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ES 2750249 T3

DESCRIPCION
Visualizacion de regiones no mapeadas
CAMPO DE LA INVENCION

[0001] De manera general, la presente invencion esta relacionada con la imagen médica -o el escaneo médico- y,
mas especificamente, esta relacionada con el uso de una sonda médica para mapear una superficie de una cavidad
de un 6rgano del cuerpo.

ANTECEDENTES DE LA INVENCION

[0002] Una amplia gama de procedimientos médicos incluyen colocar objetos -como sensores, tubos, catéteres,
dispositivos de administracion e implantes- en el cuerpo. A menudo se utilizan métodos de imagen en tiempo real
para ayudar a los médicos a visualizar el objeto y sus alrededores durante estos procedimientos. Sin embargo, en la
mayor parte de las situaciones, la imagen o imagenologia tridimensional en tiempo real no es posible o deseable. En
lugar de ello, a menudo se utilizan sistemas para obtener coordenadas espaciales del objeto interno en tiempo real.

[0003] La Solicitud de Patente de EE. UU. 2007/0016007, de Govari et al., describe un sistema hibrido de deteccion
de posicion basado en la impedancia y los campos magnéticos. El sistema incluye una sonda que esta adaptada
para introducirse en una cavidad corporal de un sujeto.

[0004] La Patente de EE. UU. n°® 6,574,498, de Gilboa, describe un sistema para determinar la posicién de una pieza
de trabajo en una cavidad de un cuerpo opaco. Segun se reivindica, el sistema utiliza un transductor que interactua
con un campo primario, y diversos transductores que interactian con un campo secundario.

[0005] La Patente de EE. UU. n° 5,899,860, de Pfeiffer, et al., describe un sistema para determinar la posicion de un
catéter dentro del cuerpo de un paciente. Se determina una funcién de correccion a partir de la diferencia entre las
posiciones de calibracién obtenidas de las sefiales de ubicacion recibidas y las posiciones de calibracion verdaderas
y conocidas, de manera que las posiciones del catéter, obtenidas a partir de las sefiales de posicién recibidas, se
corrigen en posteriores etapas de medicién de acuerdo con la funcién de correccion.

[0006] La Publicacion de Solicitud de Patente WO2008/138009A1 desvela un sistema de electrofisiologia (EP) que
proporciona una seleccién de canales que tienen informacion EP relacionada que puede verse en una pantalla.

[0007] La Publicacion de Solicitud de Patente US2010/0268059A1 desvela un método que requiere mapear los
puntos temporales de activacion eléctrica local respecto a posiciones anatdmicas para obtener un mapa temporal de
activacion eléctrica.

[0008] La Publicacion de Solicitud de Patente EP2075763A1 desvela un método de imagen médica que incluye
crear un mapa anatémico de la pared interior de una cavidad del cuerpo de un paciente introduciendo una sonda en
el cuerpo y recogiendo datos mediante la sonda. Asi, se traza un contorno en 3D en una imagen en 3D de la cavidad
basandose en el mapa.

[0009] La descripcion anterior se ha ofrecido a modo de resumen general de la técnica relacionada en este campo.
RESUMEN DE LA INVENCION

[0010] De acuerdo con una realizacion de la presente invencion, se proporciona un equipo o aparato que incluye
una sonda que esta configurada para introducirse en una cavidad corporal de un paciente y que incluye un sensor
de ubicaciéon para medir la posicion del extremo distal de la sonda dentro de la cavidad corporal, y un procesador
que esta configurado para capturar -gracias a un sistema de imagen- una imagen tridimensional (3D) de la cavidad
corporal, para crear -usando la imagen en 3D capturada- una superficie simulada de la cavidad corporal, para
mapear -cuando se introduce la sonda en la cavidad corporal- multiples posiciones en las respectivas regiones de la
cavidad corporal, en respuesta a multiples mediciones de ubicacion recibidas desde el sensor de ubicacion, a fin de
generar las respectivas regiones mapeadas de la superficie simulada, y para configurar la superficie simulada de la
cavidad corporal a fin de sefalar una o mas regiones no mapeadas (0 regiones sin mapear) de la superficie
simulada eliminando las respectivas regiones mapeadas de la superficie simulada.

