
2026年中华医学科技奖候选项目/候选人

公示内容

推荐奖种 医学科学技术奖（非基础医学类）

项目名称 国产腔镜手术机器人系统创新研发与临床应用 

推荐单位

/科学家
北京大学

项目简介

    本项目围绕国产腔镜手术机器人系统，聚焦系统结构与人机工程学设计、前瞻性随机对照临

床循证研究、5G双控制台远程手术模式创建、泌尿外科系列高难度术式国产化应用四大核心创新

板块，取得系统性突破，有力推动了我国高端医疗装备核心技术自主化进程。

一、系统结构与人机工程学设计创新

    项目首创“主从一体”式机器人结构布局，实现系统高度集成与灵巧操控。创新研发全球首

台符合人体工程学的双屏开放式操作控制台，突破传统控制台封闭视野与姿态受限的临床痛点。

经系统性人体工程学评价研究验证，该设计显著缓解术者疲劳与颈肩腰背肌肉负荷，为长时间精

细手术操作提供舒适化硬件保障。

二、基于RCT研究的高级别临床循证突破

    项目组完成国际首组国产腔镜机器人与进口达芬奇手术机器人的前瞻性随机对照（RCT）研

究。该研究获泌尿外科领域当前高级别循证医学证据等级（2B级），以多中心严谨临床试验设计

证实：国产系统在肾部分切除术的肿瘤控制、功能保留及围术期安全性等核心指标上不劣于进口

产品。为国产高端手术设备推广应用提供了坚实的高级别循证医学依据。

三、5G双控制台远程手术模式创建

    项目利用5G大带宽、低时延特性，率先实现手术机器人技术与高速通讯深度融合。在国际

上首创双控制台远程手术模式，完成全球首例临床“双控制台远程手术”。基于此，构建了面向区

域医疗协同的新型远程手术体系，实现从单点突破向多点协同、一对多教学指导的模式跃升，大

幅提升远程手术的安全性与优质资源的可及性。

四、泌尿外科及男科高难度术式的首次国产化应用

    项目推动国产系统完成多项里程碑式“首次应用”：包括首次应用于临床肾部分切除术、前

列腺癌根治术、上尿路修复及肾上腺切除术，并开创性完成国产腔镜机器人辅助显微男科手术的

动物实验验证，成功拓展了国产手术机器人的应用边界。上述实践全面证实了国产系统在不同术

式体位、布局与精细操作中的可行性与安全性，为拓展至普外科、妇科等多学科领域奠定了坚实

的临床基础。

    在知识产权与标准建设方面，累计获授权国家发明专利 60项、实用新型专利 66项、外观

设计专利 10项及软件著作权1项，主导制定企业技术标准4项。深度参与国际医疗机器人标准

制订工作，显著提升我国在该领域的国际话语权，彰显行业引领地位。

    经济效益层面，项目产业化成果突出，2023年和 2024年两年累计逾1.25亿元，展现强

劲增长势能与广阔市场应用前景。

    综上所述，本项目突破机器人结构、控制、算法与远程操控等核心技术，打破进口垄断，降

低医疗成本。5G双控制台远程手术模式创建及国际标准制定参与，提升了我国高端医疗装备的国

际竞争力，为分级诊疗与基层能力建设提供关键支撑，综合效益显著，具有深远的行业引领意义。
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机器人系统在肾

部分切除术中的

初步临床应用
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周利群

SCI-

E
39 否

7

Robot-

assisted 

pyeloplasty 

using a new 

robotic 

system, the 

KangDuo-

Surgical 

Robot-01: a 

prospective,

single-

centre, 

single-arm 

clinical 

study

BJU 

INTERNATI

ONAL

2021,128

(2):162-

165

4.5

樊书菠，代晓

飞，杨昆霖，
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(24):296
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霖，张中元，
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SCI-

