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최근 마스터-슬레이브 형태의 복강경수술 로봇인 다빈치의

상업적인 성공과 공학 및 관련기술의 발전에 따라 의료분야의

로봇기술 적용에 대한 활발한 연구가 진행되고 있다. 특히 최소

침습 치료법의 형태로서 다양한 영상유도 중재시술 로봇 연구

역시 활발하여 일부는 이미 상업화가 진행되고 있다. 바늘삽입

형 중재시술은 주로 영상을 매개로 병소부위에 바늘을 삽입하

여 조직생검을 통한 진단 및 고주파 시술 등을 통한 치료를 하

는 시술로 가장 대표적인 최소침습형 의료기술이다. 그러나 시

술과정에서 방사선 피폭, 보다 작은 병소 들이 발견되면서 생기

는 시술의 난이도 증가, 환자의 권리 증대에 따른 미숙련자 교

육의 어려움 등이 발생하고 있다. 따라서 다차원 영상정합 및

유도 기술, 시술계획 및 교육용 프로그램 및 시뮬레이터 개발,

방사선 피폭저감을 위한 마스터-슬레이브 형태 로봇 개발, 가

상벽 기술 등을 통한 위험부위 회피기술 등 다양한 공학 기술들

을 도입하는 것은 현 의료기술의 개선을 가져오는 핵심적인 연

구분야이다. 이외에도 카테터 중재시술을 로봇화하는 연구 역

시 국내외에서 활발히 진행되고 있으며 일부는 상업화 되고 있

다. 이러한 연구개발과정에서 영상의학과 의사들은 연구분야의

선정, 개발기술의 실용화 가능성 검증, 동물실험, 임상시험 등

다양한 영역에서 중요한 역할을 하게 된다. 본 강의에서는 의료

용 로봇에 대한 간단한 소개와 더불어 영상유도 중재시술로봇

의 연구개발 현황과 최근 국내에서 시작된 바늘삽입형 영상중

재시술 로봇시스템 개발 과제를 소개하고자 한다. 또한 이러한

첨단의료기기 개발에 있어서 영상의학과 의사의 역할을 검토하

고자 한다.
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