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第１３回TRIZシンポジウム 
 

サービス・ロボットの 
進化ツリーの作成事例（その１） 

 
－ 特許・意匠・商品マップを中心にした進化の歴史 － 

 
長谷川 公彦、片岡 敏光、永瀬 徳美、鈴木 茂、
石原 弘嗣、西井 貞男、藤井 拓也、塩谷 綱正 

(日本ＴＲＩＺ協会・知財創造研究分科会) 
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2017©知財創造研究分科会 

発表概要 

１．知財創造研究分科会の紹介 
 
２．今回の研究の背景 
 
３．今回の研究の進め方 
 
４．進化ツリーを作成する準備 
 
５．進化ダイヤグラムの作成 
 
６．ロボット化するとよいもの 
  －TRIZの思想を使った新しい発想法の提案－ 
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発明解析事例集の作成（４～６回） 

2017©知財創造研究分科会 

① 発明者が改良しようとしたのは何か？

② 先行技術においてその改良を妨げていたのは何か？

④ 最良の実施の形態で表現された解決手段は何か？

③ 発明を完成するために使った発明原理は何か？

改良パラメータ

悪化パラメータ

矛盾ﾏﾄﾘｯｸｽが推奨する発明原理

解決ｺﾝｾﾌﾟﾄの具体例

⑤ 解決手段に対応する請求項の記載内容は？ 代表的な請求項

従来技術の代表図 発明の代表図
特許公報

（対応箇所の明示）

発明の名称 公報番号 筆頭分類 作成日 作成者

発明原理

解決ｺﾝｾﾌﾟﾄの

具体化

請求の範囲

背景技術

（従来技術）

技術的矛盾

発明の課題

パラメータ

【請求項　　】

改良パラメータ 悪化パラメータ 改良パラメータ

【問題点】

技術的矛盾１ 技術的矛盾２

【構成】 背景技術の概略図

悪化パラメータ

発明解析シート（技術的矛盾編）

解決コンセプトの原理図

改良パラメータ 悪化パラメータ

矛盾ﾏﾄﾘｯｸｽが推奨する発明原理

解決ｺﾝｾﾌﾟﾄの具体例

代表的な請求項

技術的矛盾１ 技術的矛盾２

改良パラメータ 悪化パラメータ

矛盾ﾏﾄﾘｯｸｽが推奨する発明原理

従来技術の代表図

発明の代表図

従来技術の構成

従来技術の問題点

ロボット掃除機の性能

を上げる

電力消費量を少なくし
て再充電までの時間
を長くする

床面から細かなゴミを
きれいに除去する

吸引空気の流れが
弱い

必要条件

前提条件

目的、目標

物理的矛盾

技術的矛盾

「吸引空気の流れ」
という１つのパラメ
ータに関する矛盾

「電力消費量」と
「吸引力」といった
２つのパラメータ
に関する矛盾

吸引空気の流れが
強い

発明者の思考プロセスの解析 
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発明ﾀﾞｲｱｸﾞﾗﾑとSカーブの事例研究（７～９回）  

2017©知財創造研究分科会 

公報番号 特開２００５－２６１４６２（拒絶査定） 出願人（権利者） 三洋電機（株）

発明の名称 電動歯ブラシ 対応商品 ハビッシュＮＴＢ－Ｓ１、ＮＴＢ－ＳＪ１

引用文献 特開平10-192054 、特開2000-004944、特開2001-299450、特開2000-079624、実開平06-072419 号公報

発明者（数） 中西 章治、堀内 猛志（２名） 共同出願人の数 なし

代表図面 発明ダイヤグラム

１：本体
５：薄肉部
７：被覆層
９：握り部

１０：本体ケース
１８：電動機
１９：偏心重り

 電動機の振動が

 握り部に伝達する

 電動歯ブラシ

 電動機の回転に

 伴う振動の握り部

 への伝達を低減す

 る

 筒状の本体ケースに

 駆動部品を収納した

 電動歯ブラシ本体

 電動歯ブラシ本体の

 先端部に取着したブ

 ラシ等のアタッチメント

 本体ケースには先

 端部に電動機を

 配設する

 先端部と本体ケース

 側面の握り部との間

 に略全周にわたり薄

 肉部を形成する

 薄肉部外周を耐

 震性を有する材料

 にて被覆する

 使用者の不快感

 を低減する

Directed  Evolustionソフトウェアより
（ｱｲﾃﾞｨｴｰｼｮﾝ･ｲﾝﾀｰﾅｼｮﾅﾙ社）

現在、電動歯ブラシは成熟期にある

1

2

3

4

5

6

機能・性能

効率性

信頼性

利便性

多様化

価 格
進化パターン 進化パターン 進化パターン

機能開発 機能開発 機能開発 機能開発

特許出願時期VS発明の目的 のグラフ

2000 2001 2002 2003 2004 2005 2006 2007 2008 2009 2010 2011 2012 2013 2014 2015
発売時期（西暦年）

EW1000
リニア駆動による音波振動

EW1011,1012,1013
フロート歯ブラシ付き

EW1023,1024
ﾀﾃﾖｺﾅﾅﾒﾏﾙﾁｱｸｼｮﾝ

EW1021,1022
山切りブラシ付き

EW1031,1032
押し当てすぎ防止

EW1033,1034,1035
押し当てすぎ防止

EW1036,1037,1038
ｿﾌﾄ･ﾏｯｻｰｼﾞﾓｰﾄﾞ

EW1040
子供用

EW1044,1045
ﾘﾆｱﾓｰﾀｰ＋ｲｵﾝ

EW1160
軸回転磨き

EW1062,1063
ｽﾘﾑ・ﾍﾟﾝグリップ

EW1046
ﾘﾆｱﾓｰﾀｰ＋ｲｵﾝ

EWDS11
ﾎﾟｹｯﾄﾄﾞﾙﾂ

EWDS12
ﾎﾟｹｯﾄﾄﾞﾙﾂ

EWDS12-KD
ﾎﾟｹｯﾄﾄﾞﾙﾂｷｯﾄﾞ

EWDS14
男性向け・ﾌﾟｯｼｭSW

EWDS13
女性向け・回転SW

EWDS15
ﾌﾞﾗｼ背面舌ﾌﾞﾗｼ

EWDS16
男性向け・1.5cm長い

EWDS32
乳歯用

EWDS23
ｽﾃｲﾝｹｱ

EWSA10
ｱﾙｶﾘ乾電池

EWSA20,40
ｽﾘﾑ・山切りﾌﾞﾗｼ

EWDE20,40
ｲｵﾝ1.5倍

ﾀﾞﾌﾞﾙｴｯｼﾞﾌﾞﾗｼ

EWDE21,41
歯茎に刺激

特許情報と市場情報による発明の評価 
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ビジネス・オペレータの事例収集（10～12回） 
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改良後【システムの物質資源】
歩行支援器具

