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ABSTRACT

Unmanned technology is a representative technology that integrates various technologies like electric, electronic, mechanical, artificial 

intelligence, ICT technology, ect. In special emphasize, ground technology has been developing exponentially in the military field and 

expanding its utilization area. The patent information analysis method presented in this study, proposes a new patent analysis methodology 

for patent information analysis and patent information on unmanned ground technology. The patent information analysis processor has 6 

levels to extract core patents and technologies. The process consists of: selection of technology to be analyzed, classification of detailed 

technology / key keyword selection, patent information collection / noise reduction, selection of patent information analysis method, patent 

information analysis, finally, core patents and key technologies that are extracted. Patent information on unmanned ground technology is 

also analyzed in this study. First, the technical classification of ground unmanned technology is carried out in detail. The core technology 

and core patents of ground unmanned technology were extracted through CPP and IPC code connectivity analysis. The results of patent 

information analysis using proposed patent information analysis method that can be applied to various fields of technology and analysis. 

These can be used as a material to forecast the direction of future research and development on the technology to be analyzed.
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요     약

무인화 기술은 전기, 전자, 기계, 인공지능 기술과 ICT 기술 등 다양한 기술들을 융·복합하는 대표적인 기술이다. 특히 지상 무인화 기술은 

군사 분야에서 많은 연구 개발과 발전을 이루고 있으며 활용 영역을 확장하고 있다. 본 연구에서는 특허정보 분석을 위해 새로운 특허정보 분

석 방법론을 제시하고, 지상 무인화 기술 관련 특허정보를 본 연구에서 제시한 특허정보 분석 방법을 이용하여 분석하였다. 핵심특허 및 기술

을 추출하기 위한 특허정보 분석 프로세스는 6단계로 분석 대상 기술선정, 세부 기술 분류, 특허정보 수집, 특허정보 분석 방법 선정, 특허정보 

분석, 마지막으로 핵심특허 및 핵심 기술 추출로 이루어 진다. 세부적으로 지상무인화 기술에 대한 기술 분류를 실시하고, 특허지수인 CPP와 

IPC 코드 연결성 분석을 통해 지상 무인화 기술의 핵심기술과 핵심특허를 추출하였다. 제시된 특허정보 분석 방법을 이용한 특허정보 분석 결

과는 다양한 분야의 기술에 적용하여 분석이 가능하고, 향후 연구개발 방향을 전망하는 자료로 활용할 수 있다. 
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1. 서  론1)

무인화 기술은 전기, 전자, 기계, 인공지능 기술과 ICT 기

술 등이 다양하게 융복합하여 완성되는 대표적인 기술이며, 

융복합의 범위는 점차 확대되고 있다[1]. 무인화 기술이란 

인간이 해야하는 일을 인간 이외의 수단을 사용하는 기술을 

의미하며, 대표적으로 로봇을 이용하는 방법이 있다. 현재 무
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인화 기술의 개발, 전략 연구, 투자 등은 군사 분야에서 많은 

발전을 이루고 있다. 특히 지상무인화 기술 분야에서 많은 연

구개발 및 발전이 이루어지고 있다. 지상무인화 기술은 기동, 

기동 지원 및 유지 등 다양한 영역을 지원한다[2]. 현재 군사 

분야에서 두드러진 발전을 나타내고 있는 무인화 기술은 인

공지능 기술과 더불어 4차 산업혁명의 핵심 기술로 인식되고 

있다. 무인화 기술은 국가의 미래 산업 경쟁력을 강화할 수 

있는 성장 동력으로 민간분야를 포함하여 다양한 분야에 걸

쳐 핵심 및 원천 기술 확보를 위해 연구개발 및 투자를 해야 

한다. 이를 위해서는 기술수준을 평가 및 분석하여 기술수준

을 측정해야 하는 과정이 필수적이다. 그러나 일반적으로 기
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술수준 평가에 대한 공식화된 방법은 없으며 델파이 조사, 전

문가 인터뷰 및 설문조사 등을 이용한 방법이 사용되고 있다. 

이와 같은 방법은 조사에 응하는 전문가의 개인성향이나 지

적 정도에 따라 조사결과에 대한 객관성과 신뢰성의 편차가 

발생하게 되는 문제점이 있다[3]. 이러한 문제점은 객관적이

고 표준화된 정보인 특허정보를 이용하여 분석함으로써 결과

의 객관성과 신뢰성을 확보할 수 있다. 

