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免责声明
专利价值评估方法众多，本报告采用层次分析法，经一致性校验后对影响专利法律价值、技术价值、市场价值、战略价值的40余个参数进行建模对专利进行打分，并以官方发布各领域平均许可费用为基准，计算专利价值。本报告结果仅供参考，不作为任何技术、法律依据。
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专利价值评估报告
1. [bookmark: _Toc52173221][bookmark: _Toc19409][bookmark: _Toc256000000]专利评估结果概览
1.1. [bookmark: _Toc52173222][bookmark: _Toc3352][bookmark: _Toc256000001]专利评分结果
	
	本专利
	领域平均
	雷达图

	综合评分
	73.15
	69.49
	
[image: ]

	法律价值
	76.32
	64.97
	

	技术价值
	82.79
	81.92
	

	市场价值
	75.42
	65.56
	

	战略价值
	58.1
	56.63
	


1.2. [bookmark: _Toc52173223][bookmark: _Toc15233][bookmark: _Toc256000002]专利估值结果

	币种：人民币
	本专利
	领域平均

	当前估值
	54.76万元
	31.34万元

	最高估值
	81.46万元
	[bookmark: _GoBack]75.81万元



专利评分依据：
1、 从法律价值、经济价值、技术价值以及战略价值四个层面对企业专利进行分析，采用对以上四个方面具有影响的40余个专利指标参数，将参数进行归一化处理，根据各参数的重要程度，采用层次分析法（AHP）对专利进行评分，并对结果进行一致性校验。
2、 AHP层次分析法是将定量分析与定性分析结合起来，用决策者的经验判断各衡量目标之间能否实现的标准之间的相对重要程度，并合理地给出每个决策方案的每个标准的权数，利用权数求出各方案的优劣次序，比较有效地应用于那些难以用定量方法解决的课题，已被广泛应用于专利价值评估中。
专利估值依据：
1、 根据本专利所属的技术领域获取该领域发生许可专利平均分，和国家知识产权局发布的《“十三五”国民经济行业（门类）专利实施许可统计表》中各领域专利平均年许可费对本专利进行估值。
2、 根据专利评分分布情况和获得评分的难易程度，以该领域许可专利平均分和平均许可年费为基准，预估本专利许可年费。
3、 根据本专利最高有效期和剩余有效期以及预估的许可年费，对本专利进行估值。
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2. [bookmark: _Toc52173224][bookmark: _Toc28221][bookmark: _Toc256000003]专利画像
2.1 [bookmark: _Toc52173225][bookmark: _Toc7698][bookmark: _Toc256000004]专利基本信息
	名称
	消除测量误差和稳态误差的误差检测-K值控制法

	公开号
	CN102854795B
	公开日
	2015年01月28日

	申请号
	CN201210318079.3
	申请日
	2012年08月31日

	优先权
	
	法律状态
	有效

	申请人
	华南理工大学
	发明人
	田新良,杨苹,张金国

	代理机构
	广州粤高专利商标代理有限公司
	代理人
	何淑珍

	IPC分类
	G05B13/00 自适应控制系统，即系统按照一些预定的准则自动调整自己使之具有最佳性能的系统（ G05B19/00 优先）[2006.01]

	摘要
	本发明公开了消除测量误差和稳态误差的误差检测-K值控制法，属于自动控制领域。其具体方法为：在原控制系统基础上，增加了消除测量误差和稳态误差的误差检测-K值控制法，从而构成新控制系统，新控制系统将直接检测系统的输出值<Image file="2012103180793100004DEST_PATH_IMAGE002.GIF" he="7" imgContent="undefined" imgFormat="GIF" wi="10"/>和误差信号<Image file="2012103180793100004DEST_PATH_IMAGE004.GIF" he="7" imgContent="undefined" imgFormat="GIF" wi="12"/>，而不检测输出期望值<Image file="DEST_PATH_IMAGE006.GIF" he="7" imgContent="undefined" imgFormat="GIF" wi="11"/>，而是由<Image file="DEST_PATH_IMAGE008.GIF" he="7" imgContent="undefined" imgFormat="GIF" wi="41"/>得到输出期望值<Image file="646664DEST_PATH_IMAGE006.GIF" he="7" imgContent="undefined" imgFormat="GIF" wi="11"/>，再将原控制系统的输出期望值<Image file="281913DEST_PATH_IMAGE006.GIF" he="7" imgContent="undefined" imgFormat="GIF" wi="11"/>变为期望值<Image file="530492DEST_PATH_IMAGE006.GIF" he="7" imgContent="undefined" imgFormat="GIF" wi="11"/>加上K倍误差信号<Image file="925701DEST_PATH_IMAGE004.GIF" he="7" imgContent="undefined" imgFormat="GIF" wi="12"/>作为原有控制系统新的输出期望值<Image file="DEST_PATH_IMAGE010.GIF" he="8" imgContent="undefined" imgFormat="GIF" wi="13"/>。该方法通过控制的方式彻底消除控制系统的测量误差。同时，该方法通过K值可对多控制对象中的每一个控制对象的开环增益进行单独调节，从而便于实现每个控制对象开环增益的最优化，减少了控制系统的调试难度，使系统的稳态误差降到最低

	首图
	
[image: ]


[bookmark: _Toc28841]