・腰フレーム
・・制御コンピュータ
・・バッテリー
・モーターユニット
・・モーター

・・角度センサー
・大腿フレーム
・腰ベルト
・膝ベルト

【人的資源】
・使用者

・補助者
・・介護士
・・家族
・近くにいる第三者

【システムの場の資源】
・電気エネルギー

・使用者の人力
・・使用者の足を振る力
・・使用者の地面を蹴る力
・・使用者の手を振る力

【情報資源】
・歩行の目的地

・使用者の足を踏み出そうとす
る意志

【機能資源】

・足を後方へ蹴り出す力をバネ
に蓄える

・バネに蓄えられている力を放
出する

【空間資源】
・使用者の前方の空間

・使用者の後方の空間
・採用者の左右の空間

【時間資源】
・脚に取付ける前の時間

・脚に取付けている時間
・脚から取外す時間
・器具を使用している時間
・器具を保管している時間
・バッテリーの充電・放電時間

【資金的な資源】
・使用者の負担できる金額

・関係者の負担できる金額
・行政からの補助金
・行政からの助成金

【システムの物質資源】
歩行支援器具

・ヒップユニット
・・バネ
・・ダイヤル
・リンク
・腰ベルト

・膝ベルト

【システムの場の資源】
・機械的エネルギー（バネ）

・使用者の人力
・・使用者の足を振る力
・・使用者の地面を蹴る力
・・使用者の手を振る力

【環境の物質資源】
・地面、・空気、温度、湿度

【環境の場の資源】
・重力、・地面の反力

・空気の流れ

【環境の物質資源】
・地面、・空気、温度、湿度

【機能資源】

・歩行時の股関節の角度を測
定する

・股関節の角度とモーターの回
転角を協調制御する

・モーターが脚の振り出しを補
助する

【環境の場の資源】
・重力、・地面の反力

・空気の流れ

変換（置換）

統合

排除

特許第3950149号

改良前

特開2013-236741号

オペレータのタイトル

事例

事例

事例

事例 事例

事例

事例事例

KH-No.1（2015.05.22） オペレータの事例シート
項 目 内 容

第１階層 １．分離の原則

第２階層 １．１ 空間で分離

第３階層

第４階層

第５階層

オペレータの名称 空間で分離

オペレータの説明

矛盾する要求が空間で分離できるかを決めるために、次のことを自問してください。"この特殊な作用はど
こでも必要だろうか、それとも特殊な場所だけで必要だろうか？" 

その作用が特殊な場所だけで必要なら、その作用／物体をこの場所だけに供給し、ほかの場所には供給
しないでください。

事例：No.1 スポーツシューズの生産

事例の説明

【問題状況または解決策】
スポーツシューズ（スニーカー）メーカーのリーボック（USA）はタイと台湾とに工場を作りました。その結果、
会社として体験したことのない問題に直面することになりました。現地の工場の労働者が製品の靴を横領

して横流しするのです。靴は性能のよい高級品で主にヨーロッパやアメリカの小売店で販売されます。どう
したら良いでしょうか。

【解決策または効用】
リーボックの経営者は、うまいやり方でこの事態に対処しました。台湾では右足用の靴だけを、タイでは左
足用の靴だけを作り、ヨーロッパやアメリカの小売店に届けられてからセットにして箱詰めすることにしまし

た（「学習用ｵｰﾌﾟﾝﾀｽｸの問題文に求められる要件」、アナトリー・ギン著、黒澤慎輔訳）。

高齢者の新しいライフスタイルの提案 
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漸進的イノベーションと急進的イノベーション 

8 2017©知財創造研究分科会 

漸進的イノベーション 

漸進的イノベーション 

新技術への転換 
急進的イノベーション 

現世代の 
技術 

次世代の 
技術 

製
品
の
性
能
（価
値
） 

時間 

どうしたら次世代に飛躍できるか？ 
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パテントマップ（技術動向マップ）でわかること 

2017©知財創造研究分科会 

  
 「技術動向マップ」は、ある技術分野 
の代表的な特許を時系列的・系統的に
並べて、技術の発展状況を示したもの
である。 
 
 このパテントマップによって、技術開発
の大きな流れを把握し、技術開発の方
向を模索することができる。 
 
 しかしながら、パテントマップでわかる 
のは、「過去から現在」までの過去分の 
情報に基づいた傾向である。 
 
 現在の延長線上に未来があるとは限 
らない変化の激しい時代には、未来を
予測する資料としては使えない。 時間 



足で蹴る自転車 

ﾍﾟﾀﾞﾙが付いた自転車 

ｺﾞﾑﾀｲﾔが付いた自転車 ﾁｪｰﾝ駆動の自転車 

三輪車 ﾛｰﾄﾞﾚｰｻｰ 

ﾏｳﾝﾃﾝﾊﾞｲｸ ｱｼｽﾄ自転車 
身障者自転車 

ﾄﾗｲｱｽﾛﾝ自転車 

後輪駆動自転車 ｸﾛｽﾌﾚｰﾑ自転車 

日本初自転車 
原動機付自転車 

折り畳み自転車 

１８１７年 １８９１年 １９５３年 １９８８年 １９７４年 １９９３年 

効
用 

時間 

マーケットマップ（技術発展ﾏｯﾌﾟ）でわかること 
自転車文化センター、「自転車の歴史年表」より  
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 このマーケットマップによって、技術
開発の大きな流れを把握し、技術開
発の方向を模索することができる。 
 しかしながら、マーケットマップでわ
かるのは、「過去から現在」までの過
去分の情報に基づいた傾向である。 

 上市された商品の情報に基づいた「技
術発展マップ」は、ある技術分野の代表
的な商品を時系列的・系統的に並べて、
技術の発展状況を示したものである。 



「進化ツリー」の構造の例 
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分割 

モノ-バイ-ポリ 

可動性 

空間の分割 

モノ-バイ-ポリ 

モノ-バイ-ポリ２ 

モノ-バイ-ポリ１ 

可動性 

物質導入 

幾何学的進化 

モノ-バイ-ポリ 

可動性 

可動性 

活性化 

物質導入 

物質導入 

可動性 

可動性 

物質導入 

分割 

「進化ツリー」、ニコライ・シャコブスキー著 

 進化ラインは、進化パターンが展開していくステップの系列を含むやや詳
細な進化の傾向です。ステップとはシステムがある時点でそのラインのど
の段階にあるか、いわば進化の進捗の度合いを示す変化の特性です。 
 あるシステムが現在進化ラインのどのステップに位置づけられるかがわ
かると、次にどのように進化するか予測することが可能になる。 