[0011] Asimismo, de acuerdo con una realizaciéon de la presente invencion, se proporciona un software informatico
que funciona en colaboracién con una sonda que esta configurada para introducirse en una cavidad corporal de un
paciente y que incluye un sensor de ubicacion para medir la ubicacion del extremo distal de la sonda dentro de la
cavidad corporal, de manera que el software incluye un medio -no transitorio y legible por un ordenador- en el que se
almacenan instrucciones de programa, y de manera que, al leer dichas instrucciones, un ordenador captura -gracias
a un sistema de imagen- una imagen tridimensional (3D) de la cavidad corporal para crear -usando la imagen en 3D
capturada- una superficie simulada de la cavidad corporal, para mapear -cuando se introduce la sonda en la cavidad
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corporal- multiples posiciones en las respectivas regiones de la cavidad corporal, en respuesta a multiples
mediciones de ubicacion recibidas desde el sensor de ubicacion, a fin de generar las respectivas regiones
mapeadas de la superficie simulada, y para configurar la superficie simulada de la cavidad corporal a fin de sefalar
una o mas regiones sin mapear de la superficie simulada eliminando las respectivas regiones mapeadas de la
superficie simulada.

BREVE DESCRIPCION DE LAS ILUSTRACIONES

[0012] La divulgacion se describe en el presente documento, sélo a modo de ejemplo y tomando como referencia las
ilustraciones adjuntas, de manera que:

La Figura 1 (FIG. 1) es una ilustracion grafica y esquematica de un sistema de visualizacion de contacto
catéter-tejido para un catéter de deteccion de fuerza, de acuerdo con una realizacién de la presente
invencion;

La Figura 2 es un diagrama de flujo que ilustra esquematicamente un método para mapear una camara
cardiaca, de acuerdo con una realizacién de la presente invencion;

La Figura 3 es una vista detallada y esquematica que muestra la punta distal de un catéter en contacto con el
tejido endocardico de la camara cardiaca, de acuerdo con una realizacion de la presente invencion; y

La Figura 4 es una ilustracion grafica y esquematica -no reivindicada- de una imagen mostrada en el sistema
de visualizacion del contacto catéter-tejido.

DESCRIPCION DETALLADA DE LAS REALIZACIONES

[0013] Normalmente, los procedimientos de mapeo anatémicos o fisioldgicos crean un mapa que contiene puntos
obtenidos de un sistema de mapeo electroanatémico. Cada punto del mapa contiene una coordenada respectiva
dentro de una cavidad corporal y, posiblemente, una propiedad fisioldgica obtenida mediante una sonda médica en
la coordenada respectiva. Cuando se mapea una cavidad corporal como una camara del corazoén, el mapa puede
tener resoluciones que varian de region a regiéon. La variacion puede estar basada en el nimero de medidas
recogidas para una region particular usada para generar el mapa.

[0014] Las realizaciones de la presente invencidon proporcionan sistemas para visualizar regiones sin mapear -o
regiones no mapeadas- de una cavidad corporal. En algunas realizaciones, las regiones no mapeadas pueden
determinarse eliminando las regiones mapeadas de una imagen de la cavidad corporal que se ha obtenido
previamente usando, por ejemplo, imagen por resonancia magnética o tomografia computarizada. Al proporcionar un
'feedback' o informacion visual y trazar las regiones no mapeadas de la cavidad corporal, las realizaciones de la
presente invencion pueden proporcionar a un profesional médico que lleve a cabo un procedimiento médico una
guia visual que sefiala cualquier region sin mapear de la cavidad corporal que debe mapearse durante el
procedimiento médico.

DESCRIPCION DEL SISTEMA

[0015] La Figura 1 (FIG. 1) es una ilustracion grafica y esquematica de un sistema de mapeo intracardiaco 20 que
incluye la visualizaciéon del 'contacto catéter-tejido’ (o contacto entre el catéter y el tejido), de acuerdo con una
realizacion de la presente invencion. El sistema 20 comprende una sonda 22, como un catéter intracardiaco, y una
consola de control 24. En las realizaciones que se describen mas abajo, se asume que la sonda 22 se utiliza para
tratamientos terapéuticos o diagnésticos, por ejemplo para mapear los potenciales eléctricos en el corazén 26 de un
paciente 28. De manera alternativa, la sonda 22 puede usarse, 'mutatis mutandis', para otros propdsitos diagnosticos
y/o terapéuticos en el corazén o en otros 6rganos corporales.

