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Introduction

ES applications informatiques médicales sont trés conetig®s utilisées aujourd’hui
dans les hopitaux du monde entier. Des applications qeingée stockage et I'acces
aux dossiers des patients, en passant par les applicat@malyde et visualisation
d’'images médicales, et jusqu’aux applications d’'aideiagmbstic, a la décision et a

la planification du traitement ou des gestes chirurgicaahes-ci ont de multiples fonctionnalités.

1 Contexte du travail

L'imagerie médicale est une ressource de données palecgour différents types d'applications.
Les images viennent compléter I'expertise des médeties.méthodes de segmentation d’'images
médicales et de visualisation, par exemple, fournisseaineilleure vue de tout ou partie des images,
facilitant ainsi la décision sur le traitement a applique
Bien que ces images concrétisent beaucoup d’'informasande cas étudié, une grande partie des
informations reste implicite. Ces informations implisiteoncernent tout ce que le médecin sait sur le
cas étudié. Pour un organe donné par exemple, I'expertadbson nom, ses fonctions, sa localisation,
ses relations avec d'autres organes, etc. Toutes ces ssaneés priori, que I'on suppose déja
acquises, jouent un rdle tres important dans I'intagiién et I'utilisation des images médicales.

Représenter ces connaissanaggriori sous une forme standard facilite leur utilisation et leur
partage par la communauté médicale. Si cette forme edusrcpmpréhensible par I'ordinateur, ces
connaissances sont intégrables dans des applicatiomsnatiques permettant ainsi de répondre a
plus d'attentes des utilisateurs des applications ségxit
Pour répondre a ces attentes, la représentation de issanees anatomiquespriori est un do-
maine de recherche tres actif. L'intégration de ces ciasaaces anatomiques produit des applications
médicales plus “intelligentes”, dans le sens ou elle$itertt de plus d’informations.

Dans cette these, des connaissances anatomegpisri sont intégrées dans deux applications
médicales. La représentation de ces connaissanceg ettkgration dépendent des deux contextes.

Pour le premier contexte nous nous placons dans le cadriagioiadtic et du choix du traitement
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6 INTRODUCTION

des anévrismes intra-craniens. Ces poches qui naissesites parois des vaisseaux sanguins peuvent
étre de conséquence mortelle en cas de rupture. Ellesisdies sur des images en utilisant I'angio-
graphie par résonance magnétique (cf. annexe A, Seglidres radiologues, grace a leur expertise
visuelle et leur expérience, voient ces anévrismes slincages et estiment leur taille.

En cas de diagnostic d’'un anévrisme intra-cranien, deitetnents sont possibles : I'embolisation,
et le clipping (pincement). |l a &té montré par plusieurs étudessiigties que la taille, la forme et
la localisation d'un anévrisme jouent un réle tres imant dans le choix du traitement a faire. Pour
cela, la quantification et la localisation de I'anévrismésentent des informations précieuses aux
médecins.

Dans ce contexte, les connaissances anatomae®ri sont utilisées pour déterminer le nom du
vaisseau porteur de chaque anévrisme. Ces connaissamoesrent les relations entre les vaisseaux
qui forment I'arbre vasculaire sain.

L'application que nous proposons est une chaine de traiteautomatique qui détecte, quantifie et
localise des anévrismes dans un arbre vasculaire segment”

Le deuxieme contexte est I'identification des sous-padian organe. Les techniques d’imagerie
médicale de nos jours sont de plus en plus puissantes. lageBracquises nous montrent beaucoup
de structures anatomiques et la plupart des organes duloampesn.

La segmentation de ces images pour extraire une structutm augane d'intérét consiste a isoler
cet organe du reste de I'image. Aprés la segmentation, pourgons fournir un modéle géomeétrique
3D (sous forme de maillage) représentant la structureg@ioe) en question permettant une meilleure
visualisation de cette structure.

Cependant, certaines structures restent peu ou pas dudibles par les difféerentes techniques d’ima-
gerie disponibles (par exemple, les ligaments), alors engue leur présence est connue grace aux
connaissances anatomiquepriori. Ces connaissances sont complexes et comprennent desanfor
tions sur I'organe lui méme, ainsi que des informationssesrrelations avec les organes voisins. Ces
informations peuvent étre modélisées par une ontolag&omique.