2.2 [bookmark: _Toc52173226][bookmark: _Toc256000005]专利事务公告信息

	日期
	法律信息
	具体描述

	20130102
	公开
	发明专利申请公布

	20130220
	实质审查
	实质审查的生效 IPC(主分类):G05B  13/00 申请日:20120831

	20150128
	授权
	发明专利权授予

	20230630
	专利实施许可合同备案的生效
	专利实施许可合同备案的生效 IPC(主分类):G05B  13/00 合同备案号:X2023980036273 让与人:华南理工大学 受让人:广州开发区粤电新能源有限公司 发明名称:消除测量误差和稳态误差的误差检测-K值控制法 申请日:20120831 申请公布日:20130102 授权公告日:20150128 许可种类:普通许可 备案日期:20230615


2.3 [bookmark: _Toc52173227][bookmark: _Toc25619][bookmark: _Toc256000006]专利引证信息
2.3.1 [bookmark: _Toc52173228][bookmark: _Toc21493][bookmark: _Toc256000007]简单同族引证专利
	引证专利公开号
	专利名称
	申请人
	公开日


[bookmark: _Toc52173229][bookmark: _Toc17112][bookmark: _Toc256000008]2.4.2 简单同族引证
	施引专利公开号
	专利名称
	申请人
	公开日


2.4 [bookmark: _Toc52173230][bookmark: _Toc9159][bookmark: _Toc256000009]专利运营信息

	
	相关信息
	相关人

	许可次数
	1
	广州开发区粤电新能源有限公司

	质押次数
	0
	

	保全次数
	0
	—

	转让次数
	0
	

	获奖情况
	

	—


2.5 [bookmark: _Toc52173231][bookmark: _Toc31910][bookmark: _Toc256000010]专利复审/无效/诉讼信息

	
	相关信息
	相关人

	复审次数
	0
	—

	无效次数
	0
	-

	诉讼次数
	-
	-

	赔偿金额(￥)
	-
	—


3. [bookmark: _Toc52173232][bookmark: _Toc12722][bookmark: _Toc256000011]专利评分详情
3.1 [bookmark: _Toc52173233][bookmark: _Toc31618][bookmark: _Toc256000012]法律价值评分详情
	
	相关指标
	相关信息

	地域范围
	简单同族国家
	CN

	
	简单同族国家数
	1

	
	扩展同族国家
	CN

	
	扩展同族国家数
	1

	权利范围
	申请时权利要求个数
	3

	
	授权时权利要求个数
	1

	
	独立权利要求数量
	1

	
	申请时首项权利要求字数
	197

	
	授权时首项权利要求字数
	326

	
	权利要求类型
	方法

	时间范围
	专利类型
	发明

	
	剩余有效期
	2946

	
	专利年龄
	4359

	
	已付费时长
	4359

	法律稳定性
	是否授权
	是

	
	简单同族授权国别
	CN

	
	是否经历无效
	否

	
	是否经历复审
	否

	
	是否有代理机构/代理人
	是


3.2 [bookmark: _Toc52173234][bookmark: _Toc11110][bookmark: _Toc256000013]技术价值评分详情

	
	相关指标
	相关信息

	技术独立性
	引文个数
	10

	
	引文国别个数
	2

	技术先进程度
	是否有PCT同族
	0

	
	简单家族施引专利申请号数量
	0

	
	简单家族施引专利国别个数
	0

	
	发明(设计)人个数
	3

	技术应用广度
	附图个数
	1

	
	文献页数
	9

	
	IPC分类号个数
	1

	
	IPC小类个数
	1

	技术应用前景
	申请人类型
	大专院校

	
	申请人数量
	1

	
	战略性新兴产业主分类
	B

	
	战略性新兴产业分类
	B101



3.3 [bookmark: _Toc52173235][bookmark: _Toc23344][bookmark: _Toc256000014]市场价值评分详情

	
	相关指标
	相关信息

	专利实施情况
	标准专利
	否

	
	海关备案
	否

	专利许可情况
	许可次数
	1

	专利质押情况
	质押次数
	0

	专利转让情况
	申请权转让次数
	0

	
	专利权转让次数
	0

	判决情况
	判决金额
	-


3.4 [bookmark: _Toc52173236][bookmark: _Toc5918][bookmark: _Toc256000015]战略价值评分详情

	
	相关指标
	相关信息

	专利防御价值
	是否分案/母案
	否

	
	一案双申
	否

	
	复审次数
	0

	专利进攻价值
	无效次数
	0

	
	无效口审次数
	0

	
	国防解密
	否

	
	诉讼次数
	-

	专利影响力价值
	专利奖等级
	-


4. [bookmark: _Toc52173237][bookmark: _Toc9313][bookmark: _Toc256000016]领域分析
4.1 [bookmark: _Toc52173238][bookmark: _Toc4261][bookmark: _Toc256000017]市场价值度

	
	申请量
	申请人数量
	近三年人均申请量
	市场价值度

	
	相关专利数量占比
	年均申请量
	相关申请人数量
	年均申请人数量
	
	

	申请日前
	0.39
	7
	217
	7
	2
	2.21

	申请日后
	0.61
	36
	310
	34
	1
	



注：由于近两年申请专利未公开完全，近两年年均申请量可能较真实数据偏低
4.2 [bookmark: _Toc52173239][bookmark: _Toc18980][bookmark: _Toc256000018]创造性高度

	
	专利相关度
	技术影响

	
	平均相关度
	最高相关度
	

	申请日前
	0.84
	0.9
	-65.8

	申请日后
	0.84
	0.9
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