事 業 企 画 書
フィジカルAIロボット事業（仮）

	項目
	内容

	作成日
	【       年   月   日】

	作成者 / 所属
	【             】

	版数
	【 Ver. 0.1（立項討議版）】

	宛先
	会長・社長（投資判断用）

	事業区分
	【 自社 × 他社 × ハード工場 連携 】



※ 本書はテンプレートです。【 】内を埋めてください。緑の💡行は記入のヒント（中国語）で、提出時は削除して構いません。⭐ の節は本案で最重要です。初期段階では 0・1・2・4・5・7・11 を優先して埋め、6/8/9/10 は枠だけでも可。


0. エグゼクティブサマリー ⭐
💡 一页纸说清：做什么·市场多大·我们凭什么·要投多少·回报怎样。老板可能只看这页，最后写、放最前。
【 何をやる / 市場規模 / 自社の強み / 投資額 / リターンを 1 ページで 】
1. 事業の背景・目的
💡 为什么提此案；公司战略上为何进具身机器人（AI+硬件融合趋势、既有部门延伸）。
【 ここに記入 / 在此填写 】
2. 市場分析
💡 市场规模/增长（全球+日本分开）、产业阶段（PoC 还是量产）、政策补助。用同事整理的情报填。
【 市場規模（グローバル / 日本）・成長予測・産業フェーズ・政策補助 】
3. 競合・ベンチマーク分析
💡 选 2–3 个最接近的标杆公司，拆解产品·定价·客户·商业模式；指出市场空白。
【 ここに記入 / 在此填写 】
4. 事業コンセプト（提供価値）⭐
💡 具体切入点：做哪种机器人·给谁·解决什么痛点。越具体越好，别停在「做机器人」。
【 どのロボットを / 誰に / どんな痛点を解くか 】
5. 自社の強み・差別化 ⭐
💡 自社软件/AI × 他社硬件工厂 = 独特组合。用下面 SWOT 表呈现。
	強み (Strengths)
	弱み (Weaknesses)

	【 自社のソフト/AI 力・他社の工場 等 】
	【 ハード経験不足 等 】



	機会 (Opportunities)
	脅威 (Threats)

	【 市場成長・補助金 等 】
	【 競合・価格・規制 等 】



6. ビジネスモデル・収益構造 ⭐
💡 怎么赚钱：卖整机 / 软件订阅 / 系统集成 / 给工厂做「软件大脑」。可多个收入来源。
【 収益源（複数可）：完成機販売 / サブスク / SI / ソフト提供 … 】
7. 実施体制・役割分担 ⭐⭐
💡 【本案核心】会长/社长出资·他社经理操盘·自社供软件AI。出资比例·决定权·收益分配·是否设合资公司(JV)。
	関係者
	役割
	出資 / 投入
	決定権・収益配分

	会長・社長
	【 投資家 】
	【 出資額 】
	【 】

	他社マネージャー
	【 実行・運営 】
	【 】
	【 】

	自社
	【 ソフト/AI 提供 】
	【 】
	【 】

	合弁会社(JV) 設立有無
	【 有 / 無 】
	【 】
	【 】



8. 事業ロードマップ・マイルストーン
💡 分阶段：①调研/PoC→②试作→③小批量/试点→④量产/扩张。每阶段时间·目标·Go/No-Go 关卡。
	フェーズ
	時期
	目標
	Go / No-Go 判断

	① 調査・PoC
	【 】
	【 】
	【 】

	② 試作
	【 】
	【 】
	【 】

	③ 小ロット / パイロット
	【 】
	【 】
	【 】

	④ 量産 / 拡大
	【 】
	【 】
	【 】



9. 投資計画・収支計画 ⭐
💡 投多少·投在哪·几年回本（粗算即可）。分阶段投：先小钱验证、跑通再加码，最对投资方胃口。
	段階
	投資額
	主な使途
	回収目安

