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특허청구의 범위

청구항 1 

수술용 도구가 장착되는 슬레이브 로봇;

환자의 움직임을 표시하기 위한 환자 움직임 표시 수단; 그리고,

환자 움직임 표시 수단으로부터의 정보를 이용하여 이상 동작으로 판단시 슬레이브 로봇의 작동을 정지시키는

컴퓨터;를 포함하는 것을 특징으로 하는 의료용 로봇 장치.

청구항 2 

청구항 1에 있어서,

환자 움직임 표시 수단으로부터의 정보는 환자의 호흡 정보인 것을 특징으로 하는 의료용 로봇 장치.

청구항 3 

수술용 도구가 장착되는 슬레이브 로봇;

슬레이브 로봇을 조정하는 마스터 조작자; 그리고,

수술용 도구의 환자에 대한 상대적인 위치와 마스터 조작자의 가상 환자에 대한 상대적인 위치를 비교하여 이상

동작으로  판단시  슬레이브  로봇의  작동을  정지시키는  컴퓨터;를  포함하는  것을  특징으로  하는  의료용  로봇

장치.

명 세 서

기 술 분 야

본 개시(Disclosure)는 전체적으로 의료용 로봇 장치에 관한 것으로, 특히 예외적인 이상 동작을 파악할 수 있[0001]

는 의료용 로봇 장치에 관한 것이다.

배 경 기 술

여기서는, 본 개시에 관한 배경기술이 제공되며, 이들이 반드시 공지기술을 의미하는 것은 아니다(This section[0002]

provides background information related to the present disclosure which is not necessarily prior art).

도 1은 미국 공개특허공보 제2010-0250000호에 제시된 의료용 로봇의 일 예를 나타내는 도면으로서, 제품명 da[0003]

Vinci로 불리는 의료용 로봇이 제시되어 있다. 의료용 로봇은 복수의 로봇 암(101,102,103,104)을 구비한다. 각

각의 암(101,102,103,104)은 수술용 도구(111,112,113,114)를 구비한다. 수술용 도구(111,113,114)는 주로 복

강경 수술을 위한 집게 형상으로 되어 있으며, 수술용 도구(112)는 내시경이다. 환부를 나타내기 위한 디스플레

이(120)도 구비되어 있다.

도 2는 미국 공개특허공보 제2011-0152883호에 제시된 의료용 로봇 장치의 일 예를 나타내는 도면으로서, 제품[0004]

명 Sensei로 불리는 의료용 로봇이 제시되어 있다. 의료용 로봇은 로봇 암(201)을 구비한다. 로봇 암(201)은 수

술용 도구(211)를 구비한다. 수술용 도구(211)로서 카세터(Catheter)를 장착하여, 중재 시술, 인체 삽입술, 최

소 침습 수술 등에 사용될 수 있다. 로봇 암(201) 및/또는 수술용 도구(211)의 조작을 위해 사용자 인터페이스

로서, 마스터 콘솔(230)이 구비되어 있으며, 마스터 콘솔(230)과 로봇 암(201) 및/또는 수술용 도구(211)의 작

동을 제어하는 컴퓨터(240)가 구비되어 있다. 환자가 수술대(250)에 도시되어 있다.

도 3은 미국 공개특허공보 제2011-0238082호에 제시된 의료용 로봇 장치의 일 예를 나타내는 도면으로서, 수술[0005]

장(370)에 로봇 카세터(311; Robotic Catheter System)가 구비되어 있다. 수술장(370)에는 수술대(350) 위 환

자(360)의 영상을 취득하기 위한 영상 장치(380)가 구비되어 있다. 영상 장치(380)는 수술 중 환부나 환부와 로

봇 카세터(311)의 위치 관계를 파악하는데 이용된다. 영상 장치(380)는 x선을 발생시키므로, 시술자의 x선 노출

을 줄이기 위해, 로봇 카세트(311)를 조정하는 마스터 콘솔(330)이 수술장(370)과 격리되어 마련되는 것이 바람

직하다. 마스터 콘솔(330)은 테이블(331) 위에, 모니터(332,333)와 입력부(334)를 구비한다. 
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도 1 내지 도 3에 제시된 의료용 로봇은 대부분 마스터-슬레이브 시스템으로 된 의료용 로봇 장치로 이루어져,[0006]

마스터 콘솔의 조작에 의해 작동된다.

도 4는 미국 공개특허공보 제2011-0276058호에 제시된 마스터 콘솔 입력부의 일 예를 나타내는 도면으로서, 마[0007]

스터 콘솔(430)은 조이 스틱 형태의 입력부(434,434)를 구비한다.