E
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知识产权具体名称 全部发明人

1 中国发明专利 中国
ZL 2014 1 

0788752. 9
2017-01-11

一种用于外科手术的

带腕式微器械装置

崔亮；杜志江；闫

志远；王建国；陈

霖

2 中国发明专利 中国
ZL 2018 1 

1317291.1
2024-10-01

用于腹腔镜手术的血

管阻断钳

李学松；丁光璞；

洪鹏；杨昆霖；陈

翔；周利群

3
中国实用新型专

利
中国

ZL 2020 2 

0460558. 9
2021-02-05

一种用于机器人手术

的无创双极电凝夹持

器及手术机器人

李学松；丁光璞；

陈翔；李新飞；代

晓飞；崔亮；周利

群

4
中国实用新型专

利
中国

ZL 2020 2 

1744264. 5
2021-05-18

机器人辅助腔镜手术

用的血管阻断夹
李学松；代晓飞

5
中国实用新型专

利
中国

ZL 2021 2 

0905021.3
2022-07-29

一种微创外科手术机

器人用单极电凝剪刀

高奕昂；崔亮；肖

景文；王建国

6
中国实用新型专

利
中国

ZL 2021 2 

1303324.4
2021-12-21

一种微创手术机器人

的夹持器

崔亮；高奕昂；郑

赛男；刘龙

7
中国实用新型专

利
中国

ZL 2021 2 

2734757.1
2022-05-13

一种腹腔镜手术机器

人协作系统

崔亮；李文滨；冯

海生；宋雪梅

8
中国实用新型专

利
中国

ZL 2019 2 

0823043.8
2020-04-28 一种腹腔镜无损伤钳

李学松；丁光璞；

程嗣达；陈翔；张

雷；周利群

9
中国外观设计专

利
中国

ZL 2022 3 

0849030.5
2023-04-18 医生控制台

刘畅；梁云雷；李

逸成；邹建宇；廖

鹏；姜海洋；郑赛

男；崔亮 

10
中国外观设计专

利
中国

ZL 2022 3 

0007738. 6
2022-05-17

微创外科手术机器人

系统的图像设备柜

崔亮；廖鹏；张辉；

石松涛；王佳丽

完成人情况表



姓名 排名 完成单位 工作单位 职称 行政职务

李学松 1 北京大学第一医院 北京大学第一医院 主任医师 科室主任

对本项目的

贡献

整个系列研究项目的负贵人，在机器人系统动物实验，肾积水临床试验，根治性前列腺切除术临床试验，肾

部分切除术临床试验，远程手术临床试验探索等，负责课题前期规划及设计，监督项目实施进程，指导技术

略线，指导论文写作及发表等。

姓名 排名 完成单位 工作单位 职称 行政职务

崔亮 2 民航总医院 民航总医院 主任医师 科室副主任

对本项目的

贡献

在医工交叉领域作为民航总医院泌尿外科副主任以及苏州康多公司的联合创始人、董事及医学顾问，在系统

研发改进、动物实验及临床试验的方案设计、临床应用中的打孔规则的制定、消毒灭菌流程优化等临床关键

核心技术方面全程参与，为国产机器人手术系统临床应用效果评价的高等级循证医学证据的实施和积累奠定

了坚实的理论和设备基础。创新提出 5G+固网专线多控制台跨网域跨运营商远程实时教学交互机器人手术模

式，并与临床研究团队共同完成相关试验验证工作，为机器人远程手术模式的创新开拓工作做出了突出贡献。

姓名 排名 完成单位 工作单位 职称 行政职务

谌诚 3 北京大学第一医院 北京大学第一医院 主任医师 无

对本项目的

贡献

该项目的主要负责人及发起人之一，在机器人系统根治性前列腺切除术，肾部分切除术等临床试验的课题规

划、设计、人员安排等方面发挥主导作用，指导项目具体实施过程及论文写作，对本项目所有研究均作出实

质性贡献。

姓名 排名 完成单位 工作单位 职称 行政职务

纪志刚 4
中国医学科学院北京协和医

院

中国医学科学院北京协

和医院
主任医师 教研室主任

对本项目的

贡献

与苏州康多机器人有限公司合作，进行国产手术机器人的研发和临床验证工作，累计完成国产康多手术机器

人实施手术近三百台，积累了丰富的手术机器人操作经验。相关试验结果发表于《Journal of 