進化ツリーとは、対象システムの進化 
の過程を進化ラインの組み合わせで 
表現したもの。 

時
間 



分割 

モノ-バイ-ポリ 

可動性 

空間の分割 

モノ-バイ-ポリ 

モノ-バイ-ポリ２ 

モノ-バイ-ポリ１ 

可動性 

物質導入 

幾何学的進化 

モノ-バイ-ポリ 

可動性 

可動性 

活性化 
物質導入 

物質導入 

可動性 

可動性 

物質導入 

分割 
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ﾊﾟﾃﾝﾄﾏｯﾌﾟ、ﾏｰｹｯﾄﾏｯﾌﾟ、進化ﾂﾘｰを重ねる 
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パテントマップ 
（過去→現在の情報） 進化ツリー（進化ポテンシャル：未来の情報） 

時間 

時
間 

足で蹴る自転車

ﾍﾟﾀﾞﾙが付いた自転車

ｺﾞﾑﾀｲﾔが付いた自転車 ﾁｪｰﾝ駆動の自転車

三輪車ﾛｰﾄﾞﾚｰｻｰ

ﾏｳﾝﾃﾝﾊﾞｲｸ ｱｼｽﾄ自転車
身障者自転車

ﾄﾗｲｱｽﾛﾝ自転車

後輪駆動自転車
ｸﾛｽﾌﾚｰﾑ自転車

日本初自転車
原動機付自転車

折り畳み自転車

１８１７年 １８９１年 １９５３年 １９８８年１９７４年 １９９３年

効
用

時間

マーケットマップ 
（過去→現在の情報） 



確度の高いロードマップを手に入れる 
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洗浄 
ソフト・サービス革新（システム化） 

技
術
革
新
（ 

フ
ァ
イ
ン
化
） 

快適 

新快適（利便） 

健康 

３年後 

５年後 

７年後 

防汚 

抗菌 

脱臭 

自動開閉 

人検知 
作動 

体重・脈拍 

血圧 

健康管理 
サービス 

新光触媒 

赤外 

人感センサ 

光触媒 
暖房 

温水洗浄 

易清掃 
便器 

節水/省エネ 最適洗浄 

エコ便器 

光触媒 
構造 

水流・水質制御 

（参考）「新製品・新事業開発の進め方」、鈴木剛一郎著、同文館出版（株）発行 

洗浄剤 

情報通信 
技術 

© 2017 アイディエーション・ジャパン(株) 

パテントマップとマーケット
マップ、進化ツリーの知見か
ら新たなアイデアを得て、ロー
ドマップの確度を向上する。 

価値ロードマップ 
技術ロードマップ 
（現在→未来の情報） 



３．研究の進め方 
第１３回 TRIZシンポジウム 
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ロボット技術の俯瞰図（主たる研究対象） 

15 

「平成２５年度特許出願技術動向調査報告書」、特許庁 

2017©知財創造研究分科会 



コミュニケーション・ロボットの例（机上用） 

16 

「Communication Robot Industry Map / 2016 Q4 / Japan」、ロボットスタート発行 

2017©知財創造研究分科会 



１．サービス・ロボットのパテントマップ、デザインマップの作成 
２．サービス・ロボットの商品マップ（マーケットマップ）の作成 
３．適用する進化ラインの特定 
 
  （例）「召使装置」の進化ライン 
   技術が進化するにつれて「召使装置」といえるものが多くなり、 
  次のような機能で個人にサービスを提供します。 
   （１）エネルギーの供給  
   （２）食品や日用品の配達  
   （３）快適さの維持：冷暖房、照明など  
   （４）保護  
   （５）情報提供  
   （６）エンターテインメント 
 
４．進化ラインへの特許、商品データの当てはめ 
５．サービス・ロボットの進化ツリーの作成 

進化ツリー作成の手順 
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今回の発表 



１年目の活動 
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 １年目は、サービス・ロボットを 
製造・販売している企業の登録 
商標を起点に、意匠公報、公開 
特許公報を調査するとともに、イ 
ンタ－ネット上の情報を参考に、 
サービス・ロボットの約３０年間の
歴史を振り返ることとした。 
 
 具体的には、サービス・ロボット
の技術動向がわかるパテントマッ
プ、デザインマップ、マーケットマッ
プを作成した。 

https://robotstart.info/2017/05/16/chaosmap-20171st.html 



マーケット情報の調査例 

19 2017©知財創造研究分科会 

マーケット情報 ©2017 知財創造研究分科会 

商品名  ネットワークカメラ 搭載 ロボット Bayper（バイパー） メーカー 
 スリーアールソリューション株式会社 
 http://www.3rrr.co.jp/ 

発売開始  2015年6月〜 生産終了   

対応特許   

定価  29,800円 

累計売上高   市場規模   

写真等 構造／特徴 

    
 離れた場所から、カメラの画像を見ながら、自由自在にコントロール可能です。動き 
 回るペットを探したり、動く監視カメラとしても利用できます。Ｒａｎａｂａｂｙに触れると、 
 まるでペットのように、嬉しそうにボディを揺らします。５つのプリセットアクションが登 
 録されており、笑ったり、落ち込んだりスマホアプリからアクションを指示することが 
 できます。 
 【音声通話機能】マイク、スピーカーを搭載しており、周囲の音声をスマホで聞いたり、 
 Ｒａｎａｂａｂｙを通して話しかけることができます。音声を高くしたり、低くしたりする機 
 能もあります。 
 【リモートコントロール走行】スマホをリモコン替りにして、前後左右に自在に移動す 
 ることができます。アプリの十字キーで直観的な操作が可能です。上下にも動かす 
 ことができるので、足元や天井を見ることもできます。 
 【自動充電機能】スマホのアプリの充電ボタンを押すだけで、自動で充電器に戻って 
 充電を行います。 
 
 対応モバイル端末OS:Android4.3.1以上iOS7.0以上 
 カメラ:130万画素CMOSセンサー 
 Wi-Fi：2.4GHz IEEE802.11b/g/n 
 動画解像度:720P (15fps) 
 視野角度:水平角度66度 / 垂直角度56度 
 バッテリー容量:3.7V 4400mAh 
 充電時間:約8時間 稼働時間:約5時間 
 スタンバイ時間:約9時間 サイズ：L177mm×W170mmxH151mm 
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マーケットマップの元データ（商品一覧表） 

2017©知財創造研究分科会 

  