무인화기술은 다양한 기술 분야에서 특허로 등록되고 있

다. 특허는 발명의 보호를 통해 연구자의 이익을 실현하고,  

이용을 통해 기술발전을 촉진하여 산업발전에 이바지함을 목

적으로 한다. 특허정보는 특허의 특성상 최신 기술과 이론을 

기반으로 개발된 연구 자료의 성격을 가지고 있다. 특허는 기

술과 관련된 많은 정보를 포함하고 있으며, 이를 분석하면 기

술추세를 이해하고 발전 방향을 전망하는데 이용할 수 있다.

본 연구에서는 먼저 특허가 가진 계량정보를 활용하여 핵

심기술 및 핵심특허를 추출하기 위한 프로세스를 제시하였

다. 특허 정보를 활용해서 핵심기술 및 핵심특허를 분석하는 

연구는 많은 전문가와 시간이 투자되어야 한다. 본고에 제시

된 프로세스는 해당 기술의 특성에 부합하는 분석 방법을 사

용할 수 있어 다양한 분야의 기술 분석이 가능하고, 해당 기

술 분야의 핵심특허 및 핵심기술에 대한 체계적이고 효과적

인 분석이 가능하다. 

제시된 특허분석 프로세스를 활용하여 지상 무인화기술 

특허정보에 대한 특허인용지수(CPP: Citation per Patent)와 

IPC 코드 연결망 분석을 하여 지상 무인화기술의 핵심기술 

및 핵심특허를 추출하였다. 지상 무인화기술은 주요 기술요

소로 4족로봇 기술, 동시위치인식 기술, 지도형성 기술, 로봇

이동 기술, 위치인식 기술, 통합자율주행 기술로 세부 분류하

였다[4]. 이러한 특허정보 분석 방법은 해당 기술 분야의 기

술 평가와 기술 발전방향을 전망할 수 있으며, 기술 마케팅에 

활용하여 미래 기술 경쟁력을 강화할 수 있다.  

2. 관련 연구

2.1 특허 정보

특허정보는 발명자 또는 출원인이 특허출원이라는 일정한 

절차를 거쳐 생성되는 정보로, 특허제도에 의해 발생되는 일

련의 정보들을 통칭한다. 특허정보는 특허가 가지고 있는 다

양한 특징을 가지고 있다. 특허를 출원하기 위해서 해당분야 

기술자가 기술을 구현할 수 있을 정도로 구체적으로 특허가 

작성되도록 되어 있어 많은 기술정보를 확인할 수 있다. 세계

적으로 특허는 기술 분야의 제약없이 폭넓게 DB가 구축되어 

있고, 온라인 서비스 등의 형태로 정보가 제공되어 대체로 무

료 검색이 가능하여 정보의 접근성이 뛰어나다. 또한 특허정

보는 경제적 이윤 창출을 목적으로 만들어진 것으로 경제적 

측면과 연결된 점이 학술논문 정보와 대비되는 점이다. 특허

정보는 표준화되고 일관된 정보를 제공한다. 특허문헌에는 국

제적으로 표준화된 기술분류체계를 사용하고 있으며, 다양한 

서지정보가 기재된다. 또한 특허는 특정 기술내용에 대한 독

점적 권리 소유자를 나타내고 있어 현재와 같은 치열한 기술

경쟁 시대에서 권리정보를 제공하는 역할을 할 뿐 아니라, 특

허 출원인에 대해서 기술적 사상의 창작물로 등록된 발명을 

일정기간 독점적·배타적으로 소유 또는 이용할 수 있는 권리

인 특허권을 보장하여 지적재산권을 보호할 수 있도록 한다.