도 5는 미국 공개특허공보 제2011-0152883호에 제시된 마스터 콘솔 입력부의 일 예를 나타내는 도면으로서, 마[0008]

스터 콘솔(230)은 관절 기구 형태의 입력부(234)를 구비한다.

도 4 및 도 5에 제시된 입력부(434,234)는 쉽게 의료용 로봇을 조정할 수 있도록 마련되어 있지만, 시술자가 직[0009]

접 수술을 행할 때와는 크게 다른 사용자 인터페이스를 제공한다는 단점을 가진다.

도 6은 미국 공개특허공보 제2006-0229641호에 제시된 의료용 로봇의 일 예를 나타내는 도면으로서, 영상 장비[0010]

(680) 내의 환자(660; 실제는 돼지임)에 수술용 도구로서 생검용 바늘(612)을 구비한 슬레이브 로봇(611)이 부

착되어 있다. 슬레이브 로봇(611)을 환자(660)에 부착함으로써, 양자 간의 위치 결정 등에 이점을 가지지만, 슬

레이브 로봇(611) 전체를 소독해야 하는 등의 문제점을 가진다.

도 7은 미국 등록특허공보 제5,086,401호에 제시된 의료용 로봇의 일 예를 나타내는 도면으로서, 침대(7750) 위[0011]

에, 로봇 암(701)과 환자의 뼈(761)가 도시되어 있다. 로봇 암(701)에 복수의 적외선 반사구(791)가 구비되어

있고, 적외선 카메라(790)를 이용해 로봇 암(701)의 위치를 파악함으로써, 로봇 암(701)의 이상 동작을 파악할

수 있게 된다. 700은 로봇 암(701) 및 적외선 카메라(790)와 연동하는 컴퓨터이다. 그러나 이러한 구성으로는

슬레이브 로봇 시스템의 이상 동작을 파악할 수 있지만, 시스템의 외부, 즉 환자가 일으키는 이상 동작을 파악

할 수 없는 문제점을 가진다.

발명의 내용

해결하려는 과제

이에 대하여 '발명의 실시를 위한 구체적인 내용'의 후단에 기술한다.[0012]

과제의 해결 수단

여기서는, 본 개시의 전체적인 요약(Summary)이 제공되며, 이것이 본 개시의 외연을 제한하는 것으로 이해되어[0013]

서는 아니된다(This  section  provides  a  general  summary  of  the  disclosure  and  is  not  a  comprehensive

disclosure of its full scope or all of its features).

본 개시에 따른 일 태양에 의하면(According to one aspect of the present disclosure), 수술용 도구가 장착[0014]

되는 슬레이브 로봇; 환자의 움직임을 표시하기 위한 환자 움직임 표시 수단; 그리고, 환자 움직임 표시 수단으

로부터의 정보를 이용하여 이상 동작으로 판단시 슬레이브 로봇의 작동을 정지시키는 컴퓨터;를 포함하는 것을

특징으로 하는 의료용 로봇 장치가 제공된다.

본 개시에 따른 다른 태양에 의하면(According to another aspect of the present disclosure), 수술용 도구가[0015]

장착되는 슬레이브 로봇; 슬레이브 로봇을 조정하는 마스터 조작자; 그리고, 수술용 도구의 환자에 대한 상대적

인 위치와 마스터 조작자의 가상 환자에 대한 상대적인 위치를 비교하여 이상 동작으로 판단시 슬레이브 로봇의

작동을 정지시키는 컴퓨터;를 포함하는 것을 특징으로 하는 의료용 로봇 장치가 제공된다.

발명의 효과

이에 대하여 '발명의 실시를 위한 구체적인 내용'의 후단에 기술한다.[0016]

도면의 간단한 설명

도 1은 미국 공개특허공보 제2010-0250000호에 제시된 의료용 로봇의 일 예를 나타내는 도면,[0017]

도 2는 미국 공개특허공보 제2011-0152883호에 제시된 의료용 로봇 장치의 일 예를 나타내는 도면,

도 3은 미국 공개특허공보 제2011-0238082호에 제시된 의료용 로봇 장치의 일 예를 나타내는 도면,

도 4는 미국 공개특허공보 제2011-0276058호에 제시된 마스터 콘솔 입력부의 일 예를 나타내는 도면,
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도 5는 미국 공개특허공보 제2011-0152883호에 제시된 마스터 콘솔 입력부의 일 예를 나타내는 도면,

도 6은 미국 공개특허공보 제2006-0229641호에 제시된 의료용 로봇의 일 예를 나타내는 도면,

도 7은 미국 등록특허공보 제5,086,401호에 제시된 의료용 로봇의 일 예를 나타내는 도면,

도 8은 본 개시에 따른 마스터 콘솔 측의 일 예를 나타내는 도면,

도 9는 본 개시에 따른 슬레이브 로봇 측의 일 예를 나타내는 도면.