SS-No 名 称 イメージ 内 容 大分類 小分類 名称(ロボスタート) 開 発 担 当 社 発売年  No 発売開始 

SS-No.21 ジェミノイド 
HI-4 

Prof. 石黒浩型 
アンドロイド COM Com アンドロイド IRC知能ロボティクス 

研究所 2006 15 2006年 

SS-No.20 エルフォイド 
P1 

携帯型遠隔操作 
アンドロイド COM Com アンドロイド 国際電気通信基礎技術 

研究所(ATR) 2011 14 2011年 

SS-No.25 オルタ 機械人間 COM Com アンドロイド 大阪大学石黒教授・東京 
大学池上教授 2016 19 2016年7月 

SS-No.33 Diego-san 家庭環境ロボット COM Com コミュニケーション 
ロボット HANSON ROBOTICS 2011 25 2011年 

SS-No.23 MEEBO 保育援助 
ロボット COM Com コミュニケーション 

ロボット ユニファ 2015 17 2015年8月 

SS-No.46 Kuri 家族環境ロボット COM Com コミュニケーション 
ロボット 

MAYFIELD 
ROBOTICS 2017 35 2017年 

SS-No.48 Hub 家族環境ロボット COM Com コミュニケーション 
ロボット L G 2017 37 2017年1月 

SS-No.30 雰囲気メガネ ウエアラブル 
コミュニケーター COM Com コミュニケーター 

(着用アラーム) 
FUN'IKI Ambient 
Glasses 2016 23 2016年12月 

SS-No.50 Digipants ウエアラブル 
コミュニケーター COM Com コミュニケーター 

(着用ナビ) Spinali Design 2017 39 2017年1月 

http://karino.exblog.jp/iv/detail/?s=5361197&i=200705/12/11/f0000211_13535154.jpg
http://kaden.watch.impress.co.jp/img/kdw/docs/715/216/html/01-IMG_0094.JPG.html
http://hansonrobotics.com/wp-content/uploads/2016/03/diego-expressions.jpg
https://www.google.co.jp/url?sa=i&rct=j&q=&esrc=s&source=imgres&cd=&ved=0ahUKEwim99zMxMjTAhXBHZQKHeWdDnsQjRwIBw&url=https://www.dezeen.com/2017/01/05/kuri-home-robot-mayfield-robotics-ces-consumer-electronics-show-technology/&psig=AFQjCNGWFk2LlLb3XTlLp0A-0OaTYRFJaA&ust=1493516482217899
http://kronos365.com/magazine/teknologia/tek/lg-y-su-apuesta-por-la-innovacion-y-desarrollo-del-internet-de-las-cosas/9560
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マーケットマップの例 
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  7

6

Reborg
-X
AI 警備

ロボット

5
MEEBO
保育援助

ロボット

4
BUDDY
コミュロボ

（車輪駆動）

COZMO
AI遊び相手

ロボット

3

KIROBO
MINi
コミュロボ

（机上用）

コンシェル
ジュ
おもてなし

ロボット

Kuri
家族環境

ロボット

2

エルフォ イ ド

  P1

携帯型

遠隔操作
アンドロイド

NAO
コミュロボ

（二足歩行）

Palmi
コミュロボ
（二足歩行）

Musio
コミュロボ

（机上用）

Hub
家族環境

ロボット

1

Diego-
san
家庭環境

ロボット

PALRO
コミュロボ

（二足歩行）

Pepper
コミュロボ

（車輪駆動）

Unibo
コミュロボ
（机上用）

MiRo
ペット
ロボット

年度 2010 2012 2013

顔 認 識 機 能 を持つ コミュニケーション ロボットの発売・発表年次経過

2011 2014 2015 2016 2017
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 サイテーション分析の活用について 
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 【サイテーションマップとは】 
   特許庁における審査の過程で、審査官によって拒絶理由として引用された特許を 
  時系列につないでマップ化したもの。 
   引用特許とは、審査対象の特許より先に出願された特許（先願）のこと。 
   被引用特許とは、審査対象の特許の後に出願された特許（後願）のこと。 
 
  一般社団法人日本知的財産協会知的財産情報検索委員会の研究によれば、審査 
 官引例に基づく被引用分析は、特許評価の 
 １つの指標として有用であると報告している。 
  全国発明表彰を受賞したような重要特許は、 
 後願への影響が大で、被引用件数が6件以上 
 と多く、後願への関連性が高いことがわかって 
 いる。 
 
  したがって、サイテーション分析による被引 
 用件数は、サービス・ロボットの進化ツリーを 
 作成する上での重要な要素であると考える。 
 JAPIO2007YEAR Book「引用情報の活用」より引用 
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 サイテーション分析による抽出例 
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請求項中に「コミュニケーション」＆「ロボット」の字句がある特許８７件から抽出した 
         被引用件数３７件と最多であった特許のサイテーションマップと要約 

B9 4024683
2007/12/19

2003-007292
2003/01/15

  B25J  13/00    (20060101),
  B25J   5/00    (20060101)

株式会社国際電気通
信基礎技術研究所

コミュニケーションロボット

【請求項１】固有のタグ情報を有する無線タグを保有する複数のコ
ミュニケーション対象との間で、振る舞いおよび音声の少なくとも
一方によるコミュニケーション行動を実行するコミュニケーションロ
ボットであって、タグ情報と当該タグ情報を有する無線タグを保有
するコミュニケーション対象とを対応付けて記録するタグ情報デー
タベース、・・・・・・コミュニケーション行動を実行する、コミュニケー
ションロボット。【請求項２】前記認識手段は、各コミュニケーション
対象との距離の大小を検出する検出手段を含み、前記特定手段
は、前記検出手段によって検出された距離が最小となる・・・コミュ
ニケーションロボット。・・・・・・・、【請求項４】前記無線タグは超音波
を発信し、前記取得手段は超音波センサを含み、前記検出手段
は、前記取得手段によって前記タグ情報を取得したときの前記超
音波センサにおける音波強度に応じ(続きあり)

最多被引用件数特許要約 


Sheet1

		No		公報番号		出願番号		国際分類		出願人

		1		B9 4024683
2007/12/19		2003-007292
2003/01/15		  B25J  13/00    (20060101),
  B25J   5/00    (20060101)		株式会社国際電気通信基礎技術研究所

				コミュニケーションロボット

【請求項１】固有のタグ情報を有する無線タグを保有する複数のコミュニケーション対象との間で、振る舞いおよび音声の少なくとも一方によるコミュニケーション行動を実行するコミュニケーションロボットであって、タグ情報と当該タグ情報を有する無線タグを保有するコミュニケーション対象とを対応付けて記録するタグ情報データベース、・・・・・・コミュニケーション行動を実行する、コミュニケーションロボット。【請求項２】前記認識手段は、各コミュニケーション対象との距離の大小を検出する検出手段を含み、前記特定手段は、前記検出手段によって検出された距離が最小となる・・・コミュニケーションロボット。・・・・・・・、【請求項４】前記無線タグは超音波を発信し、前記取得手段は超音波センサを含み、前記検出手段は、前記取得手段によって前記タグ情報を取得したときの前記超音波センサにおける音波強度に応じ(続きあり)
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〈問題〉 

