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응용로봇연구실
Advanced Robotics Lab.
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의료용로봇및장비

Medical Robot & Device
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수술보조협동로봇

• 인간로봇상호작용 기술에기반한 최소침습수술 보조용협동로봇 시스템개발

→ 기존의 수술로봇에 주로 사용되는 원격조종 콘솔이 아닌 수술침대에서 전문의와 원활한 상호작용이 가능한 수술 보조

협동로봇 개발
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수술보조협동로봇

• 6축협동로봇 제작및 End-effector 설계

→ 로봇 링크 제작 및 6축 중공 일체형 액츄에이터의 EtherCAT 통신

→ 수술 보조 작업에 특화된양방향 텔레스코픽 구조의 2 자유도 End-effector 설계

원격중심
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탈부착형로봇수술도구를이용한다자유도복강경수술도구개발

• 실용화개발 지원(BRIDGE+) 과제 (2018) / 부산대학교기술지주

• 고가의수술로봇을 대신하여수동으로 다자유도구동이가능한 복강경수술도구개발

→ 조이스틱, 다이얼, 방아쇠를 통한 직관적인 조작

→ 서보모터를 이용하여 조작성 향상

→ 기존의 다양한 다빈치 수술도구를 탈착가능

무게: 740 g (로봇수술도구 미장착)
940 g (로봇수술도구 장착)
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탈부착형로봇수술도구를이용한다자유도복강경수술도구개발

• Pure Rotation 운동성능 실험

• 특허출원 : 10-2018-0108768
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와이어로구동하는수술로봇의정밀한구동을위한와이어길이및장력의복합제어연구

• 생애첫 연구과제 (2018-2020)/ 한국연구재단

• 유연한구조의 수술로봇을구동하기 위한 Tendon-Sheath Mechanism의 모델링및제어

• 와이어의경로 변화에따른 구동부와작업단의와이어 변위차및히스테리시스 모델링

T.N.Do, T.Tjahjowidodo, M.W.S.Lau, S.J.Phee, "Adaptive control for enhancing tracking performances of 
flexible tendon–sheath mechanism in natural orifice transluminal endoscopic surgery (NOTES)," 
Mechatronics, Vol.28, pp.67-78, 2015.
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와이어로구동하는수술로봇의정밀한구동을위한와이어길이및장력의복합제어연구

• 실험장치설계 및제작

→ Tungsten Wire : OD 0.381 mm, 7x19

→ Flat wire Coil Sheath
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악성근골격계종양환자의사지보존을위한제자리골종양사멸및재활용장치

• 공동연구 / 가톨릭대학교성빈센트 병원정형외과

• 특허출원: 10-2019-0045540

• 장골의골육종을 제거한후 장골을그대로재사용하는 수술도구개발
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Thank you

Q&A