발명을 실시하기 위한 구체적인 내용

이하,  본  개시를  첨부된  도면을  참고로  하여  자세하게  설명한다(The  present  disclosure  will  now  be[0018]

described in detail with reference to the accompanying drawing(s)). 

도 8은 본 개시에 따른 마스터 콘솔 측의 일 예를 나타내는 도면으로서, 수술용 도구를 환자의 환부에 도달시키[0019]

도록 슬레이브 로봇을 조정하는 입력부로서 마스터 조작자(11)를 구비한다. 슬레이브 로봇은 예시적으로 도 1,

2, 3 내지 6에 도시된 형태를 가질 수 있다. 슬레이브 로봇과 수술용 도구는 별개로 구성될 수 있지만, 이들이

결합되어 일체로 구성될 수도 있다. 또 이들이 반드시 명확히 구분되지 않는 경우에도 있다. 예를 들어, 도 6의

의료용 로봇에서, 바늘(612)을 슬레이브 로봇(611)의 일부로 볼 수도 있고, 슬레이브 로봇(611)을 수술용 도구

로 볼 수도 있다.

슬레이브 로봇 및/또는 수술용 도구가 도 6에 도시된 형태를 가지는 경우에, 마스터 조작자(11)의 적어도 일부[0020]

를 슬레이브 로봇(611) 및 수술용 도구(612; 생검용 바늘)와 유사하게 만듦으로써, 슬레이브 로봇(611) 및/또는

수술용 도구(612)의 조정을 보다 현실감에 있게 할 수 있는 이점을 가진다. 마스터 조작자(11)가 슬레이브 로봇

및/또는 수술용 도구 형상의 적어도 일부를 반영(동일 또는 유사)하여 형성된 경우에, 이를 수술용 도구 아날로

그(유사물)라고 칭한다. 도 8에 있어서, 마스터 조작자(11)가 도 6에 도시된 슬레이브 로봇(611) 및 수술용 도

구인 바늘(612)의 형상을 그대로 반영하고 있다.

다른 측면에서, 마스터 콘솔 측에는 가상 환자(60)가 구비된다. 가상 환자(60)를 구비함으로써, 보다 현실감 있[0021]

게 마스터 조작자(11)를 움직일 수 있게 된다. 가상 환자(60)가 반드시 인간의 형상을 그래도 반영할 필요는 없

지만, 바람직하게는 인간의 형상을 가진다. 시술자는 환자의 환부에 대응하는 가상 환자(60)의 환부(91)를 향해

바늘(12)을 이동시킴으로써, 슬레이브 로봇을 조정하는 것이 가능하다. 예를 들어, 가상 환자(60)를 환자의 이

미지가 디스플레이되는 스크린을 구비하는 수술대로 구성할 수 있다.

도 6에서와 같이 슬레이브 로봇(611)이 환자(660)에 부착된 형태인 경우에, 슬레이브 로봇(611)과 환자(660)의[0022]

위치 관계 설정이 상대적으로 용이하므로, 이러한 관점에서, 마스터 조작자(11)도 가상 환자(60)에 부착하여 위

치시키는 것이 바람직하다. 그러나 앞서 지적한 바와 같이, 슬레이브 로봇(611)이 환자에 부착되는 경우에, 매

번 소독을 해야 하는 문제점이 있으므로, 마스터 조작자(11)는 가상 환자(60)에 부착해 두고, 슬레이브 로봇만

도 1 내지 도 3에 도시된 것과 같은 프리 핸드 타입으로 구성하는 것이 바람직하다.

마스터 조작자(11)의 자유도를 높이는 관점에서 마스터 조작자(11)를 암(arm)을 이용하여 프리 핸드 타입으로[0023]

구성하는 것도 가능하다.

또한 가상 환자(60)에 대하여 마스터 조작자(11)의 위치는 고정해두고, 바늘(12)만 움직이도록 구성하여, 가상[0024]

환자(60)와 마스터 조작자(11)의 기본 위치 관계 파악이 용이하도록 구성하는 것도 가능하다.