 

2.2 특허정보 분석 방법

일반적으로 특허정보를 분석하는 방법은 기술 분야 및 기

술 특성 등에 따라 균일하게 적용하기에는 다소 어려움이 있

다. 특허정보 분석 방법에는 기술경쟁력, 기술 가치평가 등을 

분석하는 질적 분석, 각각의 지적재산을 조직화하여 투자의 

도구로 사용되는 특허 포트폴리오 분석 등이 있다. 그러나 특

허정보가 가지고 있는 다양한 데이터를 사용하여 분석하는 

실증분석 방법이 가장 객관적이고 신뢰성이 높다. 실증적 특

허정보 데이터를 가지고 특허정보를 분석하는 방법은 통계적 

분석방법, 경제적 분석방법, 시각화 분석방법이 있다. 가장 일

반적으로 사용하는 것이 통계적 분석방법이다. 이는 특허정

보가 가지고 있는 특허의 연도별, 국가별, 출원인별 등 다양

한 특허출원 관련 통계 결과를 바탕으로 분석을 실시한다. 이 

방법은 특허관련 기술과 사회적, 경제적, 전략적 관계 사이에 

있는 다양한 변수들과의 관계를 분석하는 방법이다. 경제적 

분석 방법은 특허정보를 분석하여 얻은 다양한 정보를 이용

하여 경제학적 모델이나 이론에 적용하여 기술 수요예측, 기

술 가치평가 등을 분석하는 이론적인 방법이다. 시각화 분석

방법은 특허정보를 한눈에 파악할 수 있도록 그래픽 도구를 

사용하여 나타내는 것이다. 특허관계를 지도로 나타내거나, 

인용관계를 중심으로 연결 관계 등을 분석하는데 사용된다. 

특허분석 방법 중에 통계적 분석방법과 시각화 분석방법을 

동시에 사용하거나 경제적 분석방법과 시각화 분석방법을 병

행하여 특허정보를 분석하는 등 다양한 방법을 사용하여 분

석할 수 있다.

출원된 특허문헌은 다양한 기술정보를 가지고 있어 특허가 

보유하고 있는 특허정보를 분석하여 사용하기 유용한 계량화

된 정보를 생산할 수 있다. 특허정보가 제공하는 특허 통계정

보는 기술정책적 연구 및 전략적 판단 가치를 제공하기도 한

다[5]. 다양한 특허지표는 기술의 여러 가지 특징을 분석하는 

도구로써 기술혁신 시스템과 경제성장 요인을 설명하고, 연구

개발(R&D) 성과, 특정분야의 기술 및 산업의 구조와 발전수

준을 평가하는데 가장 합리적으로 사용될 수 있다[6]. 또한 특

허지표는 특허의 품질이나 특성을 측정할 수 있는 도구로 사

용될 수 있으며[7], 특허지표를 이용하여 특허정보에 내포되어 

있는 다양하고 신뢰성 있는 정보를 측정할 수 있다[8]. 

특허정보는 발명자와 출원인, 출원일 등과 같은 발명 외적

인 서지정보와 발명의 상세한 설명, 특허 청구범위 등과 같이 

발명에 해당하는 실제 내용 정보를 나타내는 원문정보로 구

분된다. 또한, 특허정보가 가지고 있는 인용수, 피인용수, 패

밀리 특허수와 같은 정보를 이용해서 한 국가에서 생산하는 

특허의 총 출원건수, 특정 특허가 다른 특허에 얼마나 참고 

되었는지 보여주는 인용도 지수 등의 특허지수를 파악할 수 

있다. 이러한 특허정보는 피 인용지수, 상대적 반감기 평가지

수, 특허 활용 통합지수 등 새로운 특허 지수를 개발하여 다

양한 방법으로 특허정보를 분석할 수 있다[9]. 여러 가지 선

행연구 결과를 분석하여 특허지표를 특허출원수, 특허출원의 

성장률, 특정국가의 특허점유율, 패밀리특허수, 특허인용도, 

특허영향력지수, 특허 기술경쟁력, 특허기술의 독립성, 현시

선호 특허율 등 11개 특허지표를 분류 정리한 연구사례도 있
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다[3]. 이러한 연구결과들은 특허지표가 특허의 출원건수와 

인용수의 함수로 구성되어 있음을 나타내어 준다. 여러 종류

의 특허지수 가운데 특허의 인용정도를 통해 기술의 질적 수

준을 평가하는 특허인용지수(CPP: Citation per Patent)가 많

이 활용된다. 특허인용지수가 높다는 것은 특정 기술이 다른 

기술에 미치는 영향력이 크다는 것을 의미한다.