	第 1 段階（検証）
	【 小額 】
	【 調査・PoC 】
	【 】

	第 2 段階（拡大）
	【 】
	【 試作・人員 】
	【 】

	第 3 段階（量産）
	【 】
	【 】
	【 】



10. リスクと対策
💡 技术·市场·合作方风险（经理不干了？工厂涨价？）+ 退出机制。
	リスク
	影響
	対策

	技術リスク
	【 】
	【 】

	市場リスク
	【 】
	【 】

	パートナーリスク
	【 】
	【 】

	撤退（出口）の仕組み
	【 】
	【 】



[bookmark: _GoBack]11. 結論・意思決定のお願い ⭐
💡 明确请会长/社长拍板什么：批多少预算做第一阶段？是否同意推进 JV 谈判？给决策者一个明确「下一步」。
【 ① 第 1 段階の予算（金額）  ② JV 交渉の可否  ③ 次の意思決定事項 】

12. 切入シナリオの可行性速評と推奨（能力調査ベース）⭐⭐
💡 能力調査3篇に基づき、3つの候補シナリオを5項目で速評し、優先順位と推奨初手を提示。経営判断の初手を示すのが目的。コスト・チャネル適合は要確認の概算。
能力調査（「機器狗能力図譜（11軸）」「其它具身AI図鑑（6形態×11軸）」「候補切入シナリオ速評」）の知見をもとに、候補3案を統一の5項目で速評する。
	シナリオ
	①形態
	②概算コスト(要確認)
	③自社ソフト/AIの独自価値
	④大塚商会チャネル適合
	⑤着手難易度・リスク

	A 施設点検
(四足+自社点検ソフト)
	四足ロボ犬
(移動/感知/自律/認証が全て強み領域)
	入門検証はGo2級(低)
産業展開はSpot/X30/ANYmal/B2
=機体数十万〜150万円＋
	最大。差別化は全てソフト：巡回経路・計器OCR・熱画像/振動異常検知・MES/SCADA連携
	高。製造/エネルギー/インフラの存量設備＋人手不足＋安全コンプラ需要に商社チャネルが合致
	中。機体は成熟、リスクはソフト統合と現場適合に集中。可制御

	B 展示会・受付
インタラクション
	車輪+ディスプレイ型が最適
(ロボ犬は受付に不向き)
	車輪型ベースは比較的低
人形G1は約US$13.5K〜
	高(時流):多言語対話(LLM)・来客分析・案内コンテンツ運用
	中。展示/接客は案件ベース・話題性は高いが単価/リピート不安定
	中。形態選択ミス(犬で受付)が主リスク。体験磨きと長時間信頼性

	C 移動データ収集
プラットフォーム
	四足(Aと同一機体)
複雑地形は輪足B2-Wも
	機体はAと共通
増分は高精度センサ＋データ管線
	高。収集タスク編成＋同期測位＋点群/映像AI処理＋データ資産化。Aと共通基盤で再利用率高
	中〜高。測量/建設/エネルギー/研究に実需。客層はAより分散
	中。Aと同源でリスク可制御。難点は高価値センサ選定とデータ品質



	順位
	シナリオ
	形態
	総合判断

	1
	A 施設点検
	四足ロボ犬
	初手として推奨(能力画像で唯一の全緑シナリオ)

	2
	C 移動データ収集
	四足/輪足
	Aの次の一歩(機体・ソフト基盤を共用)

	3
	B 展示会・受付
	車輪+ディスプレイ
	機会型の試行(主力投資はしない)


推奨：初手は A（施設点検）。理由は3点—①ロボ犬の能力画像で唯一の「全緑」シナリオ（移動・感知・自律・コスト・認証が合致）、②自社ソフトの差別化余地が最大、③日本の製造/エネルギー/インフラ向け商社チャネルの「省人化・コンプラ」訴求に最も乗る。これは会長の「ロボ犬は低コスト、まず プラットフォーム化」の直感を裏づける。Cは同一機体を流用してAの次の一歩、Bは形態を車輪型に替えるため機会型の試行とする。
※ コスト・チャネル適合は要確認の概算。各シナリオの根拠原文（メーカー公式引用）と詳細はWeb版「候補切入シナリオ・可行性速評」を参照。
— 本テンプレートは「フィジカルAIロボット事業企画書ガイド」（社内ロボット部門ページ）に対応 —
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