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차세대 정밀혈관중재시술용

자성 마이크로 의료로봇 시스템



정밀혈관중재시술용자성마이크로의료로봇시스템은자성가이드와이어-마이크로로봇및이를제어하기위한정밀자기장제어시스템으로

구성되어있으며, 기존혈관중재시술용의료장비들과의호환성유지로의료진편의성확보

자기장을이용해혈관내삽입된자성가이드와이어-마이크로로봇의방향을정밀하게조향하여복잡한혈관을지나목표환부까지빠르고안전하게

도달하며, 타시술도구(예: 카테터, 스텐트, 벌룬)와호환을통해치료를수행

기존시술대비시술시간을줄이고, 시술성공률을높이며, 원격시술을통해의료진의방사능노출을최소화하고, 방사선차폐복착용으로인한

피로도및전염/감염질환으로부터의위험을최소화함
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시스템상세구성

자기장제어시스템을이용한자성가이드와이어-마이크로로봇혈관팬텀및전임상시험

연구성과 (DGIST 등공동연구기관)공동연구및자문기관

줄기세포/약물전달

활용분야 (혈관중재시술 & 표적지향성치료)

마이크로의료로봇시스템의지속적인개발과기술고도화를통해보다다양한질환치료에적용예정

뇌질환혈관질환

심혈관 뇌혈관 모세혈관

안구질환퇴행성관절염

수술로봇원격제어 기존의료영상시스템( X-ray) 및

환자침대와의호환

3차원 자기장제어 자성가이드와이어-마이크로로봇

능동조향

수술로봇원격제어 전자기석코일

기존의료기기와호환가능한
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자기장조향
가이드와이어 마이크로로봇

무선자기장

능동방향제어

마이크로로봇조향 차원혈관팬텀 차원혈관팬텀 중동물 돼지 관상동맥중재시술
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