Endourology》、《European Urology Focus》等泌尿外科顶级期刊，并发表了国内首篇国产机器人相关文章，

在业内拥有良好的口碑。2022 年，与苏州康多机器人有限公司、北京大学第一医院、以及中国移动通信集

团北京有限公司合作，进行了全球首例 5G+固网专线形式多点协同远程机

姓名 排名 完成单位 工作单位 职称 行政职务

周利群 5 北京大学第一医院 北京大学第一医院 主任医师 无

对本项目的

贡献

该项目的主要负责人及发起人之一，在康多机器人系统动物实验，肾盂成形术临床试验，根治性前列腺切除

术临床试验，肾部分切除术临床试验，远程手术探索等临床试验课题规划、设计、人员安排等方面发挥主导

作用，指导项目具体实施过程及论文写作，对本项目所有研究均作出实质性贡献。

姓名 排名 完成单位 工作单位 职称 行政职务

徐维锋 6
中国医学科学院北京协和医

院

中国医学科学院北京协

和医院
教授 科室副主任

对本项目的

贡献

进行国产手术机器人的研发和临床验证工作，参与完成国产康多手术机器人实施手术近三百台，相关试验结

果发表于《Journal of Endourology》、《European Urology Focus》等泌尿外科顶级期刊，在业内拥有良好的

口碑。2022 年，与苏州康多机器人有限公司、北大第一医院、以及中国移动通信集团北京有限公司合作，

参与完成了全球首例 5G+固网专线形式多点协同远程机器人手术。实现了跨运营商、跨网域机器人辅助腹腔

镜多点远程实时交互教学手术。



姓名 排名 完成单位 工作单位 职称 行政职务

张中元 7 北京大学第一医院 北京大学第一医院 主任医师 无

对本项目的

贡献

在康多机器人系统肾部分切除术、前列腺癌根治术、肾输尿管全长切除术等临床试验的课题规划，设计，人

员安排等方面发挥主导作用，指导项目具体实施过程及论文写作，对本项目所有研究均作出实质性贡献。

姓名 排名 完成单位 工作单位 职称 行政职务

樊书菠 8 北京大学第一医院 北京大学第一医院 主治医师 无

对本项目的

贡献

在康多机器人系统肾部分切除术、前列腺癌根治术、肾盂成形术等临床试验的课题规划等方面发挥主导作用，

负责项目具体实施过程及论文写作等。

姓名 排名 完成单位 工作单位 职称 行政职务

东洁 9
中国医学科学院北京协和医

院

中国医学科学院北京协

和医院
副主任医师 无

对本项目的

贡献

本人与苏州康多机器人有限公司合作，进行国产手术机器人的研发和临床验证工作，参与完成国产康多手术

机器人实施手术近三百台，包括国产机器人肾部分切除术、国产机器人肾上腺切除术及国产机器人前列腺癌

根治性切除术等。相关试验结果发表于《Journal of Endourology》、《European Urology Focus》等泌尿外科

顶级期刊，并发表了国内首篇国产机器人相关文章。

姓名 排名 完成单位 工作单位 职称 行政职务

杨昆霖 10 北京大学第一医院 北京大学第一医院 副主任医师 无

对本项目的

贡献

在康多机器人系统肾部分切除术、肾盂成形术等临床试验的课题开展，患者入组，项目具体实施过程及论文

写作等方面作出实质性贡献。

姓名 排名 完成单位 工作单位 职称 行政职务

李志华 11 北京大学第一医院 北京大学第一医院 副主任护师
泌尿疾病综合

病房护长

对本项目的

贡献

通过加强患者安全管理、提供术前术后护理支持，确保了机器人手术的顺利实施和患者的安全康复。同时，

通过实践反馈和技术改进建议，推动了机器人手术系统的优化与完善。此外，在多学科团队协作和临床研究

中的积极参与，为机器人手术技术的学术发展和普及应用提供了重要支持。

姓名 排名 完成单位 工作单位 职称 行政职务

谷亚明 12 北京市密云区医院 北京市密云区医院 主任医师 科室主任

对本项目的

贡献

在康多机器人系统肾部分切除术、肾盂成形术等临床试验的课题开展，患者入组，项目具体实施过程及论文

写作等方面作出实质性贡献。

姓名 排名 完成单位 工作单位 职称 行政职务

李新飞 13 北京大学第一医院 北京大学第一医院 主治医师 无

对本项目的

贡献

在康多机器人系统肾部分切除术、肾盂成形术等临床试验的课题开展，患者入组，项目具体实施过程及论文

