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Resumen

Introduccion y objetivos. Lamorfologia del electrocardiograma (ECG) de superficie de 12 derivaciones
puede utilizarse para predecir el lugar de origen de las taquicardias ventriculares (LOTV) sostenidas de
pacientes con cardiomiopatia estructural. En este trabajo se presenta un algoritmo para predecir e LOTV
basado en laidentificacién automéatica de patrones del ECG de 12 derivaciones.

M étodos: Labase de datos se compone de 100 registros de ECG de pacientes con TV asostenidasy
cardiomiopatia estructural, adquiridos durante procedimientos de ablacion por catéter. El algoritmo analiza
registros de ECG de 12 derivaciones de duracion arbitraria. Primero, detecta automaticamente la presencia de
complgjos QRS y delineasu inicio y final. Después, se identifican autométicamente todas las morfologias
presentes en € registro ECG, agrupando aquellos QRS cuya similitud morfol 6gica sea superior a 90% en
todas las derivaciones. Obtenida esta agrupacion, se seleccionala morfologiadelaTV clinica, clasificandose
su LOTV en uno de los segmentos AHA. El algoritmo se basa en una secuencia descrita en la bibliografia en
la que las derivaciones frontales determinan €l gedelaTV y posteriormente la polaridad de | as derivaciones
precordiales identificael segmento AHA deinterés. Para su evaluacion, la prediccion automética del
segmento AHA se comparé con el segmento identificado por lalocalizacion de la aplicacion de
radiofrecuenciaque elimind laTV clinica en e mapa el ectroanatdmico (MEA). Adiciona mente, se compar6
también la prediccidn con el segmento anotado manual mente por expertos el ectrofisi6logos.

Resultados: Tomando como referencia el segmento marcado en el MEA se obtiene una precision del LOTV
en el gelargo del 80% Yy en € ge corto del 75%. La precision global es 59%. Si se considera aceptable la
prediccion de un segmento adyacente al de referencia, €l algoritmo obtiene una precision del 93%.
Comparando con anotaciones manuales, la precision global es del 73%, obteniéndose una precision en e ge
largo del 87%, en el gje corto del 85% y en segmentos adyacentes del 98%.

Proceso de la localizacion del LOTV.

Conclusiones: Laautomatizacién del proceso de identificacion del LOTV de TV a sostenidas permite
reducir la variabilidad interobservador, asi como unamejor planificacion de las intervenciones de ablacion
por catéter. Asimismo, el uso de técnicas basadas en el andlisis de sefial permite obtener métricas objetivas



paralaprediccion del LOTV.