[0016] Un operador 30 introduce la sonda 22 a través del sistema vascular del paciente 28, de manera que el
extremo distal 32 de la sonda 22 penetra en una camara del corazén 26. Normalmente, la consola 24 utiliza la
deteccion de posicion magnética para determinar las coordenadas de posicion del extremo distal 32 dentro del
corazéon 26. Para determinar las coordenadas de posicién, un circuito de control 34 de la consola 24 activa los
generadores de campos 36 para generar campos magnéticos en el cuerpo del paciente 28. Normalmente, los
generadores de campos 36 contienen bobinas, que se colocan debajo del torso del paciente en posiciones
conocidas y externas al paciente 28. Estas bobinas generan campos magnéticos con un volumen de trabajo
predeterminado que contiene el corazéon 26. Un sensor de campos magnéticos 38 (que en el presente documento
también se denomina 'sensor de ubicacion' 38) del extremo distal 32 de la sonda 22 genera sefiales eléctricas en
respuesta a estos campos magnéticos. Un procesador de sefales 40 procesa estas sefales para determinar las
coordenadas de posicion del extremo distal 32 y, normalmente, incluye las coordenadas de orientacién y ubicacion.
El método de deteccion de posicion descrito mas arriba se implementa en el sistema CARTO™ mencionado
anteriormente y se describe con detalle en las patentes y solicitudes de patente citadas anteriormente.

[0017] EI sensor de ubicacion 38 transmite una sefal a la consola 24 que indica las coordenadas de ubicacion del

extremo distal 32. El sensor de ubicacion 38 puede comprender una o mas bobinas en miniatura y, normalmente,
contiene multiples bobinas orientadas en diferentes ejes. De manera alternativa, el sensor de ubicacion 38 puede
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comprender otros tipos de sensores magnéticos, o transductores de posicion de otros tipos, como sensores de
ubicacion ultrasonicos o basados en la impedancia. Si bien la Figura 1 muestra una sonda con un Unico sensor de
ubicacion, las realizaciones de la presente invencion pueden utilizar sondas con mas de un sensor de ubicacion.

[0018] En una realizacion alternativa, pueden intercambiarse las funciones del sensor de ubicacion 38 y los
generadores de campos magnéticos 36. En otras palabras, el circuito de control 34 puede hacer que un generador
de campos magnéticos del extremo distal 32 genere uno o0 mas campos magnéticos. Las bobinas del generador 36
pueden estar configuradas para detectar los campos y producir sefiales que indican la amplitud de los componentes
de estos campos magnéticos. El procesador 40 recibe y procesa estas sefiales para determinar las coordenadas de
posicion del extremo distal 32 en el corazoén 26.

[0019] Si bien en el presente ejemplo el sistema 20 mide la posicion del extremo distal 32 usando sensores basados
en el magnetismo, también pueden usarse otras técnicas de rastreo de posicion (por ejemplo, sensores basados en
la impedancia). Las técnicas de rastreo de posicion magnético se describen, por ejemplo, en las Patentes de EE.
UU. 5,391,199, 5,443,489, 6,788,967, 6,690,963, 5,558,091, 6,172,499 y 6,177,792. Las técnicas de rastreo de
posicion basadas en la impedancia se describen, por ejemplo, en las Patentes de EE. UU. 5,983,126, 6,456,864 y
5,944,022.

[0020] En las realizaciones que se describen en el presente documento, el procesador 40 esta configurado para
recoger datos de imagenes de un sistema de imagen médica (no se muestra), como un sistema de imagen por
resonancia magnética (IRM o MRI, por sus siglas en inglés), o un sistema de tomografia computarizada (o CT, por
sus siglas en inglés), o un sistema de mapeo de sondas como el sistema de mapeo CARTO™, producido por
Biosense Webster Inc., de Diamond Bar, California, Estados Unidos. Tal y como se describe mas adelante, el
procesador 40 utiliza los datos de imagen para crear una superficie simulada de la camara cardiaca en cuestion.