写作等方面作出实质性贡献。

姓名 排名 完成单位 工作单位 职称 行政职务

王祥 14 北京大学第一医院 北京大学第一医院 医师 无

对本项目的

贡献

在康多机器人系统肾部分切除术、肾盂成形术等临床试验的课题开展，患者入组，项目具体实施过程及论文

写作等方面作出实质性贡献。



姓名 排名 完成单位 工作单位 职称 行政职务

韩冠鹏 15 北京大学第一医院 北京大学第一医院 医师 无

对本项目的

贡献

在康多机器人系统肾部分切除术、肾盂成形术等临床试验的课题开展，患者入组，项目具体实施过程及论文

写作等方面作出实质性贡献。

完成单位情况表

单位名称 北京大学第一医院 排名 1

对本项目的

贡献

我单位主导开展了其在泌尿外科相关手术应用的系列研究工作，主要包括

1）探索了康多手术机器人系统肾部分切除术在动物模型中的可行性、有效性和安全性，并与 3D-腹腔镜肾

部分切除术进行了围术期参数及人体工程学方面的比较。

2）探索了康多手术机器人系统的首组探索性单臂队列临床研究。

3）康多手术机器人系统根治性前列腺切除术的临床前瞻性单臂临床研究。

4）与其他单位合作完成了康多手术机器人系统肾部分切除术、前列腺癌根治术、肾输尿管全长切除术的多

中心前瞻性随机对照研究。

5) 使用康多手术机器人系统通过固网专线在本部与密云院区之间成功完成双控制台远程动物手术试验。

单位名称 中国医学科学院北京协和医院 排名 2

对本项目的

贡献

为了最大限度推动国产手术机器人的发展，提高国产高端医疗设备的整体水平，打破进口产品的垄断地位，

我院泌尿外科与苏州康多机器人有限公司合作，进行国产手术机器人的研发和临床验证工作。目前，我院泌

尿外科已应用国产康多手术机器人实施手术近三百台，其中包括首例国产手术机器人经后腹腔入路手术，积

累了丰富的手术机器人操作经验，并发表了国内首篇国产机器人相关文章，在业内拥有良好的口碑。同时，

我院泌尿外科与康多公司合作完成国产机器人肾部分切除相关临床研究 4项，包括国产机器人肾部分切除术

相关临床研究，国产机器人肾上腺切除相关临床研究、国产机器人肾输尿管全长切除术相关临床研究及国产

机器人前列腺癌根治性切除相关临床研究。相关试验结果发表于《Journal of Endourology》、《European 

Urology Focus》等泌尿外科顶级期刊。

单位名称 北京市密云区医院 排名 3

对本项目的

贡献

在康多机器人系统肾部分切除术、肾盂成形术等临床试验的课题开展，远程手术课题开展，项目具体实施过

程及论文写作等方面作出实质性贡献。

单位名称 民航总医院 排名 4

对本项目的

贡献

本单位参与国产腔镜手术机器人关键技术及临床应用研究项目，并曾参与了美国达芬奇手术机器人的国内首

例泌尿外科手术，及时总结经验，收集并反馈设备使用信息，与研发团队共同实施各项关键技术的公关和改

进。作为临床手术应用及需求提供方，明确提出研发目标，并针对进口设备的缺点和短板，结合中国国情及

国人身体结构的差异，反复探索研究和试验验证。整体设备成形后在本单位动物实验中心实施了系列动物实

验，从实验中总结缺陷并实施设计改进和测试，以临床标准严格把控设备临床前所要达到的设计目标和安全

性标准，并积极开展临床试验单位研究人员的试验操作培训，为微创手术机器人关键技术的临床应用搭好坚

实的医学和培训基础。本单位崔亮作为国际 ISO/IEC 医疗机器人标准委员会 JWG35（手术机器人）联合工作

组中国代表参与了《机器人辅助手术设备基本安全和性能的特殊要求》标准的制定工作。

单位名称 苏州康多机器人有限公司 排名 5

对本项目的

贡献

苏州康多公司自主研发制造的国产康多内窥镜手术机器人系统，攻克了机器人系统结构、驱动控制、动态响

应性能、安全交互策略等方面的多项关键技术，具有完全自主的知识产权；研究成果在手术机器人领域处于



国内领先地位，并支持完善多项临床试验，于 2021 年 6月通过国家药品监督管理局注册审查并获批上市，

为国产机器人手术系统关键技术的建立与临床应用做出了杰出贡献，团队创新开展全球首例跨网域、跨运营

商 5G+固网专线多点协同实时交互远程人体临床教学手术，为远程治疗的落地发展完善了关键核心技术及应

用经验。