특허정보 분석을 위한 다른 요소로 국제특허분류(IPC: 

International Patent Classification) 코드가 있다. 국제특허분

류는 1975년 10월 세계지식재산권기구(WIPO)가 채택한 ｢특

허분류에 관한 스트라스부르그(Strasbourg) 협정｣에 따라 제정

된 국제적으로 통일된 기술 분야별 분류 기호이다. 전체 기술 

분야를 섹션(Section), 클래스(Class), 서브클래스(Subclass), 메

인그룹(Maingroup), 서브그릅(Subgroup)으로 분류하는 5개

의 레벨로 구분하는 계층적 시스템이다. 모든 특허문헌에는 

특허문서를 담당하는 기관에서 적절한 IPC를 할당한다. IPC

는 특허문서에서 선행기술을 파악하는 데 중요한 정보를 제

공한다. 기술의 발전 속도가 빠르게 진보되고 있어 과거의 특

허 분류기준으로 첨단기술을 명확하게 분류할 수 없는 문제

점이 제기되어 현재는 IPC 분류 개정이 수시로 이루어지고 

있다.

IPC 코드는 발명 내용에 따라 관련 기술내용은 1개 또는 

그 이상이 될 수 있는데, 기술내용이 여러 개일 경우에는 그 

중 가장 중심이 되는 기술 내용을 주분류(Main Category)로 

하고 그 외의 다른 기술내용을 부분류(Sub Category)로 한

다[10]. IPC 코드를 융·복합 코드와 전문 코드로 분리하여, 

융·복합성의 정도에 따라 국제특허분류의 기술유형을 분류

하는 것도 가능하다[11]. IPC 코드의 상호 연결성을 분석하

면 핵심기술 분야 및 핵심 특허를 파악할 수 있으며, 이를 

바탕으로 해당 기술의 전망 분석 실시하여 기술마케팅을 수

행할 수 있다. 

2.3 핵심특허 분석 방법

핵심기술은 다른 기술과의 경쟁우위를 결정하는 요소기술

을 의미한다. 기술의 경쟁우위 기준은 기술이 발전함에 따라 

바뀔 수 있다. 특히 기술의 진화가 빠른 혁신적인 기술에 대

한 핵심기술의 파악 주기는 기술 진보 속도와 병행하게 진행

해야 한다. 

특정 기술 분야의 핵심특허 분석을 통해 해당기술의 기술

수준을 파악할 수 있다. 기술수준이 낮다고 분석되면 새로운 

R&D 전략을 수립하는 방향을 제시할 수 있고, 기술수준이 

높다고 파악되면 기술 진입장벽을 높여 지식재산권을 보호하

는 방향으로 기술전략 수립 방향을 제시할 수 있다. 

일반적인 핵심특허 추출 방법은 해당 특허가 많은 국가에

서 출원되었거나, 타 특허의 인용여부를 나타내는 지수를 활

용하여 추출하는 방법이 있다. 핵심특허 추출의 다른 방법으

로는 소송에 많이 연관이 되어있는 특허나, 소송에 연관되어 

있지 않지만 NPE(Non Practicing Entity)가 매입하거나 매도

한 이력이 많은 특허를 조사하는 방법이 있는데, 이러한 특허

들은 소송에 연관될 가능성이 많은 특허임을 의미한다. 그러

나 이러한 단순 수치나 단편적 조사방법으로 핵심특허를 추

출하는 것은 조사결과의 신뢰성을 확보하는데 위험성이 있기 

때문에 해당 특허의 청구범위를 세부적으로 파악해야 할 필

요가 있다. 

2.4 지상 무인화기술

무인화기술(Unmaned Technology)은 자동화 기술(Autonomous 

Technology)보다 범주가 넓은 개념으로, 인공지능 기술과 융

합하여 로봇 자체의 자율성을 증대시키는 방향으로 개발되고 

있다. 이러한 무인화 기술을 가장 많이 필요로 하고 있으며 

연구개발 및 지원이 활발한 분야는 국방분야이다. 무인화 기

술은 스스로 움직이는 기술의 범주를 넘어 주어진 특정 임무

를 사람의 개입이 최소화 된 상황에서 수행해야 한다. 이를 

위해서 임무를 수행하는 로봇의 매커니즘, 센서, 제어 등의 

기술이 무인화 기술의 기본이라 할 수 있다. 나아가 특정 임

무를 수행하기 위해 목표물 혹은 장애물의 탐지기술, 다양한 

정보를 받아들이고 처리 및 제어할 수 있는 기술, 원격으로 

시스템의 상태와 임무수행 상태를 점검하고, 문제발생 시 해

결할 수 있도록 하는 정보공유 기술 등이 모두 포함된다.