[0021] Normalmente, el procesador 40 comprende un ordenador de uso general, con circuitos frontales y de interfaz
adecuados para recibir sefiales de la sonda 22 y controlar los demas componentes de la consola 24. El procesador
40 puede programarse mediante un software para desempefar las funciones que se describen en el presente
documento. El software puede descargarse en la consola 24 de forma electronica, por ejemplo desde una red, o
puede proporcionarse en un medio material no transitorio, como, por ejemplo, un medio de memoria 6ptico,
magnético o electronico. De manera alternativa, algunas o todas las funciones del procesador 40 pueden realizarse
mediante componentes de hardware digitales dedicados o programables.

[0022] Una interfaz de entrada/salida (I/O, por sus siglas en inglés) 42 permite a la consola 24 interactuar con la
sonda 22. Basandose en las sefiales recibidas desde la sonda 22 (a través de la interfaz 42 y otros componentes del
sistema 20), el procesador 40 controla una pantalla de visualizacion 44 para mostrar al operador 30 una imagen 46
que muestra la posicion del extremo distal 32 en el cuerpo del paciente, asi como informacién del estado y consejos
acerca del procedimiento en curso.

[0023] La sonda 22 también comprende un sensor de fuerza 48 que se encuentra en el extremo distal 32. El sensor
de fuerza 48 mide una fuerza aplicada por la punta distal 50 de la sonda 22 en el tejido endocardico del corazén 26
enviando a la consola una sefial que indica la fuerza ejercida por la punta distal sobre el tejido endocardico. En una
realizacion, el sensor de fuerza puede comprender un receptor y un transmisor de campos magnéticos conectados
mediante un muelle o resorte del extremo distal 32, y puede producir una estimacion o indicacion de la fuerza
basandose en las mediciones de la desviacion del muelle. En las Publicaciones de Solicitud de Patente de EE. UU.
2009/0093806 y 2009/0138007 se describen detalles adicionales de este tipo de sondas y sensores de fuerza. De
manera alternativa, el extremo distal 32 puede comprender otros tipos de sensores de fuerza.

[0024] De manera adicional o alternativa, el sistema 20 puede comprender un mecanismo automatizado (no se
muestra) para manejar y dirigir la sonda 22 por el cuerpo del paciente 28. Normalmente, estos mecanismos pueden
controlar tanto el movimiento longitudinal (avanzar/replegarse) de la sonda 22 como el movimiento transversal
(desviacion/direccion) del extremo distal 32 de la sonda. En estas realizaciones, el procesador 40 genera una sefial
de entrada de control para controlar el movimiento de la sonda 22 basandose en las sefales proporcionadas por el
sensor de campos magnéticos de la sonda.

[0025] Para mapear la camara cardiaca en cuestion, el operador 30 hace avanzar la sonda 22, de manera que la
punta distal 50 entra en contacto con el tejido endocardico en multiples puntos o ubicaciones, y el procesador 40
'registra’ las multiples ubicaciones en la superficie simulada producida a partir de los datos de imagenes. De este
modo, el sistema recoge multiples puntos de mapa, de manera que cada punto de mapa contiene una coordenada
de la superficie de la camara interior. En las realizaciones de la presente invencion, el procesador 40 puede usar las
sefiales recibidas desde el sensor de fuerza 48 para detectar cuando esta en contacto la punta distal 50 con el tejido
endocardico.

[0026] En algunas realizaciones alternativas, la sonda 22 puede comprender un electrodo 54 que esta unido al

extremo distal y esta configurado para funcionar como un transductor de posicion basado en la impedancia. De
manera adicional o alternativa, el electrodo 54 puede estar configurado para medir una propiedad fisiolégica
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determinada (por ejemplo, el potencial eléctrico local de la superficie) en cada una de las multiples ubicaciones. En
algunas realizaciones, el sistema 20 puede establecer una correlacion entre las mediciones de posicion y las
mediciones de potencial eléctrico. En otras palabras, el sistema 20 puede recoger multiples puntos de mapa, de
manera que cada punto de mapa comprende una coordenada de la superficie de la camara interior y la medicion
respectiva de una propiedad fisiolégica en esta coordenada.