〈ニーズ〉 

進化トレンド 
• 生活全般の変化 
• 社会構造と組織文化の変化 
• 市場の進化 
• 消費財の進化 
• 技術の進化 

進化パターン 

技術 

市場 

人間 

自然・社会 

ビジネス 

構成要素 

進化ライン 

問題解決オペレータ 
• 有用機能を改良するオペレータ 
• 有害機能を無くすオペレータ 
• 矛盾を解決するオペレータ 

〈行動〉 

〈商品〉 

システム進化の法則  「Directed Evolution®」ソフトウェア、ｱｲﾃﾞｨｴｰｼｮﾝ・ｲﾝﾀｰﾅｼｮﾅﾙ社 

24 © 2017 アイディエーション・ジャパン(株) 

「長期ナンバーワン商品の法則」、梅澤伸嘉著、ダイヤモンド社発行（一部変更） 
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6. 新しい
法則を使
用する

3. 下位シス
テムを統合

する

4. モジュー
ル設計を導

入する

1. 複製の要素を
除去する

2. 他のシステム
の機能的な資源

を使用する

5. 要素を標
準化する

1. 追加の要
素/下位シス
テムの導入

2.階層的な
レベルの数
を増大する

4. 上位ｼｽﾃﾑ
作成のため
のｼｽﾃﾑ統合

5. 正味の
類似のｼｽ
ﾃﾑ構造

6.動的なシ
ステム構造

3a.副ｼｽﾃﾑ用
のｼｽﾃﾑの交雑
/3b.多重ｼｽﾃﾑ
を作成するた
めのｼｽﾃﾑ交雑

資源活用の進化

1. 主要機能の提供

2. 補助機能の提供

5. 経費削減
および品質

改良

4. 有害機能の除去

3. 追加機能の提供

資源を使用するた
めの目的

1. 容易に利用
可能な資源

2. 様々な組み合わせ

3. 変換と再配送

4. 集中・分散

6. 物理的な処理

8. 別のものに対す
る1つのタイプの資

源の代用

資源の処理

7. 化学の処理

5. 機械的な処理

1. 物質資源

資源のタイプ

2. エネルギ
ー資源

3. 空間資源

6. 機能資源

4. 時間資源

5. 情報資源

7. 人的資源

1. システム自体

2. システムの環境

3. 大型システム

4. 隣接したシステム

資源の源

5. 安い物質

プ
ロ

セ
ス

の
進

化
工

程
の

増
大

工
程

区
域

の
変

更

5.
物

質
ま

た
は

場
を

使
用

す
る

7.
 エ

ネ
ル

ギ
ー

蓄
積

お
よ

び
集

中

6.
異

な
る

工
程

の
リ

ズ
ム

の
調

和

4.
異

な
る

場
を

組
み

合
わ

せ
る

3.
 抵

抗
を

縮
小

す
る

11
. 強

化
す

る
ル

ー
プ

を
使

用
す

る

8.
 環

境
の

変
更

12
. 新

し
い

動
作

原
理

を
使

用
す

る

9.
 非

線
形

工
程

を
使

用
す

る

10
. 臨

界
点

の
使

用

2.
 工

程
計

画
の

変
更

1.
 重

合
動

作
1.

点
の

工
程

•
1つ

の
点

•
点

の
セ

ッ
ト

•
移

動
可

能
な

点

2.
 線

の
工

程
•

1つ
の

線
•

線
の

セ
ッ

ト
•

複
雑

な
線

•
移

動
可

能
な

線

3.
 表

面
の

工
程

•
1つ

の
表

面
•

表
面

の
ｾ

ｯ
ﾄ

•
複

雑
な

表
面

•
移

動
可

能
な

表
面

4.
 体

積
の

工
程

•
1つ

の
物

体
•

物
体

の
ｾ

ｯ
ﾄ

•
複

雑
な

物
体

•
移

動
可

能
な

物
体

工
程

を
緩

め
る

4.
ﾊ
ﾟﾗ

ﾒ
ｰ
ﾀ

の
変

更

6.
 ﾈ

ｶ
ﾞﾃ

ｨﾌ゙
･ﾌ

ｨ
ﾄーﾞ

ﾊ
ﾞｯ

ｸ
の

導
入

2.
工

程
へ

の
抵

抗
を

増
強

5.
環

境
の

変
更

8.
そ

れ
ほ

ど
効

果
的

で
は

な
い

も
の

に
変

え
て

動
作

原
理

を
導

入
す

る

3.
 物

質
、
場

の
導

入

7.
 反

工
程

の
導

入

1.
 工

程
計

画
を

変
更

望
ま

れ
な

い
工

程
の

縮
小

1.
 有

害
を

生
成

す
る

変
更

の
有

益
な

工
程 2.

有
害

を
生

成
す

る
交

換
部

品

3.
 有

害
を

生
成

す
る

ﾊ
ﾟﾗ

ﾒ
ｰ
ﾀ
の

変
更 4.

 有
害

を
生

成
す

る
環

境
の

変
更

5.
 有

害
を

防
ぐ

た
め

に
動

作
原

理
を

変
更

す
る

1. 変わりにくいシステム

2. 保管、輸送などに
は変わりやすい

3. 異なる機能
の提供には変
わりやすい

4. 条件と必要条
件の変更で変わ

りやすい

5. 異なる条件
および必要条
件に適応可能

ダイナミック化の進化
要素のダイナミック化システムのダイナミック化

2. 移動可能な構成
要素

3. 変わりやすい構
造の要素

4. 変わりやすい場
の要素

6. 変わりやす
いシステム構

造

5. 変わりやす
いシステム特

性

1. 変わりにくい構成
要素

2. 円運動

3. 振動する運
動

6. 合成の運
動

1. 交互の/相互の運動

4. 二次元の
運動

5. 三次元の
運動

移動のダイナミック化 リンクのダイナミック化

1. 変わりにくい
リンク

2. ヒンジ、ガイ
ド、レール、ス
ラ イ ドなどに基
づいたリンク

3. 柔軟なリ
ンク

4. 機構に基づ
いたリンク

5. 液体
あるいは
ガスに基
づいたリ

ンク

6. 場に
基づい
たリンク

制
御

可
能

の
進

化

2.
 O

N
-O

FF
の

制
御

3.
 主

要
機

能
の

人
間

に
よ

る
制

御

4.
 第

2の
機

能
の

自
動

制
御

5.
主

要
機

能
の

自
動

制
御

6.
自

己
制

御
(フ

ィ
ー

ド
バ

ッ
ク

を
使

用
す

る
)