지상 무인화기술은 감지센서, 인식 및 처리 기술, 통제 기

술 및 자율주행 기술들의 융합을 통하여 완성된다. 기존에 연

구되었던 자율주행 관련 연구들은 주로 비전센서를 통해 차

선을 인식하여 조향 기술을 연구하거나[12], GPS (Global 

Positioning System)를 이용한 자율주행 관련 연구가 주를 

이루었다[13]. 또한 무인차량 주행 시 장애물과 충돌을 방지

하기 위한 거리 측정센서를 이용한 장애물 회피 알고리즘 관

련 연구 등이 있다[14].

국방 분야에서 지상무인체계의 경우 인명피해를 최소화하

면서 인간이 활동할 수 없는 영역에서 감시, 정찰 및 전투를 

수행할 수 있어야 한다. 단기적으로는 무인 정찰차량을 비롯

한 무인 경전투차량과 위험성이 높은 지뢰지대의 탐지 및 제

거를 위한 무인 지뢰탐지 및 제거차량 등의 확보가 필요하고, 

장기적으로는 무인 중전투차량과 합동지휘통제체계와 연동된 

무인 지휘통제차량 및 무인 장갑차 등의 확보가 필요하다[4].

미래에는 지상무인화 기술을 비롯하여 각 분야별 무인화

기술의 가치와 파급효과가 매우 클 것으로 예상된다. 무인화

기술 개발은 다양한 방법으로 수행되어 오고 있다. 그러나 각 

기술들은 분야별로 구분되어 각각의 요소로 개발된다. 이러

한 요인는 기술별로 각기 다른 사업 분야에 적용되어 기술적, 

경제적 시너지 효과를 이끌어내고 있지 못하고 있다. 현재 국

방 분야에서 많은 연구와 발전을 이루어내고 있는 기술들은 

지속적인 무인화기술의 요구 수준을 높일 것이다. 연구개발

된 무인화기술은 새로운 산업을 만들어 내고, 이는 다시 요소 

기술의 축적으로 이어져 궁극적으로 무인화기술 관련 산업의 

발전으로 연결되어 무인화기술이 지속적으로 발전하는 역할

을 할 것이다. 

3. 특허정보 분석 방법

특허정보를 이용하여 특허 기술수준평가를 실시하거나

[15], 특정기술의 경쟁력을 분석한 연구[16] 등은 있으나, 핵

심특허 및 핵심기술을 분석하기 위한 프로세스를 제안한 연

구는 찾아보기 힘들다. 본 연구에서는 특허정보가 가지고 있

는 계량정보를 활용하여 핵심기술 및 핵심특허를 추출하기 

위한 새로운 특허정보 분석 프로세스를 6단계로 정립하여 제

시하였다. Fig. 1은 핵심특허 및 핵심기술 분석을 위한 특허

정보 분석 프로세스를 보여준다.
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Fig. 1. Patent Information Analysis Process for Core Patent