[0027] Durante el tratamiento diagnostico, el procesador 40 muestra la imagen 46 de la superficie simulada, que
incluye las mediciones de las ubicaciones registradas (en el presente documento, la fusion de la superficie simulada
y las mediciones de ubicacion se denomina 'mapa’), al operador 30 en una pantalla de visualizacion 44, y guarda en
una memoria 52 los datos que representan o contienen la imagen. La memoria 52 puede ser cualquier memoria
volatil y/o no volatil adecuada, como una memoria de acceso aleatorio (0 memoria RAM) o una unidad de disco duro.
Después de obtener o recoger los datos de imagen, el procesador 40 aplica un algoritmo (por ejemplo, un proceso
de mapeo rapido) para crear la imagen 46. En la presente realizacién, la imagen 46 comprende una superficie
simulada en 3D (por ejemplo, una malla poligonal) de una superficie de la camara cardiaca, de manera que el
procesador 40 la muestra como la imagen 46 en la pantalla 44. En algunas realizaciones, el operador 30 puede
manipular la imagen 46 usando uno o mas dispositivos de entrada 54.

[0028] Si bien la Figura 1 muestra una configuracion particular para el sistema, también pueden usarse otras
configuraciones de sistema para implementar las realizaciones de la presente invencion. Por ejemplo, los métodos
que se describen mas abajo pueden aplicarse utilizando transductores de posicion diferentes al sensor de campos
magnéticos que se ha descrito anteriormente, como, por ejemplo, sensores de ubicacién ultrasénicos o basados en
la impedancia. Tal y como se utiliza en el presente documento, el término 'transductor de posicion' hace referencia a
un elemento o componente montado en la sonda 22 que hace que la consola 24 reciba sefales que indican las
coordenadas del extremo distal. Asi, el transductor de posicion puede comprender un receptor en la sonda, que
envia una sefal de posicion a la unidad de control basandose en la energia recibida por el transductor; o puede
comprender un transmisor, que emite energia que es detectada por un receptor externo a la sonda. Asimismo, de
manera similar, los métodos que se describen mas adelante pueden aplicarse en aplicaciones diagndsticas y
terapéuticas que utilicen no solo catéteres, sino también sondas de otro tipo, tanto en el corazén como en otros
organos y zonas del cuerpo.

VISUALIZACION DE LA SUPERFICIE SIMULADA

[0029] La Figura 2 es un diagrama de flujo que ilustra esquematicamente un método para mapear una camara de un
corazoén 26; la Figura 3 es una vista detallada y esquematica que muestra la punta distal 50 en contacto con el tejido
endocardico 80 del corazén 26; y la Figura 4 es una ilustracion grafica y esquematica de la imagen 46 que
comprende una superficie simulada 90, de acuerdo con una realizacion de la presente invencion. Si bien el ejemplo
que se muestra en las Figuras 2-4 describe el mapeo de una camara del corazén 26, las realizaciones de la
presente invencion pueden usarse para mapear cualquier cavidad corporal de un paciente 28.

[0030] En el paso de captura 60, el procesador 40 captura (es decir, recibe) una imagen tridimensional (3D) de una
camara del corazén 26, y en el paso de creacion 62, el procesador usa la imagen en 3D para crear una superficie
simulada 90 en la memoria 52. Tal y como se ha explicado anteriormente, el procesador 40 puede obtener la imagen
en 3D de una IRM o un sistema de tomografia computarizada (o CT).

[0031] En el paso de introduccion 64, el operador 30 introduce la sonda 22 en una camara del corazén 26 (que en el
presente documento también se denomina 'camara cardiaca') y hace avanzar la sonda de manera que la punta
distal 50 entra en contacto con el tejido endocardico 80 y ejerce una fuerza F sobre el tejido endocardico, tal y como
se muestra en la Figura 3. Para verificar el contacto entre la punta distal 50 y el tejido endocardico, el procesador 40
recibe mediciones de fuerza procedentes del sensor de fuerza 48 que indican la fuerza F. En el paso de obtencién
66, mientras la punta distal 50 presiona el tejido endocardico 80, el procesador 40 obtiene automaticamente las
medidas de ubicacion del sensor de ubicacién 38 que indican la posicion de la corriente del extremo distal 32.

