
拟推荐 2025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 国产手术机器人基础研究及临床应用

推荐单位

/科学家
湖南省医学会

项目简介

      习近平总书记多次强调科技创新的重要性，并指出了手术机器人等高科技医疗设备在推

动高质量发展和改善民生方面的重要作用。他鼓励加快手术机器人等新技术的研发和应用，支持

国产手术机器人的发展，促进人工智能与医疗的深度融合，以提高医疗服务的质量和效率，造福

广大人民群众。本项目研究团队在国内率先开展国产手术机器人基础研究及临床应用研究，攻关

国产手术机器人研发的“卡脖子”核心技术难题。项目团队依托国家重点研发计划《多孔腔镜手术

机器人系统设计与产品研发》、国家自然科学基金面上项目《手术机器人夹持器械-组织互作用

机理及界面结构优化研究》，针对机器人手术中由于力反馈丧失导致组织非手术目标损伤的共性

难题，另辟蹊径，基于器械-组织界面互作用力学原理，以操作有效性约束条件下降低组织损伤

为目的，构建器械-组织交互作用生物力学数据库，研究器械界面几何结构与组织损伤特征及操

作力之间的耦合关系，揭示造成损伤的敏感因素及其作用规律，阐明界面结构与不同组织在安全

交互层面的适应性范围，构建临床服役性能驱动的器械界面设计及评估理论体系。指导设计制备

手术机器人优化器械界面，解决力反馈缺失条件下器械-组织界面安全有效的交互作用的“卡脖

子”难题。依托国家自然科学基金面上项目《面向精细膜解剖手术的机器人生机交互作用机理与

导引方法研究》、湖南省重点研发计划项目《手术机器人生机交互作用机理与智能引导策略研

究》、湖南省科技攻关“揭榜挂帅”项目《基于力反馈功能的一体化智能手术机器人研发》，构建

基于“人-机-手术环境”多维信息融合的智能导引策略，探索基于“人-机-环境”多维信息融合的

机器人运动智能引导方法和安全保障机制，实现面向精细解剖结构精准手术的智能伺服，推动和

提升智能手术机器人的设计与研究水平，优化手术机器人性能；项目研发团队通过手术机器人与

生物软组织交互作用机理研究，同时响应手术机器人智能伺服需求，对国产手术机器人末端多自

由度器械进行位姿解耦创新设计，通过受限空间内差动丝传动布局优化，突破自转增强及指向增

强路径，优化包络结构提升传动效率，解决丝传动解耦设计难题，研制多种新型手术器械。2014

年，项目负责人团队完成了首次国产手术机器人临床应用。2019年，开展了 103例 I 期临床

研究；2020年，完成了安全性和有效性的 Ⅱ 期前瞻性、随机、平行对照、单盲临床研究，首

次系统验证了国产手术机器人在临床应用的安全性与有效性。实验数据与非劣效研究结论为国家

药品监督管理局高度认可，并于 2021年协助企业获得我国首张国产手术机器人 Ⅲ 类医疗设备

注册证（国械注进 20213010848），实现尖端医疗设备的国产替代。项目负责人团队将国产手

术机器人相关创新技术应用于临床，累计完成国产手术机器人临床 4类手术 274例。并在多家医

院应用推广，涵盖胃肠外科、肝胆外科、泌尿外科、胸外科、妇科多学科领域。此外，项目负责

人创新国产手术机器人辅助经肛直肠TME术（RTaTME）手术新模式，在保证肿瘤R0切除的基础

上提高肛门功能保留率，降低盆、腹腔自主神经损伤概率，极大改善患者术后生活质量，实现尖

端医疗设备临床应用国产优化。 
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雷阳，张晧，

谢京茂，朱晒

红，蒋娟，李
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in the 
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王延磊，刘艳