7.
自

己
制

御
(結

果
を

使
用

す
る

)

2.
 構

成
要

素
の

制
御

3.
シ

ス
テ

ム
・
パ

ラ
メ

ー
タ

の
制

御

5.
 流

れ
の

制
御

4.
シ

ス
テ

ム
工

程
の

制
御

6.
シ

ス
テ

ム
構

造
の

変
更

制
御

1.
 非

制
御

可
能

な
シ

ス
テ

ム

制
御

の
程

度
を

増
加

さ
せ

る
こ

と
制

御
対

象
の

変
更

1.
 供

給
し

て
い

る
構

成
お

よ
び

／
ま

た
は

構
成

要
素

の
変

更

2.
 工

程
の

特
徴

の
変

更

4.
制

御
可

能
な

下
位

工
程

に
よ

っ
て

、
工

程
の

連
鎖

の
代

用
に

す
る

3.
 制

御
可

能
な

物
質

お
よ

び
／

ま
た

は
場

を
導

入
す

る

6.
工

程
の

環
境

と
環

境
の

制
御

5.
 制

御
可

能
な

反
工

程
を

導
入

す
る

7.
工

程
に

フ
ィ

ー
ド

バ
ッ
ク

を
導

入
す

る

工
程

の
制

御

2容
易

な
制

御
可

能
な

装
置

の
導

入

4.
容

易
な

制
御

可
能

な
工

程
の

導
入

3.
容

易
な

制
御

可
能

な
物

質
の

導
入

5制
御

可
能

な
場

の
導

入

6.
フ

ィ
ー

ド
バ

ッ
ク

を
備

え
た

自
動

制
御

シ
ウ

テ
ム

制
御

の
た

め
の

ツ
ー

ル
の

変
更

3. 適応管理のた
めのM/m

2. 有効性を増加
させるための

M/m
3. 隣接したシステ

ムでのM/m

1. システム部分お
よび/または下位シ
ステムの間のM/m

4. 環境でのM/m

5. 社会必要条
件でのM/m

対応/非対応(M/m)で組合せる

2. 大型システム
でのM/m

M/mの目的 M/mのオブジェクト

1. 形のM/m

2. 材料の
M/m

3. 周期的なこ
とのM/m

4. 動作の
M/m

5. 複雑さの
M/m

6. 共進化によ
るM/m

1. 人間の行動
によるM/m

2. 強制的な
M/m

3. 緩衝に基づ
いたM/m

4. 資源に基
づいたM/m

5. 自己フィ
ードバックに
よるM/m 

M/mのための特性 M.mの原動力

7.集合
体の状
態変換

5.ナノ・サイ
ズﾞおよびナ
ノ構造

1a.効果の増加
のために対応す
る /1b.悪影響縮
小のために非対

応にする

6.有害物質、
場、機能

理想的な
システム

進
化
パ
タ
ー
ン 

進
化
ラ
イ
ン 



４．進化ツリーを作成する準備 
第１３回 TRIZシンポジウム 
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進化ツリー（進化ラインの集合）例 
「技術進化ダイヤグラム」、ニコライ・シャコブスキー 

「分割」のライン 

「可動性」 

「空間の分割」 

「物質導入」 「活性化」 「単一・二重・多重」 

「単一・二重・多重」 「幾何学的進化」 「可動性」 「物質導入」 

現在 
過去 未来 

時間 
27 2017©知財創造研究分科会 



理想解 究極の理想解 

理想解 

理想解 

次世代の開発テーマ 

28 

究極の理想解から振り返る 

2017©知財創造研究分科会 

時間 

理想性 ＝ 
全ての有益機能の合計 

全ての有害機能の合計 

技術システムは理想性が増加する方向に進化する。 



 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

29 

未来の対象システム（理想解）を明らかにする 

2017©知財創造研究分科会 

理想解 究極の理想解 

理想解 

理想解 

次世代の開発テーマ 

現在のｼｽﾃﾑ 
進化のライン 

時間 

バックキャスティング フォアキャスティング 



進化ダイアグラム（日本茶を飲む）の例 

2017©知財創造研究分科会 

 各進化段階は、それぞれ前の進化段階に相当する
システムの主要な有益機能を備え、かつ前のシステ
ムの有害機能を排除すべく出現します。 

30 

急須にお茶の葉と
お湯を入れて飲む

準備や後片付け
が面倒である

缶入り日本茶

一度に飲みきれな
い

ペットボトル入りお
茶

暖かいお茶が飲め
ない

加温可能なペット
ボトル入り日本茶

冷めやすい

ティーバック入りの
日本茶

ティーバックの後始
末が面倒である

粉末状の日本茶

味気ない

日本茶を飲む

引き起こす 

阻止する 

進化の系統の分岐例 



進化ダイアグラム（紙を接着する糊）の例 

31 

2008年 1997年 1971年 1955年 1952年 1899年 

デンプン糊

手やヘラを使って
紙に塗り付ける

チューブ式デンプン
糊

抽出口から糊が余
分にはみ出してし

まう

液状合成糊

紙に皺ができる、
乾くまで時間がか

かる

スティックタイプ固
形糊

紙から糊がはみ出
してしまう、最後ま
で使い切れない

紙と紙を接着する テープ糊

接着面から本体を
引き離す時に糸が
引く、切れが悪い

ドットタイプテープ
糊

引き、つき、切れが
良い

必要な量だけ絞り
出して使える

糊が浸み込んだス
ポンジ面で適量だ

け塗れる

すこしずつ繰り出し
て使える

必要な個所にテー
プを貼る感覚で接

着できる

腐らない接着剤

2017©知財創造研究分科会 

システムの誕生による効用を追加した例 引き起こす 

阻止する 



進化ダイアグラム（完全自動運転車）の例 

32 2017©知財創造研究分科会 

衝突回避ブレーキ
走行中のハンドル
操作の支援がない

レーンキープ
渋滞時の操縦が

面倒である

渋滞追従

自動車線変更
狭い駐車場に車を
止めるのが難しい

自動駐車

高速道路での完
全自動運転

路車間通信、車
車間通信、歩車
間通信システム

一般道での完全
自動運転

自動駐車システム

レーンチェンジ付ク
ルーズコントロール

車線中央維持、
車線逸脱抑制

全車速追従機能
付クルーズコントロ

ール

全車速追従機能
付クルーズコントロ

ール

運転しているときは
他のことができない

交差点のある一
般道では自動運

転ができない

車線変更の操作
が難しい

プリクラッシュブレー
キ、ＡＴ発進抑制
制御、ＡＴ後進抑

制制御

全人動運転
人的原因による衝
突被害が起きる

市街地での完全
自動運転

市街地では自動
運転ができない

アーバンパイロット

新たなシステムの誕生に際して 
導入された技術を追加した例 

引き起こす 

阻止する 



５．進化ダイアグラムの作成 
第１３回 TRIZシンポジウム 

©2016 アイディエーション・ジャパン（株） 
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I-TRIZのﾌﾟﾛﾌﾞﾚﾑ･ﾌｫｰﾐｭﾚｰｼｮﾝ（PF）とは 