[0032] En respuesta a las mediciones de fuerza y ubicacion, en el paso de mapeo 68, el procesador 40 mapea la
medicion de ubicaciéon en una region determinada de la superficie simulada. Cuando esta en funcionamiento, tras
detectar como la punta distal 50 entra en contacto con el tejido endocardico 80 en multiples puntos o ubicaciones, el
procesador 40 puede mapear cada una de las multiples ubicaciones en la region correspondiente de la superficie
simulada sin que se requiera la intervencion del operador.

[0033] En el paso de delineacion o paso de trazado 70, el procesador traza o delinea cualquier regién no mapeada
de la camara cardiaca.

[0034] En las realizaciones en las que el procesador 40 recibe las mediciones de ubicaciéon desde el sensor de
campos magnéticos 38, el procesador puede mapear las mediciones de campos magnéticos recibidas en las
ubicaciones correspondientes de la superficie simulada. En las realizaciones en las que el procesador 40 recibe las
mediciones de ubicacién desde el electrodo 54, de manera que las mediciones de ubicacién comprenden las
impedancias a una corriente transmitida a través del electrodo, el procesador puede mapear las mediciones de
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impedancia recibidas en las ubicaciones correspondientes de la superficie simulada. De manera adicional o
alternativa, el procesador puede usar las primeras medidas de ubicacién recibidas desde el sensor de campos
magnéticos para calibrar unas segundas medidas de ubicacion recibidas desde el electrodo 54.

[0035] En algunas realizaciones, el procesador 40 puede trazar la(s) regidon(es) no mapeadas eliminando las
respectivas regiones mapeadas de la superficie simulada. De manera adcional, el procesador 40 puede trazar las
resoluciones de mapeo para las diferentes regiones mapeadas de la superficie simulada. En las realizaciones de la
presente invencion, una resolucién de mapeo dada para una region dada comprende diversas posiciones mapeadas
en la region dada utilizando las realizaciones descritas anteriormente. En otras palabras, si la camara cardiaca
comprende una primera region y una segunda region que tienen areas de superficie de tamafio similar, y la primera
region tiene diez posiciones mapeadas y la segunda region tiene seis posiciones mapeadas, la resolucién de mapeo
de la primera region es mas alta que la resolucidon de mapeo de la segunda region.

[0036] En el paso de configuracion 72, el procesador 40 configura la superficie simulada 90 para indicar o sefalar
las regiones mapeadas y no mapeadas (sin mapear) de la camara cardiaca y, en el paso de presentacion 74, el
procesador muestra en una pantalla de visualizacion 44 la imagen 46 que contiene la superficie simulada. En el
ejemplo -no reivindicado- que se muestra en la Figura 4, la imagen 46 comprende tanto las regiones mapeadas 92
como las regiones no mapeadas 94. En las realizaciones alternativas, la imagen 46 puede comprender o bien las
regiones mapeadas 92 o bien las regiones no mapeadas 94 (es decir, una u otra).

[0037] Para configurar la superficie simulada 90, el procesador 40 puede asociar o relacionar un primer disefio visual
con las regiones no mapeadas, y superponer el primer disefio visual sobre las regiones no mapeadas de la
superficie simulada. En algunas realizaciones, el disefio visual puede incluir una tonalidad o una intensidad. En las
realizaciones alternativas, el disefio visual puede incluir patrones visuales 98 y 100, tal y como se muestra en la
Figura 4.

[0038] De manera adicional, el procesador 40 puede mostrar una leyenda 96 que explica los patrones visuales 98 y
100 que el procesador puede utilizar cuando muestra las regiones mapeadas y no mapeadas. En el ejemplo -no
reivindicado- que se muestra en la Figura 4, la leyenda 96 comprende un patrén no mapeado 98 y multiples patrones
mapeados 100, de manera que cada resolucién de mapeo (o cada rango o intervalo de las resoluciones de mapeo)
tiene su respectivo patréon de mapeo 100. En otras palabras, cuando muestra o presenta la superficie simulada 90, el
procesador 40 superpone el patrén no mapeado 98 sobre las regiones no mapeadas y superpone el patron
mapeado respectivo 100 para cada una de las regiones mapeadas, transmitiendo asi un 'feedback’' o informacion
visual al operador 30 sobre el procedimiento en curso.

