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1. 서론

부드러운 생체 조직의 기계적 특성에 관한 연구

는 기초 과학적 흥미와 종양 제거, 조직 이식, 수술용 

미소 기기, 캡슐형 내시경 등 다양한 의료적인 적용

으로 인해 그 중요성이 부각되고 있고, 지난 수십 년

간 다방면의 활발한 연구가 진행되고 있다[1-5]. 특
히, 자가 구동을 하는 캡슐형 내시경 마이크로 로봇

의 개발에 대한 관심이 커지면서 본 로봇의 활동 영

역인 gastrointestinal tube 에 대한 연구가 진행되고 있

다. 그 중에서도 위와 대장을 잇는 가장 길고 내경이 

좁은  소장에 대한 연구는 다른 부위에 대한 연구보

다 미미하며 그 구조의 특성상 많은 연구가 필요로 

되고 있다.   

2. 실험방법 및 결과

본 연구에서는 돼지 소장의 물성을 파악하기 위

해 Fig. 1과 같이 일반적인 인장실험(tensile test) 방법

을 이용하였다.  돼지의 소장을 절개하여 시편을 준

비하였다. 인장실험 시, 다양한 변수들에 따른 소장 

시편의 기계적 특성 변화를 관찰하였다. 소장 고유

의 물성 측정뿐만 아니라 실험 조건에 따른 생체 조

직의 변화를 파악하였다. 이를 통해, 소장의 인장변

형률(strain)에 따른 인장응력(stress)의 변화를 파악

하였다. 길이 방향으로 절개한 시편에 대해 연속 3회 

반복 인장 시키는 실험에서 모든 조건은 같게 하고 

인장 속도에 변화를 주어 그 관계를 비교하였다. 또
한, 스트레인이 큰 경우와 작은 경우에 같은 시편에 

대한 반복 인장실험에서 다른 결과가 도출됨을 확인

하였다. 이러한 이유로 가능한 작은 스트레인 영역 

범위 안에서 세 가지 다른 방향으로 절개한 시편들

에 대해 인장실험을 실시하여, 소장의 인장 방향에 

대한 물성을 파악할 수 있었다.

Fig. 1 Schematic design of the tensile tester 

3. 결론

돼지 소장에 대한 인장실험을 통해 소장의 물성

을 파악하고 다양한 실험 조건의 변화를 토대로 

생체조직의 기계적 특성을 파악할 수 있었다. 이러

한 연구는 생체 조직의 이식과 수술용 미소기기 

및 캡슐형 내시경 마이크로 로봇의 개발에 기초 

연구로 활용될 것으로 기대된다.
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