Si on voulait avoir une représentation géométrique depzaties “cachées”, une solution intuitive
serait d'utiliser I'ontologie (informationa priori sur ces organes et leurs relations avec les organes
visibles) pour savoir ou les placer et comment les inseter

Pour cela, nous avons besoin d’identifier sur les maillagpeesentant des organes visibles, les par-
ties et les points de référence. En d’autres mots, nousresegmenter en sous-parties les maillages
représentant les organes.

Le résultat sera un modele géométrique complet d’'utaiteorgane avec ses parties visibles et non
visibles par imagerie. Un tel modéle peut servir pour lEgeement de I'anatomie.

Dans ce contexte, les connaissanagwiori, sous forme d’ontologie, sont utilisees pour guider un
algorithme de segmentation de maillages. Le maillage meater correspond a un organe, les seg-
ments a trouver correspondent aux parties de cet organe.

2 Contributions

Les contributions proposées dans cette these sontvedaiux deux contextes dans lesquels le
travail a été réalise, décrits ci-dessus.

Dans le contexte de la détection d’anévrismes intraiers, nous proposons les quatre contribu-
tions suivantes.
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Extraction des lignes de centre des vaisseaux.es lignes de centre des vaisseaux sont le point de
départ de la méthode de détection, quantification efikataon d’anévrismes que nous appli-
quons ensuite. Pour qu’elles puissent &tre utilisedss dbivent étre : minces, connexes, bien
centrées dans les vaisseaux et comporter des connexitias aeintuitives. Nous proposons
un nouvel algorithme pour produire des lignes de centrerréant a ces besoins.

Détection automatique d’arévrismes. L'anévrisme a une forme irréguliere en comparaison avec
la forme tubulaire des vaisseaux sanguins. Nous nous basor®tte idée pour détecter les
anévrismes automatiquement.

Quantification d’anévrismes. Pour chaque anévrisme détecté, nous déterminons #ehetodon-
nons des mesures sur sa forme. Ces mesures (ainsi que ladtion) aident le spécialiste a
faire le choix du traitement.

Localisation d'anévrismes. L'arbre vasculaire sain, tout comme I'arbre vasculaire dtigmt ayant
des anévrismes, peut étre représenté par un graphemlisgeen correspondance entre un
graphe représentant un arbre vasculaire sain et celui tienpa&st faite afin de déterminer
les vaisseaux porteurs des anévrismes.

Dans le contexte de lidentification des sous-parties d'tgaiee a partir de sa représentation
géomeétrique, nous proposons les deux contributionastes.

Ajout des informations nécessaires dans l'ontologie I'ontologie anatomique contient beaucoup
d’'informations sur les structures anatomiques, mais desnrations ne sont pas suffisantes
pour segmenter un maillage correspondant a un organe sowseparties. Pour réepondre a ce
probleme, nous enrichissons I'ontologie avec toutesriEgations nécessaires pour accom-
plir la tache de segmentation de maillages.

Utilisation de I'ontologie pour guider la segmentation de naillages : la segmentation de maillages
est un vaste domaine de recherche en soi. Nous proposonsivel atgorithme de segmenta-
tion de maillages qui profite de toutes les connaissaage®ri fournies par I'ontologie. Cela
permet de produire une segmentation d’un organe en sotisspdont la structure correspond
a celle décrite par I'ontologie.

3 Organisation du document

Ce document est composé de trois chapitres. Nous commergns le premier chapitre par
présenter la représentation des connaissamee®ri en informatigue médicale. Nous présentons les
differentes catégories de représentations existaNt@ss nous concentrons ensuite sur I'un des types
de représentations de connaissaregsiori les plus prometteurs : I'ontologie. Puisque nous utili-
sons ensuite I'ontologie dans un contexte géométrigoes finissons ce chapitre en citant quelques
exemples de la littérature qui font une telle utilisatianl@ntologie.

Dans le deuxieme chapitre, nous détaillons notre prenapplication dans laquelle des connais-
sances priori sont utilisées : la localisation d’anévrismes. Nous ca@ngons par expliquer la moti-
vation de cette application, puis nous présentons queltfagaux antérieurs liés a cette application.
La méthode de localisation d’anévrismes est ensuitailtis étape par étape, en commengant par
I'extraction des lignes de centre, en passant par la dé@teattomatique et la quantification et en
finissant par la localisation des anévrismes. Nous vaidarméthode sur un groupe de patients et
montrons quelques résultats. Finalement, nous conclennmsésentant les travaux futurs envisagés
pour couvrir plus de cas cliniques.