[0039] Finalmente, en el paso de comparacion 76, si es necesario mapear ubicaciones adicionales de la camara
cardiaca, el operador 30 reposiciona la sonda o el catéter 22 y el método continta con el paso 66. Sin embargo, si
no se requiere ninguna ubicacién adicional, el mapeo de la camara cardiaca se ha completado, y el método finaliza.

[0040] Se pretende que las correspondientes estructuras, materiales, acciones y equivalentes de todos los medios o
pasos -ademas de los elementos o componentes funcionales- de las reivindicaciones que se ofrecen mas adelante
incluyan cualquier estructura, material o accién para llevar a cabo las funciones junto con otros elementos o
componentes reivindicados, tal y como se reivindica de forma especifica. La descripcion de la presente divulgacion
se ha ofrecido por razones ilustrativas y descriptivas, pero no se pretende que sea exhaustiva o limite en modo
alguno la divulgacion de la forma en que se ha desvelado. Para las personas con unos conocimientos y habilidades
comunes en este campo, resultaran evidentes muchas modificaciones y variaciones que estén dentro del alcance de
la presente invencion, tal y como queda especificado en las reivindicaciones. La realizacién se ha escogido y se ha
descrito a fin de explicar lo mejor posible los principios de la divulgacion y sus aplicaciones practicas, y para permitir
que otras personas con conocimientos y habilidades comunes en este campo comprendan la divulgacion con las
diversas realizaciones y modificaciones que son adecuadas para el uso particular que se contempla.

[0041] Debe entenderse que las realizaciones descritas previamente sélo se mencionan a modo de ejemplo y que la
presente invencion no se limita a aquello que se ha mostrado y descrito anteriormente de manera particular. Al
contrario, el alcance de la presente invencion incluye las combinaciones y subcombinaciones de las diversas
caracteristicas y componentes que se han descrito previamente, y también las variaciones y modificaciones de estas
que se les podrian ocurrir a las personas versadas en la materia después de leer la descripcion previa y que entran
dentro del alcance de las reivindicaciones.
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REIVINDICACIONES
1. Un equipo o aparato, que comprende:

una sonda (22) que esta configurada para introducirse en una cavidad corporal de un paciente y que incluye
un sensor de ubicacion (38) para medir la posicion del extremo distal (32) de la sonda (22) dentro de la
cavidad corporal; y un procesador (40) que esta configurado:

para capturar -gracias a un sistema de imagen o escaneo- una imagen tridimensional (3D) de la
cavidad corporal,

para crear -usando la imagen 3D capturada- una superficie simulada de la cavidad corporal,

para mapear -cuando se introduce la sonda (22) en la cavidad corporal- multiples posiciones en las
respectivas regiones de la cavidad corporal, en respuesta a mudultiples mediciones de ubicacion
recibidas desde el sensor de ubicacion (38), a fin de generar las respectivas regiones mapeadas de la
superficie simulada, y que se caracteriza por el hecho de que el procesador también esta disefiado
para:

configurar la superficie simulada de la cavidad corporal a fin de indicar o sefialar una o mas regiones
no mapeadas (o regiones sin mapear) de la superficie simulada eliminando las respectivas regiones
mapeadas de la superficie simulada.

2. El equipo de acuerdo con la reivindicacion 1, de manera que el sistema de imagen se selecciona de una lista que
comprende un sistema de imagen por resonancia magnética y un sistema de tomografia computarizada.

3. El equipo de acuerdo con la reivindicacion 1, de manera que el procesador (40) esta configurado para mostrar en
una pantalla de visualizacién (44) una imagen de la superficie simulada configurada.

4. El equipo de acuerdo con la reivindicacion 3, de manera que la imagen se selecciona de una lista que comprende
al menos una de las -una o mas- regiones no mapeadas y las respectivas regiones mapeadas.

5. El equipo de acuerdo con la reivindicaciéon 1, de manera que la sonda comprende un catéter intracardiaco y de
manera que la cavidad corporal comprende una camara de un corazoén (26).

6. El equipo de acuerdo con la reivindicacion 5, que comprende un sensor de fuerza (48) que esta situado en el
extremo distal (32) del catéter, de manera que el procesador (40) esta configurado para mapear una posicion
determinada -recibiendo una medicién de ubicacion determinada- tras recibir desde el sensor de fuerza (48) una
medicion de fuerza que indica un contacto entre el extremo distal (32) y el tejido endocardico de la camara.