and Technology

1단계는 분석 대상 기술 분야를 선정하는 단계이다. 분석 

대상 기술은 기술의 성장 가능성, 파급효과 등 기술자체에 중

점을 두고 선정하는 방법과 해당 기술에 대한 분석의 필요성

이 제기될 때 이를 고려해서 선정하는 방법이 있다. 2단계는 

선행연구를 통해서 기존의 기술 분류체계를 확인하고, 연구

목적에 맞도록 세부적으로 기술 분류를 실시해서 기술 분류

체계를 작성한다. 또한 특허정보 검색 및 추출을 위한 핵심 

키워드를 선정한다. 3단계에는 분석 대상 기술에 대한 특허정

보를 수집하여 분류하고, 불필요한 정보에 대한 정제작업을 

거쳐 유효데이터를 획득한다. 이러한 과정은 특허정보 데이

터에 대한 적합성과 신뢰성을 확보하게 하여 향상된 기술수

준 평가를 가능하게 한다. 4단계에서는 출원인, 출원일, 특허

량, 각종 특허지수, IPC 코드 등 다양한 특허정보를 추출하여 

해당 기술과 수집된 특허정보에 적절한 특허정보 분석 방법

을 선정한다. 특허정보 분석 방법 선정 시에는 분석 대상 기

술에 대한 특성, 시장성, 성장 가능성 등 다양한 분야와 관점

에서 선행 연구가 이루어져야 보다 효과적인 분석 결과를 얻

을 수 있다. 5단계에서는 분석 대상 기술에 대한 선행연구 결

과를 기반으로 하여 특허정보 분석을 실시한다. 마지막 6단계

에서는 특허정보 분석 결과를 토대로 핵심특허 및 핵심 기술

을 추출한다. 

4. 지상 무인화기술 특허정보 분석

특허정보 분석을 위한 분석 대상 기술은 지상 무인화 기술

로 선정하고, 2006년∼2016년 사이에 출원된 특허를 분석하

였다. 기본적으로 특허는 출원 후 공개까지 걸리는 시일이 통

상 1년 6개월(경우에 따라 2년정도 소요)이 걸리기 때문에 이 

기간을 고려하여 2016년도 말까지의 특허정보를 사용하였다. 

추출된 지상 무인화기술 특허정보는 본고에서 제시한 핵심특

허 및 핵심기술 분석을 위한 프로세스를 적용하여 분석하였

다. 2단계 세부 기술 요소 분류는 지상무인화 기술에 대한 트

랜드 분석, 연구 개발 투자 정도, 기술개발 관련 연구를 바탕

으로 4족로봇 기술, 동시위치인식 기술, 지도형성 기술, 로봇

이동 기술, 위치인식 기술, 통합자율주행 기술로 분류하였다. 

3단계 특허정보 수집은 KIPRIS[17]를 이용하여 수집하였고, 

4단계 특허정보 분석 방법은 특허인용 정도를 이용하여 해당 

기술의 질적 수준을 평가할 수 있는 CPP와 기술의 융·복합 

특성을 파악할 수 있는 IPC 코드 연결망을 분석하여 지상 무

인화기술 특허에 적용하였다. 

일반적으로 다른 특허에 인용된 횟수가 많은 특허가 기술

적 가치가 높다는 것은 다양한 연구에서 증명된 바가 있다. 

특허 인용수를 통해 분석한 특허 인용지수는 특허 상호간의 

관계에 관한 분석뿐 아니라 특허의 상대적 중요도를 판단할 

수 있다.

먼저 CPP를 분석해 보면 Table 1에서 보듯이 위치인식 기

술의 CPP가 가장 높은 것은 무인화기술 중 위치인식 기술이 

비교 우위에 있음을 알 수 있다. 그 중 7회로 가장 인용횟수

가 많은 기술은 ‘상향 영상을 이용한 이동체의 위치 추정 및 

지도 생성장치 및 방법과 그 장치를 제어하는 컴퓨터 프로그

램을 저장하는 컴퓨터로 읽을 수 있는 기록 매체(Apparatus 

and method for estimating location and generating map of 

mobile body, using upper image, computer-readable 

recording media storing computer program)’이다. 4족로봇 

기술에서 가장 많은 인용수를 가진 특허는 ‘벽면 이동 보행로

봇의 마그네트 휠 어셈블리(Magnetic wheel assembly for 

robot of climbing type)’이며, 동시위치 인식 기술에서 가장 

많은 인용수를 가진 특허는 ‘관성센서를 이용한 보행용 포장

내 위치 측정장치(Position measurement apparatus for walk 

use inertia sensor)’ 이다. 지도형성 기술 분야에서는 ‘주행 상

황 정보를 저장하는 자동차 내비게이션 장치(Car Navigation 

device)’, 로봇이동 기술 분야에서는 ‘다기능 작업카트(Multi 

function trolley)’, 통합자율주행 기술 분야에서는 ‘로봇의 보

행 제어방법(Method for controlling walking of robot)’이 가

장 많은 인용수를 가진 특허로 각각 추출하였다. 
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App.(A)

40 18 20 16 34 51

No. of 

Citation

(B)

