアの安全確保のた

めの監視・検出装置やセン

サ、あるいはその制御

629 1 79 12.6% 30.2% 496 1217

ファナック

株式会社
B社
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コア技術｜まとめ [Ｃ社] 37

出願人

（最新）
FI記号

コア技術候補

（内はコア技術ではないと推測）
件数 順位 件数 シェア

自社引用

比率
HHI Top10HHI

B25J   9/10       A

プログラム制御マニプレータ

・マニプレータ要素の位置決め手段に特徴のあるもの

 A 軌跡制御・補間・位置補正[速度の制御，原点復帰を含む]

（マニプレーターの軌跡制

御）
486 2 29 6.0% 20.0% 421 1202

H01  L21/68       A

半導体装置

・製造中の構成部品の支持または位置決め用装置

　 A 移送

ウエハやガラス基板の搬送

や、そのためのロボットハン

ド、 エンドエフェクタ

632 3 51 8.1% 27.1% 531 1178

川崎重工業

株式会社C社



3i研究会第5期Cグループ

38

はじめに 3i研究会の紹介 コア技術の定義

特定手法

コア技術を特定する対象 FIシェアと検証方法

検証方法

コア技術の特定
絞り込んだFI 各FIの検討

まとめ

コア技術候補の検証

手法の妥当性 まとめと今後の検討項目

謝辞

技術情報を用いた他社コア技術の特定手法開発 発表インデックス
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コア技術の検証｜論文（３社共通） 39

B社

C社

A社

各社論文特徴語

・A社

⇒サーボモータ、モータ

ガラス、基板、搬送、真空、

インピーダンス

・B社

⇒射出成形、成形、セル

知能ロボット

・C社業

⇒宇宙・造船・車両

接合、継手、溶接、塗装、

切断、遠隔

ロボットをキーワードとして検索した論文の要約を
KHCoderを使って解析した。
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コア技術の検証｜ [A社]各種技術資料 40

ロボットのバリエーションは、

・溶接ロボット

・塗装ロボット

・ピッキングロボット

・垂直多関節ロボット

・クリーンルームロボット

・次世代ロボット

などを揃えている。

通信ソサエティマガジン No.39 冬号 2016A社のロボット開発の歩み より

溶接ロボット 塗装ロボット

クリーンルームロボット

垂直多関節ロボット
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コア技術｜FI= B25J9/06@A [A社] 41

FI説明

プログラム制御マニプレータ

・多関節の腕により特徴づけられ

るもの

A 多関節型マニプレ−タ

A社は

「ガラス基板・ウエハ移送・搬送

用途の旋回・昇降・多関節型マ

ニプレーター」

にコア技術を持つ可能性がある
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コア技術の検証｜ [A社]クリーンルームロボット 43

・A社のいう「クリーンルームロ

ボット」は、半導体製造の前工

程で使用され、この中には、

液晶ディスプレイ製造用の、

ガラス搬送ロボットも含まれ

る。

YASUKAWA NEWS 2004 vol.269 より

ウエハ製造
プロセス

ウエハ
プロセス

パッケージ
プロセス

基板製造
プロセス

前工程 後工程 実装工程
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コア技術の検証｜ [A社]クリーンルームロボット 44

・半導体ウエハ搬送ロボットに

ついて

要求性能

①顧客の設備が使用される特殊

環境条件での使用

②高速でクリーンな搬送

③極小スロットへのウエハの

ローティング・アンローティ

ングへの対応

・平成26年福岡県発明協会会長賞

をワーク搬送装置(特許

5120258号：アームを使い、ガ

ラス基板を高速で搬送する技術)

が受賞（右図）。

A社技報 vol.80 No.3より
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コア技術の検証｜ [A社]クリーンルームロボット 45

・半導体ウエハ搬送用/ガラス

基板搬送用ロボットの売上は

産業用ロボット全体の16%

を占め、規模別では同社売上

３位に入る。

・従って、半導体ウエハ搬送用/

ガラス基板搬送用ロボットの

技術は競争優位性、あるいは

製品選択の決め手となる機能を

具現化するコア技術である可能

性が高い。

・A社のFI=B25J9/06@A
「ガラス基板・ウエハ移送・搬送

用途の旋回・昇降・多関節型マニ

プレーター」はコア技術候補

㈱富士経済 2016ワールドワイドロボット市場の現状と将来展望 より

147億円, 24%

122億円, 20%

87億円, 14%

75億円, 12%

70億円
12%

58億円, 

10%

22億円

4%

21億円, 4%

アーク溶接ロボット

垂直多関節ロボット(可搬重量

21kg以上)