7. El equipo de acuerdo con la reivindicacion 1, de manera que el procesador (40) esta disefiado para configurar la
superficie simulada asociando o relacionando un disefio visual con las regiones no mapeadas, y superponiendo el
disefio visual sobre las regiones no mapeadas de la superficie simulada.

8. El equipo de acuerdo con la reivindicacion 7, de manera que el disefio visual se selecciona de un grupo que
comprende una tonalidad, una intensidad y un patrén.

9. El equipo de acuerdo con la reivindicacion 1, de manera que el sensor de ubicacion (38) comprende un electrodo
que esta unido a la sonda (22), y de manera que el procesador (40) estd configurado para mapear multiples
posiciones midiendo las impedancias a una corriente transmitida a través del electrodo.

10. El equipo de acuerdo con la reivindicacion 1, de manera que el sensor de ubicacién (38) comprende un sensor
de campos magnéticos, y de manera que el procesador (40) esta configurado para mapear multiples posiciones
midiendo campos magnéticos mediante el sensor de campos magnéticos.

11. Un software informatico que funciona en colaboracién con una sonda (22) que esta configurada para introducirse
en una cavidad corporal de un paciente y que incluye un sensor de ubicacion (38) para medir la ubicacion del
extremo distal de la sonda dentro de la cavidad corporal, de manera que el software incluye un medio -no transitorio
y legible por un ordenador- en el que se almacenan instrucciones de programa, y de manera que, al leer dichas
instrucciones, un ordenador:
captura -gracias a un sistema de imagen- una imagen tridimensional (3D) de una cavidad corporal,
crea -usando la imagen 3D capturada- una superficie simulada de la cavidad corporal,
mapea -cuando la sonda (22) se introduce en la cavidad corporal- multiples posiciones en las respectivas
regiones de la cavidad corporal, en respuesta a multiples mediciones de ubicacion recibidas desde el sensor
de ubicacion (38), a fin de generar las respectivas regiones mapeadas de la superficie simulada, y que se
caracteriza por el hecho de que las instrucciones también hacen que el ordenador:
configure la superficie simulada de la cavidad corporal a fin de indicar o sefialar una o mas regiones no
mapeadas (o regiones sin mapear) de la superficie simulada eliminando las respectivas regiones mapeadas
de la superficie simulada.
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METODO PARA MAPEAR
UNA CAMARA CARDIACA

CAPTURAR -GRACIAS A UN SISTEMA DE

IMAGEN MEDICA- UNA IMAGEN 60
TRIDIMENSIONAL (3D) DE UNA CAMARA
CARDIACA
¥
CREAR -USANDO LA IMAGEN EN 3D- UNA 62
SUPERFICIE SIMULADA DE LA CAMARA |-
CARDIACA
¥
INTRODUCIR UN CATETER EN LA CAMARA | 64
CARDIACA

&

%

h 4

OBTENER MEDICIONES DE POSICION
DESDE EL CATETER MIENTRAS SE 66
PRESIONA LA PUNTA DISTAL DEL f

CATETER CONTRA EL TEJIDO
INTRACARDIACO

!}

MAPEAR LA POSICION EN UNAREGION | /"~ 68
DETERMINADA DE LA CAMARA CARDIACA

]

TRAZAR CUALQUIER REGION NO /- 70
MAPEADA (O REGION SIN MAPEAR) DE LA
CAMARA CARDIACA

¥

CONFIGURAR LA SUPERFICIE SIMULADA 79
PARA SENALAR LAS REGIONES v
MAPEADAS Y NO MAPEADAS

MOSTRAR LA SUPERFICIE SIMULADA EN UNA / 74
PANTALLA DE VISUALIZACION

76

NO

¢EL MAPEADO SE

HA COMPLETADO?

( o ) FIG. 2




ES 2750249 T3

RESOLUCION DE
LA(S) REGION(ES)

| REGION NO
MAPEADA

/]

MAPEADA(S)

\\\\\\\\\\\\

92

10

FIG. 4

FIG. 3



	Primera Página
	Descripción
	Reivindicaciones
	Dibujos