21 13 10 6 13 26

CPP(C) 0.525 0.722 0.5 0.375 0.832 0.510

Table 1. Citation of Patent of Unmaned Ground Technology

 * C = B/A

다음은 IPC 코드를 이용하여 기술의 상호 연결망을 분석

하였다. 핵심 IPC 코드 분석을 통하여 핵심 기술 분야를 파악

하였다. IPC 코드 연결망 분석은 주분류와 부분류 관계를 시

각적으로 표현한 것으로 주분류 IPC 코드에서 화살표가 나와

서 부분류 IPC 코드로 들어가도록 그린다[18]. IPC 코드 상호 

연결망 분석을 통해서 화살표의 방향과 빈도수 분석을 통해

서 기술의 융복합 정도와 핵심기술을 파악할 수 있다. Fig. 2

는 지상 무인화 기술분야에서 빈도수가 가장 많은 B25J 5/00

을 중심으로 주분류와 부분류 관련 IPC 코드의 상호 연결성

을 분석한 것이다. 

Fig. 2에서 보듯이 B25J 5/00은 6개의 IPC 코드 부분류를 
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가지고 있으며, 9개의 다른 IPC 코드의 부분류로 연결되어 

있다. IPC 코드 B25J 5/00와 더불어 강한 연결성을 보여주는 

B25J 9/16은 단독기술로 1건의 특허를 가지고 있으며, 6개의 

IPC 부분류를 가지고, 3개의 다른 IPC 부분류에 해당한다. 

B25J 5/00는 ‘차 또는 휠에 설치되어 있는 메니플레이터

(Manipulators mounted on wheels or on carriages)’에 해당

하고, B25J 9/16는 ‘프로그램 제어(Programme controls / 

total factory control)’에 해당하는 기술이다. IPC 코드 연결

성 분석을 통해서 다양한 기술들의 융·복합성을 파악할 수 

있다. B25J 13/08: 센서 장치의 수단에 의한 것(By means of 

sensing devices)은 B25J 5/00, B25 9/16: 프로그램 제어

(Programme controls), B25J 9/10: 메니플레이터 요소의 위치 

결정수단에 특징이 있는 것(Characterised by positioning 

means for manipulator elements), B25J 9/06: 다관절의 암에 

특징이 있는 것(Characterised by multi-articulated arms), 

B25J 17/00: 접속부(Joints) 등 여러 IPC 코드와 연결되어 있

어 지상 무인화 기술분야의 다른 기술과 융·복합성을 파악할 

수 있다. 