34 2017©知財創造研究分科会 

○ 2種類のボックス、2種類のリンクにより、物事の因果関係を図式表現する手法。 

有益な機能 

有害な機能 

引き起こす (強化する) 

排除する (妨げる) 

○ 因果関係を表現するだけでなく、アイデア出しの指針を得られる。 

おやつを 
たくさん食べる 

幸せな 
満腹感を得る 

太ってしまう 

矛盾のあるボックスは 
黄色で塗る 

おやつを 
たくさん食べる 

幸せな 
満腹感を得る 

太ってしまう 

太らないものを 
たくさん食べる 

運動をして 
脂肪を燃やす 

排除する 痩せるという 
確固たる決意 

排除する 

#1 

#2 #3 

引き起こす 

引き起こす 

＊ PFにより、特許明細書を 
図式表現することが可能です。 



特許明細書のPF表現：最も単純なモジュール構造  

35 2017©知財創造研究分科会 

【特許請求の範囲】 

【技術分野】 

【背景技術】 

【発明が解決しようとする課題】 

【課題を解決するための手段】 

【発明の効果】 

【発明を実施するための形態】 

【産業上の利用可能性】 

【図面の簡単な説明】 

【符号の説明】 

② 
従来の問題点 

④ 
効果 

③ 
解決手段 

① 
従来のやり方 

排除 

②従来の問題点 

④効果 

③解決手段 

①従来のやり方 
本発明 

従来技術 ＊1件の出願を４つの 
ボックスで表現する。 



特許第6142307号（出願日：2013/09/27） 

36 2017©知財創造研究分科会 

【課題】 人の注目対象を精度よく推定する。 

【手段】 
ロボット（１０）は、人の注目対象（長期的な注目対象ＣＡ、短期的な注目対象ＴＡ，目的地Ｄ）と、これに対応する人の位置（Ｐ
（ｔ）），頭向き（θｈ）および体向き（θｂ）の理想的な動きとを、人の振る舞いとして記述したインバースモデル１５４を保持しており、人の
位置，頭向きおよび体向きを観測する観測手段（１２ａ，１２ｂ，１４）から観測値を取得して、観測値の推移とインバースモデル１５４と
の比較に基づき注目対象（ＣＡ，ＴＡ，Ｄ）を推定する（Ｓ１１）。 

【効果】 注目対象を精度よく推定できる、注目対象推定システムならびにロボットおよび制御プログラムが実現される。 

公報番号 発明名称 権利者 出願日（遡及） ステータス 

特許第6142307号 注目対象推定システムならびにロボットおよび制御プログラム ＡＴＲ;本田技研工業 2013/09/27 権利継続 

説明員に興味が 
あると誤判断 
してしまう 

展示会場内で 
人の注目対象が 

分かる 

人の振る舞いから 
真の注目対象を 
推定する 

顔や視線の向き 
から注目位置を 
検出する 

排除 

特開2015-066625 
(出願:2013/9/27) 

○カテゴリ○ 
  人間の意図を読む 
  人間に働きかける 
  生物らしく自然にふるまう 
  介護・リハビリ用途 
  その他 



PF表現に変換した後、関連公報を引き合わせる  

37 2017©知財創造研究分科会 



視点に応じて
指示語の意味や
解釈をできない

指示語の誤解釈
が減る

位置関係、移動
速度・方向を
加味して解釈

ユーザが指示語
により移動方向等
を指示する

排除

特許第3318539号
(出願:1999/6/10)

複数の物体が
あると指示語の
対象が分らない

人間同士のように
自然な対話を
実現できる

人間の視線を
判断に加味して
対話する

指示語の誤解釈
が減る

排除

特許第4399603号
(出願:2005/2/28)

認識できなかった
語句の登録
が面倒

認識できなかった
単語を手間を
かけず登録可能

視線・指差しの
方向から物品
認識し辞書登録

人間同士のように
自然な対話を
実現できる

排除

特許第5163202号
(出願:2008/3/18)

指が正しく向いて
いないと対象物
を間違う

対象物を正確に
特定できる

対象物の特定に
指差し方向と
視線を併用する

認識できなかった
単語を手間を
かけず登録可能

排除

特許第5145569号
(出願:2007/12/19)

説明員に興味が
あると誤判断
してしまう

展示会場内で
人の注目対象が

分かる

人の振る舞いから
真の注目対象を
推定する

対象物を正確に
特定できる

排除

特許第6142307号
(出願:2013/9/27)

人間の意図を読むﾛﾎﾞｯﾄの進化ﾀﾞｲｱｸﾞﾗﾑ 
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※若干時期逆転あり 

市場ニーズの進化 

商品の進化 

解決手段の進化 

＊限定的「指示語」から 
全体的「振る舞い」へ 



６．ロボット化するとよいもの 
   －TRIZの思想を使った新しい発想法の提案－ 

第１３回 TRIZシンポジウム 

©2016 アイディエーション・ジャパン（株） 
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ロボットとは 
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 「ロボットとは、外界のデータを取り込み、その意味を理解して、何をす
べきかを判断し、結果として人に役立つように働きかけるシステムであ
る。」 （岩波書店「岩波講座 ロボット学１ ロボット学創成」５５ページ）と
いう定義が、現在話題になっている「ロボット」のイメージに最も近いと考
える。 
 
 この定義からすれば、ROOMBA（掃除機）、ROBOHON（携帯電話）、
AMZON ECHO(スピーカー)、TIPRON（プロジェクター）、LUMIGENT（デ
スクライト）もロボットという見方ができる。 



ロボットに勉強を教えるアプリ 
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https://robotstart.info/2017/05/18/robohon-update-201705.html 

【使い方】 
 ・「勉強しよう」と話しかけると、ロボホンが九九の勉強を始めます。 
 ・一の段から順に、１回につき３個ずつ学習していきます。 
 ・ロボホンが「続きの九九、教えて」とお願いしたら、「いんいちがいち」のように、次の式を教えて 
  あげてください。 
 ・ロボホンが各段の各式を学習後、きちんと暗記できるまでには、何日か、時間がかかるようです。 