飞，韩高阳，

易波，朱晒红
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易波；朱晒红；蒋

娟 ；王国慧；凌颢；

宋智；李政；李鹏

洲

2 中国发明专利 中国 ZL202011359359.X 2022-09-09
一种用于吸持生物组

织的亲水界面
易波

3 中国发明专利 中国 ZL202011359213.5 2022-09-06

用于吸持生物组织的

亲水界面制造方法及

系统

易波；蒋娟；朱晒

红；王延 磊；王国

慧；凌颢；李政；

雷阳

4 中国发明专利 中国 ZL202011359222.4 2022-09-06

用于吸持生物组织的

亲水界面选取系统及

方法

易波；蒋娟；朱晒

红；王延磊；王国

慧；凌颢；李政；

雷阳

5 中国发明专利 中国 ZL201910498678.X 2022-02-08
一种远端集成式多自

由度超声刀

李进华；郭志成；

王树新；李建民；

刘海宽

6 中国发明专利 中国 ZL202010608318.3 2021-11-16
微创手术机器人操作

工具

王树新；胡振璇；

李进华；李建民

7 中国发明专利 中国 ZL201910524991.6 2021-11-16

用于微创手术操作的

小尺度远心不动点机

构

王树新；张子江；

李建民；赵建厂；

李进华



完成人情况表

姓名 排名 完成单位 工作单位 职称 行政职务

易波 1 中南大学湘雅三医院 中南大学湘雅三医院 主任医师,教授 科主任

对本项目的

贡献

根据创新点一；二；三；四，主持完成本项目所有工作，包括器械-组织界面设计优化，设计发明新型亲水

界面系统等（专利 234第一发明人）。与山东威高手术机器人公司开展微创手术机器人操作器械的技术攻关

与临床应用。作为主要参与人完成国产手术机器人基础研究及临床应用，完成 I、II期临床试验，（论文 1-

10第一作者或通讯作者）并获得国械注册认证（20213010848），针对手术机器人力反馈缺失共性问题，设

计发明新型末端自由度超声刀（专利 1第一发明人）创建数字孪生数据库建立，手术机器人主从映射操作及

系统应用反馈，以及所有动物试验、临床试验等部分。

姓名 排名 完成单位 工作单位 职称 行政职务

赵建厂 2 天津大学 天津大学 讲师 无

对本项目的

贡献

在本研究中，针对创新点一；二；三主要负责国产手术机器人的研发与制作，参与了微创手术器械末端运动

的设计及研发工作；专利 7发明人之一；同湘雅三医院合作中提供技术支持

姓名 排名 完成单位 工作单位 职称 行政职务

王国慧 3 中南大学湘雅三医院 中南大学湘雅三医院 副教授 无

对本项目的

贡献

针对创新点一；四，参与完成本项目器械-组织界面设计优化；数据库建立；手术机器人主从映射比操作及

系统应用反馈，以及所有动物实验；临床试验等部分。共同参与完成专利发明 1；3；4，共同完成合著论文

5；8；9；10。

姓名 排名 完成单位 工作单位 职称 行政职务

李政 4 中南大学湘雅三医院 中南大学湘雅三医院 主治医师 无

对本项目的

贡献

针对创新点二；四，参与国产手术机器人临床试验阶段，同时参与手术机器人主从映射比操作及系统应用，

以及所有动物实验、临床实验等工作。共同参与完成专利发明 1；3；4，共同完成合著论文 3；8；9；10。

姓名 排名 完成单位 工作单位 职称 行政职务

李建民 5 天津大学 天津大学 教授 无

对本项目的

贡献

针对创新点三，负责机器人操作臂设计，发明了主被动相结合的机器人操作臂设计方案，实现了医生手部运

动与监视器下器械移动方向的完全一致及安全验证，参与完成专利发明 5；6；7，共同完成合著论文 1；2；

4；6；10，同湘雅三医院合作中提供技术支持。

姓名 排名 完成单位 工作单位 职称 行政职务

姚元炳 6 中南大学湘雅三医院 中南大学湘雅二医院 助理研究员 无

对本项目的

贡献

针对创新点 4，参与国产手术机器人临床试验阶段；数据收集以及所有动物实验、临床实验等工作。共同完

成合著论文 10。

姓名 排名 完成单位 工作单位 职称 行政职务

蒋娟 7 中南大学湘雅三医院 中南大学湘雅三医院 副主任护师 护士长

对本项目的

贡献

针对创新点四，参与国产手术机器人临床试验阶段中对受试者的护理管理、随访、数据、整理完成主要数据

分析等工作，共同参与完成专利发明 1；3；4，共同完成合著论文 1；2；4；6，并完成患者随访工作。

姓名 排名 完成单位 工作单位 职称 行政职务



凌颢 8 中南大学湘雅三医院 中南大学湘雅三医院 助理研究员 无

对本项目的

贡献

针对创新点一；二；四，参与完成本项目器械-组织界面设计优化，数据库建立；参与手术机器人主从映射

比操作及系统应用反馈以及所有动物实验、临床实验等工作。共同参与完成专利发明 1；3；4，共同完成合

著论文 5；9。

完成单位情况表

单位名称 中南大学湘雅三医院 排名 1

对本项目的

贡献

国产手术机器人在中南大学湘雅三医院完成了临床Ⅰ期研究和多中心临床试验。其中，临床Ⅰ期研究共完成

普外科、妇产科、泌尿外科等专科手术 103例；多中心 RCT研究《内窥镜手术器械操控系统临床应用的安

全性和有效性的前瞻性、多中心、随机、单盲、平行对照的临床试验》，完成手术共计 84例，临床试验数

据为实现项目产业化落地提供了有效支撑。