スポット溶接ロボット

垂直多関節ロボット(可搬重量

20kg以下)

半導体ウエハ搬送用ロボット

塗装ロボット

ガラス搬送用ロボット

パレダイジングロボット

A社の産業用ロボット 製品別売上(2015年度金額ベース)

2015年度
金額ベー

計629億
円
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コア技術の検証｜ [A社]制御コントローラー 46

「A社のロボット開発の歩み」

・1977年産業用ロボット1号機を出荷

・長年培ってきたアクチュエーター技術とモーション制

御技術に機械技術を合わせたメカトロニクス技術を強く

推し進めることで産業用ロボットを生み出した

・創業当初は炭鉱用電気機器

・サーボモータ、サーボモータ制御機器、プログラマブ

ルコントローラーは形を変えながら現在も主力製品

・メカトロ二クスは1972年に商標登録

・モータ、モータドライブというアクチュエーター技

術、更にそれを制御するモーション制御技術があるとと

もに、機械技術を統合することで産業用ロボットを生み

出すことができるメカトロニクスの技術を生み出した

通信ソサエティマガジン No.39 冬号 2016A社のロボット開発の歩み より

・ロボットコントローラは、同社

の主力製品ではあるが、どのロ

ボットメーカーもコントロー

ラーは製品化しており差異化さ

れていない。

・したがって、コア技術とは言え

ないのではないか。
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コア技術｜まとめ 47

出願人

（最新）
FI記号

コア技術候補

（内はコア技術ではないと推測）

コア技術

妥当性
件数 順位 件数 シェア

自社引

用比率
HHI Top10HHI

B25J   9/06       A ガラス基板・ウエハ移送・搬送用途の旋回・昇降・多関節型マニプレーター 〇 89 1 15 16.9% 30.0% 587 1536

B25J   9/06       D ガラス基板・ウエハ移送・搬送用途の小型・水平多関節型マニプレーター 〇 337 2 46 13.6% 26.7% 747 1359

H01  L21/68       A ウエハやガラス基板の搬送や、そのためのロボットハンド 〇 632 1 67 10.6% 29.7% 531 1178

B25J   9/06       B 自動車塗装・溶接用の垂直多関節型マニプレーターの干渉を考慮したアーム配置 〇 134 2 25 18.7% 39.0% 1044 2705

B25J   9/22       A マニプレーター制御のコントローラー △ 457 2 52 11.4% 42.9% 538 1460

B25J  13/00       A （マニプレータ制御のうち、 コンベアで流れる物品からの取り出し） △ 66 1 15 22.7% 13.8% 824 1684

B25J  17/00       E 小型・大出力のモータ・減速機内蔵アーム型マニプレータ 〇 113 2 14 12.4% 31.0% 636 2438

B25J  18/00 マニプレータの腕の素材や構造 △ 25 1 10 40.0% 46.2% 1952 2438

B25J  19/00       E マニプレータ先端部に取り付けられる工具（溶接ガンなど）用の 配線構造 △ 77 3 14 11.1% 50.0% 743 1513

B25J  19/00       F マニプレータ先端部に取り付けられる工具（溶接トーチなど）への給電 △ 266 3 25 9.4% 39.2% 573 1295

B25J  19/00       H （塗装用マニプレータの気密・ 防爆構造） △ 103 2 10 9.7% 18.2% 512 1319

B25J  19/06 作業の安全確保のための検出や停止の制御、それらのための 教示装置 〇 629 3 47 7.5% 30.8% 496 1217

B25J   9/22       A マニプレータ制御のシミュレーター 〇 457 1 70 15.3% 58.1% 538 1460

B25J   9/22       Z スポット溶接などのマニプレータ制御のプログラミングツール 〇 219 1 23 10.5% 45.0% 460 1132

B25J  13/08       A マニプレータ制御のうち、視覚制御により、バラ積み状態からの物品の取り出 〇 831 2 89 10.7% 45.3% 426 1382