 毎月アップデートで新しいことができるよう
になっていく「ロボホン」。 
 ２０１７年５月２５日にアップデート＆アプリ
配信された「お勉強」というアプリはロボホン
に勉強を教えてあげるというものです。 
 通常、「ロボット×勉強」アプリというと、賢
いロボットがユーザーに勉強を教えてくれる
ものを考えてしまいます。しかし、ロボホンの
場合は全く逆。まだ子供のロボホンにユー
ザーがお勉強を教えてあげるというものに
なっています。 



理想のロボットとは 
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 ロボットは存在するが、ロボットが直接体を動かす仕事をす 
ることはない。 
 しかし、ロボットにやってもらいたい依頼者の片付けたい用 
事（知的な時間潰し）は実現される。 
 この場合、ロボットは依頼者の片付けたい用事（知的な時間 
潰し）を実現するための話し相手の役を担う。 
 ロボットは依頼者の働きかけによって知識を習得することが 
できる。 

         合：人間とロボットが共に進化する 
                    ⇑ 
正：ロボットが人間を支援する ⇔ 反：人間がロボットの支援をする 
                    



異質の組合せ 

ロボット 有望そうな 
技術分野 

機能している 
イメージ 

技術分野での 
出来事イメージ 

イメージを拡大した共通部分 
（イメージで結合された部分） 

両者のイメージを膨らますために、対象を観点を変えて見直す 
抽象化（コトバの世界） →具体化（イメージの世界） 

 具体化（イメージの世界）→抽象化（コトバの世界）   

新しい用途 対象技術 
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ハイブリッド化の例 
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カメラ付き 
携帯電話 

デジタルカメラ 

半導体技術 写真技術 

携帯電話 

無線技術 電話技術 

新製品 

既存製品 
新技術 

既存技術 既存技術 

既存製品 
新技術 

既存技術 既存技術 

システム 

モノ コト 
ハイブリット化（組み合わせ）を考える際には、それぞれのシステム
（製品、技術）には、モノとコトの要素について分析するとよい。 



各種業種で行われているコトを参考にする 

対象業種／機能 行われているコト 

農業 耕うん、代かき、田植え、施肥・播種、除草、農薬散布、収穫、農作物の成長管理 

林業 植林、枝打ち、伐採 

漁業 海底探索、魚群探知、海底・海水・海面清掃、海苔・貝採集、海藻、養殖、漁獲（釣り、延縄）、選別、養殖 

鉱業 掘削（坑道掘進）、積込・運搬、支柱施工 

建設業 資材搬入、資材加工、資材組立（溶接、溶断）、仮設工事、型枠組立、打設、型枠解体、内装、外装 

製造業 加工（切断、曲げ、接合）、組立、搬送、搬出（出荷） 

電気・ガス・水道 供給、検針、請求 

情報通信 検索、入力、判断、蓄積、出力、更新 

運輸業 在庫・入庫（棚入れ）、ピッキング、梱包、仕分け、配送 

卸売・小売業 デパート、スーパー、コンビニ 

金融・保険業 貸付、融資、預金、株式投資、受付、示談交渉 

不動産業 物件調査、物件購入、物件案内、物件販売、賃貸、補修、改築 

飲食店、宿泊業 営業給食、集団給食、料飲、弁当・惣菜、ベッドメーキング、掃除、浴室清掃、受付 

医療、福祉 検査、手術、看護、介護 

教育、学習支援 講義、試験、就職支援 

サービス業 受付、受注、発注、接客、提供 

公務 申請受理、通達、告示、執行、許可、監視 

45 2017©知財創造研究分科会 



46 

上位概念、反システム、ハイブリッド化の利用 

馬鹿なアイデアを歓迎する雰囲気の中で自由にアイデアを出していく。 
→単なるヒント的なものから斬新なアイデアまで、多様なアイデアが集ま
る。 

第２回目のＢＳ 

第３回目のＢＳ 

創出されたアイデアのうち面白いと思えるものの上位概念を抽出し、その
上位概念を軸に横展開してより多くのアイデアを考える。  
（例）気兼ね不要、身に着ける、予備体験、情報共有などを軸に考える。 

第４回目のＢＳ 

アイデアの反システムを考えて、反システムを軸に横展開してより多くの
アイデアを考える。 
（例）「気兼ねしなくて済む」に対し、「気兼ねが必要」という軸で考える。 

アイデアの組み合わせ（ハイブリッド化）の際に、ダイアグラムの各ボック
スでモノやコトをイメージしてより多くのアイデアを考える。  
（例）「ストーブ」と「ロボット」で「心を温める」という軸で考えてみる。 

第１回目のＢＳ 

2017©知財創造研究分科会 
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TVM変換表で整理したサービス・ロボットの例 
移
動
す
る 

判
断 
す
る 

学 
習 
す 
る 

感 
情 
を 
持 
た 
な 
い 

人 
の 
能 
力 
を 
補 
う 

人 
の 
感 
情 
を 
読 
む 

   
 
   

農 
林 
・ 
水 
産 
業 

運 
送 
業 

医 
療 
・ 
健 
康 

家 
庭 

〇 無理を聞いてくれる ・執事 ・本棚 

〇 手間がかからない ・受付 

〇 〇 間違いがない ・執事 ・本棚 

〇 気兼ねしないで済む ・ぬいぐ
るみ 
・ベッド 

・婚活 

〇 〇 人には無理な場所
に行く 

・点検、
掃除 

〇 雰囲気を読み取る ・ぬいぐ
るみ 

・執事 ・ｺﾐｭﾆ
ｹｰｼｮﾝ
の仲介 

〇 〇 〇 〇 〇 〇 自律的に動作する 

技
術
特
性 

市
場
（用
途
） 

ニーズ 
（効用、価値） 

サ
ー
ビ
ス
業 
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料理、後片付けをするロボットキッチン 
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スタンフォード大学のMark Cutkosky 
教授をはじめ、ロンドンのロボティクス 
企業Shadow Roboticsなど、数社の 
協力の下、開発された本プロダクト。 
 人間と同じ速度や動作、感度をプロ 
グラミングしたロボットアームが、ここ 
でやるべきすべての作業を代行する 
仕組みだ。 

http://getnews.jp/archives/1304828 

システムはまた、iTunes libraryに保存された 
レシピに、いつでも接続できるようになってい 
る。腕に自信があるなら、レコーディング機能 
を使って、調理の工程を記憶させてもいい。 
料理のみならず、盛り付けのセンスもかなりの 
もの。 
後片付けはもちろん、ロボットアームが全部、 
引き受けてくれる。 
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