또한 단순히 마스터 조작자(11)의 조작을 도 4 및 도 5에서와 같이 기계적/전기적으로 파악하여, 슬레이브 로봇[0025]

및/또는 수술용 도구에 반영하는 것도 가능하지만, 가상 환자(60)와 마스커 조작자(11)의 상대적인 위치 관계를

이용하여, 슬레이브 로봇 및/또는 수술용 도구를 조정하는 것도 가능하다. 이것은 가상 환자(60)의 환부(61)로

바늘(12)을 이동시키는 상황을 그대로 슬레이브 로봇 및/또는 수술용 도구에 반영할 수 있는 이점을 가진다. 이

를 가능하게 하는 메커니즘(위치 검출기)의 예로서, 적외선 카메라(90)를 예로 들 수 있다. 환자의 위치를 나타

내는 복수의 적외선 반사구 내지는 적외선 에미터를 가지는 기준 프레임(91)과 바늘(12)의 끝에 마련된 복수의

적외선 반사구 내지는 적외선 에미터(13)를 적외선 카메라(90)가 파악함으로써, 바늘(12)과 가상 환자(60)의 위

치가 파악될 수 있다. 마스터 콘솔의 전체 운용을 위한 컴퓨터(30)가 구비되어 있고, 모니터(32)도 구비되어 있

다. 가상 환자(60)와 마스터 조작자(11)의 상대적인 위치 관계를 이용하는 경우에, 컴퓨터(30)는 수술용 항법

장치의 기능도 한다.
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도 9는 본 개시에 따른 슬레이브 로봇 측의 일 예를 나타내는 도면으로서, 환자(960), 생검용 바늘(912)을 구비[0026]

한 슬레이브 로봇(911), 적외선 카메라(991), 적외선 반사구 어셈블리(911,913,914), 모니터(920) 그리고 컴퓨

터(940)가 구비되어 있다. 도 8의 마스터 조작자(11)의 조정에 따라, 컴퓨터(940)에 의해 슬레이브 로봇(911)의

생검용 바늘(912)이 작동된다. 적외선 반사구 어셈블리(911)는 환자(960)에 고정되어 환자(960)의 위치를 나타

내고, 적외선 반사구 어셈블리(913)는 생검용 바늘(912)에 고정되어 생검용 바늘(912)의 위치를 나타내고, 적외

선  반사구  어셈블리(914)는  환자(960)의  가슴에  위치되어,  환자의  호흡,  재채기와  같은  환자  움직임을

표시한다. 위치 파악을 위한 위치 감지 수단으로서, 적외선 카메라와 적외선 반사구가 사용되었지만, 자기장을

이용하는 것도 가능하며, 위치 파악이 가능한 수단이라면 어떠한 것이 사용되어도 좋다. 적외선 반사구 어셈블

리(911)는 환자(960)의 위치 정보를 나타내는 것으로 이용되어도 좋고, 전체 시스템의 기준 위치로서 기능하여

도 좋으며, 환자(960)에 고정될 수도 있지만, 수술대에 고정될 수도 있고, 수술대에 기준 위치로 기능하는 별도

의 적외선 반사구 어셈블리(미도시)를 추가하여도 좋다. 호흡을 예로 하면, 호흡시 일정 범위에서 가슴이 움직

이므로, 이를 정상 상태로 파악하고 있다가, 재채기 등으로 환자(960)가 갑작스럽게 움직이게 되면, 완전히 다

른 거동을 읽을 수 있게 되므로, 이를 컴퓨터(940)가 파악하여, 슬레이브 로봇(911)의 동작을 정지시키게 된다.

이러한 동작의 정지에는 생검용 바늘(912)에 가해진 힘을 제거하여, 생검용 바늘(912)이 자유롭게 움직일 수 있

게 하는 것을 포함한다. 도 8에 도시된 것과 같은 마스터 콘솔 구성을 가지는 경우에, 가상 환자(60)에 대한 바

늘(12)의 위치를 파악할 수 있으므로, 이 위치 관계와, 슬레이브 콘솔 측에서의 환자(960)에 대한 생검용 바늘

(192)의 위치 관계를 비교함으로써, 이상 동작이 발생했는지를 파악할 수도 있다.

이하 본 개시의 다양한 실시 형태에 대하여 설명한다.[0027]

(1) 환자 움직임 표시 수단으로부터의 정보는 환자의 호흡 정보인 것을 특징으로 하는 의료용 로봇 장치.[0028]

부호의 설명

바늘: 12   마스터 조작자: 11   가상 환자: 60[0029]

도면

도면1
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