Fig. 2. Unmanned Ground Technology and IPC Code 

Interconnectivity

CPP와 IPC 코드 연결망 분석을 통해 공통적으로 중복되

어 나타내는 특허를 핵심특허로 도출하였다. IPC 코드 B25J 

5/00를 가지고 있으며 높은 CPP를 나타내는 2개의 특허를 핵

심특허로 추출했다. 핵심특허는 등록번호 1009251090000인 

‘벽면 이동 보행로봇의 마그네트 휠 어셈블리(Magnetic wheel 

assembly for robot of climbing type)’에 관한 특허로, 한 쌍

의 휠디스크 사이에 설치되는 자기장 발생수단을 포함하며 

로봇에 적용하는 기술이다. 다른 핵심기술은 등록번호 

1010505120000로 ‘이동로봇의 파라미터 보정방법(Method for 

tuning parameter of robot)’으로, 이동로봇의 파라미터 보정

방법에 대한 기술이다. 또한 특허가 가지고 있는 국제특허분

류와 기업이 가지고 있는 표준산업분류를 활용하여 해당 기

술에 대한 잠재수요기업을 도출하여 기술마케팅을 수행하기 

위한 실증분석이 가능하다. 영남대학교 산학협력단이 보유한 

‘벽면 이동 보행로봇의 마그네트 휠 어셈블리(Magnetic wheel 

assembly for robot of climbing type)’의 국제특허분류코드는 

B25J 5/00으로 ‘차 또는 휠에 설치되어 있는 메니플레이터’ 에 

해당하는 기술로서 섹션: B, 클래스:B25, 서브클래스: B25J, 메

인그룹: B25J 5, 서브그룹: B25J 5/00 이다. 이는 한국표준산

업분류코드인 ‘산업용 로봇 제조업(Manufacture of industrial 

robots, 코드 29280)’과 연계할 수 있다. 국제특허분류(IPC)가 

가지고 있는 특허정보와 한국표준산업분류코드(KSIC)가 가

지고 있는 산업정보를 연계하여 이를 활용한 다양한 분석이 

가능하다. 해당 기술을 표준산업분류코드로 가지고 있는 기

업정보를 조사하고 이를 근거로 해당 기술에 대한 수요예측, 

시장성, 성장가능성 등을 판단하여 기술마케팅에 활용할 수 

있다. 또한 신상품 개발의 R&D 전략 수립 시 유용한 의사결

정 지원 수단으로 활용할 수 있다. 

5. 결론 및 향후 연구

4차 산업혁명 시대를 맞이하고 있는 현재 산업과 기술은 

예측하기 힘든 방향으로 발전하고 있다. 첨단 산업과 기술의 

발전에 따라 특허정보와 같은 지식재산권의 중요성도 더불어 

증대되고 있다. 각 기업들은 시장에서 생존하기 위해 특허정

보를 분석하여 기업 전략을 수립하고 미래 연구개발 투자 방

향을 설정한다. 이러한 특허정보 분석은 많은 전문가가 필요

하고 많은 시간을 투자해야 한다. 다수의 소프트웨어 회사들

은 특허정보 분석 툴을 개발하였으나, 단순한 정량분석 결과

들을 제공하여 기대에 미치지 못하고 있다. 

본 연구에서는 특허정보 분석을 위해 새로운 특허정보 분

석 방법 프로세스을 제시하고, 지상 무인화 기술에 관련된 특

허정보를 제시한 특허정보 분석 방법을 이용하여 실증 분석

하였다. 핵심특허 및 기술을 추출하기 위한 특허정보 분석 프

로세스는 6단계로 분석 대상 기술선정, 세부 기술 분류, 특허

정보 수집, 특허정보 분석 방법 선정, 특허정보 분석, 마지막

으로 핵심특허 및 핵심기술 추출로 이루어 진다. 본 연구는 

특허정보를 체계적이고 효과적으로 분석할 수 있도록 특허정

보 분석 프로세스를 제시하였다는 데 의의가 있다. 제시된 특

허정보 분석방법을 이용하면 해당 기술 분야의 핵심특허 및 

핵심기술을 효과적으로 파악할 수 있다. 

특허정보 분석방법 선정에 있어 특허량, 다양한 특허지수 

등 많은 요소가 있지만, 본고에서는 특허지수인 CPP와 IPC 

코드 연결성 분석을 이용하여 지상 무인화 기술의 핵심기술 

분야와 핵심특허를 추출하였다. 특히 IPC 코드 연결성 분석

을 통해 다양한 기술들의 융·복합 상태를 시각적으로 파악하

였다. 이러한 분석을 통해 기술의 동향을 파악하고 향후 연구

개발 및 기술전략 방향을 수립하는데 유용하다. 예를 들어 추

출된 핵심특허 중 등록번호 1009251090000를 가지고 있는 특

허는 바퀴 구조가 간단하고 착탈이 용이하여 사용하기가 쉬

워 기존의 이동로봇에 비해 속도 및 작업효율이 뛰어난 장점

을 가지고 있다. 이 특허는 학교법인 영남학원에서 보유하고 

있으며, 기존의 이동로봇을 연구하는데 성능향상이 필요하다

고 판단되면 특허를 매입하는 방향으로 전략을 가져갈 수 있

을 것이다.

향후 연구에서는 특허정보 분석에 활용이 가능하고 신뢰
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성이 확보된 특허지수를 개발하고, 특허정보 분석 방법이 보

다 정량화 및 표준화되어 분석결과의 객관성 및 신뢰도가 향

상된 특허정보 분석 방법의 연구가 필요하다. 또한 추출된 핵

심특허와 핵심기술을 한국표준산업분류코드(KSIC)가 가지고 

있는 산업정보와 연계 분석하여 실질적으로 해당 기술을 사

용하는 기업에 어떤 영향을 미치는 가에 대한 연구가 필요하

다. 이를 근거로 기업의 연구개발 투자전략 등을 구체적으로 

제시할 수 있을 것이다. 
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