B25J  19/00       E マニプレータ用の線条体 （ケーブルハーネス・配管） 構造 △ 77 1 11 19.0% 76.5% 743 1513

B25J  19/06 ワークエリアの安全確保のための監視・検出装置やセンサ、あるいはその制御 〇 629 1 79 12.6% 30.2% 496 1217

B25J   9/10       A （マニプレーターの軌跡制御） △ 486 2 29 6.0% 20.0% 421 1202

H01  L21/68       A ウエハやガラス基板の搬送や、そのためのロボットハンド、 エンドエフェクタ 〇 632 3 51 8.1% 27.1% 531 1178

B社

C社

A社
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はじめに 3i研究会の紹介 コア技術の定義

特定手法

コア技術を特定する対象 FIシェアと検証方法

検証方法

コア技術の特定

絞り込んだFI 各FIの検討

まとめ

コア技術候補の検証

手法の妥当性 まとめと今後の検討項目

謝辞

技術情報を用いた他社コア技術の特定手法開発 発表インデックス
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手法の妥当性｜件数とシェアの関係 50

FIをポートフォリオ集合と考えた

場合、以下が推測できる。

・各社の出願件数が多い場合は、

その技術分野での競争が激しく

なっていると考えられ、生存出

願シェアは低くともコア技術と

できていることが多い。

・逆に生存出願件数が少なく、か

つシェアが高い場合は、コア技

術ではない可能性がある。

● コア技術妥当性あり ■ コア技術妥当性疑問

0%
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10%
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20%
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30%
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40%

45%
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そ
の
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各
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の

生
存
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シ
ェ

ア

そのFIにおける各社生存出願件数

件数とシェアからみるコア技術の抽出エリア
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手法の妥当性｜シェアと自己引用比率の関係 53

あくまでも産業用ロボット分野に

ついての検証であるが、

・その会社の生存特許出願が、

FI生存特許シェア上位3位以内、

かつ、

自己引用比率が高い(25%以上)

FIは、コア技術を反映している出

願である可能性がある。

・自己引用比率=シェアx4付近の

FIは注意してみる必要がある。

● コア技術妥当性あり ■ コア技術妥当性疑問

0%

10%

20%

30%

40%

50%

60%
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80%

90%
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の
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の
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率

そのFIにおける各社の生存出願シェア

シェアと自己引用比率からみるコア技術の抽出エリア
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はじめに 3i研究会の紹介 コア技術の定義

特定手法

コア技術を特定する対象 FIシェアと検証方法

検証方法

コア技術の特定

絞り込んだFI 各FIの検討

まとめ

コア技術候補の検証

手法の妥当性 まとめと今後の検討項目

謝辞

技術情報を用いた他社コア技術の特定手法開発 発表インデックス
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55手法の妥当性｜まとめ

● 今回提案した、特許情報のFIシェアと自己引用比率からコア技術
候補を抽出し、課題のテキストマイニングで技術を把握した後、
技術情報(非特許情報）で絞り込む方法は、コア技術候補のリス
トアップとしては、シンプルな方法であり、初心者でも可能であ
ることから、有用な方法であると考えられる

● FIシェアと自己引用比率のみではコア技術以外も抽出される可能
性があるため、技術情報（非特許文献等）を参照しながら、コア
技術か否かを慎重に検討して特定する必要がある。
特にFIシェアに対し、自己引用比率が高い分野は注意する必要が
ある
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56手法の妥当性｜今後の検討項目

● 他の分野にも適用可能な手法であるのか

● 特許情報や、非特許文献からコア技術が特定しにくい
会社（今回はC社）のコア技術を特定する手法
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はじめに 3i研究会の紹介 コア技術の定義

特定手法

コア技術を特定する対象 FIシェアと検証方法

検証方法

コア技術の特定

絞り込んだFI 各FIの検討

まとめ

コア技術候補の検証

手法の妥当性 まとめと今後の検討項目

謝辞

技術情報を用いた他社コア技術の特定手法開発 発表インデックス
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ご静聴ありがとうございました

お招きいただいたアジア特許情報研究会の皆さまに感謝いたします

またINFOSTAの皆さま、3i研究会の皆さま、研究ツールをご提供し
ていただいた皆さまに感謝いたします
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