8 INTRODUCTION

Le troisieme chapitre détaille la seconde applicatian,apncerne la segmentation de maillages
guidée par ontologie. Apres avoir montré l'intérét ltigilisation des connaissances priori dans
ce domaine, nous donnons un bref état de I'art. Les infaomsitajoutées a I'ontologie sont ensuite
présentées, en expliguant les raisons et les avantages dgouts. Nous proposons ensuite un nouvel
algorithme de segmentation de maillages, qui tire partinfesmations fournies par I'ontologie. Cet
algorithme est appliqué a des modeéles anatomiques @irssides modeéles non anatomiques ; nous
en présentons les résultats.

Enfin, en conclusion nous rappelons les contributions de tedse, et exposons des pistes pour
des travaux futurs.



Représentation des connaissances a
priori en anatomie

priori est une locution latine signifiant “a partir de ce qui vievarat”. Les connais-
sancesa priori sont les connaissances logiquement antérieures aefiexge et
aussi “indépendantes de I'expérience” (Kant). Cela gase aa posteriori empi-
rique, factuel, ce qui est “issu de I'expérience” (Kant)

Evidemment ce type de connaissance n’est pas réservéamaine spécifique. Selon la définition
ci-dessus toutes les suppositions que I'on se fixe avardlijaa et la résolution d’'un probleme sont
des connaissancespriori.

Dans le domaine linguistique, par exemple, pour I'indexatautomatique d’'un document, les
outils d’analyse doivent &étre paramétrés par les casaaices priori dont on dispose sur le contexte
du document.

“En particulier, la production des documents suit des nogrdes contraintes que I'on retrouve
dans la structure et le contenu des documents. C’est airesi’'qn sait qu'un journal élévie est
construit toujours de la #me facon. Cette connaissance péte mobili€e pour reconridre plus
facilement les&quences composant le journal et leur naturé.Bruno Bachimont, Institut national
de l'audiovisuel (INA).

Un autre exemple sur I'utilisation des connaissaregsiori, issu du domaine médical, est la
segmentation d'images médicales. En effet, pour isoleragmtaine structure anatomique des autres
structures présentes dans I'image on profite des préprif la structure, ou des propriétés de la tech-
nigue d’'imagerie utilisée. Le fait de saveira priori > que les vaisseaux sanguins ont une structure
tubulaire et gu'ils sont plus lumineux que l'arriere-pldans une image a amené a la création d’'une
mesure de vaisseakrangiog.

1. http://fr.wikipedia.org/wiki/A priori_et_a_posteriori
2. http://ww. cul ture.gouv.fr/culture/dglf/rifal/indexation.htm
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Cet exemple est une utilisation spécifique a un type deaiesance. Siles connaissances changent,
la solution est a changer également. Si on veut créeraatons qui prennent les connaissanees
priori comme de simples parametres, on doit disposer d’'unesepigion formelle de ces connais-
sances. Les questions que I'on peut se poser sont :

Comment représenter les connaissances ? Comment les parthigeables ? Quelles sont les utilisa-
tions possibles ?

Pour répondre a ces questions, et puisque ce travakgisge a utiliser les connaissanagsiori
dans le domaine médical, nous nous restreindrons aux issanges anatomiques.

Dans un premier temps, differentes représentations amsatssances anatomigueeriori sont
données. Puis I'une de ces représentations (I'ontologge détaillee et differentes utilisations des
ontologies sont présentées dans la Seci@Finalement, on donne des exemples sur des liaisons
entre I'ontologie et la géométrie dans la Sectin

Selon la these d’Olivier Dameromameron03 deux approches pour représenter les connais-
sances anatomiques existent ; I'approche basée imagkspmioche basée concepts. Nous allons
détailler chacune de ces approches.

1 Approche bas ée images

Dans cette approche, les structures anatomiques solsegees sur une ou plusieurs images.
Tout type d'atlas anatomique utilise cette approche. lfmiti@n du motAtlas selon leDictionnaire
de L’Acacemie francaise

“Recueil de cartes&pgraphiques.

Il se ditégalement de tout recueil non seulement de caegi@phiques, mais encore de planches, de
reproductions de tableaux, de documents graphiques,qt@n jointa un ouvrage pour en faciliter
l'intelligence.”.

En anatomie et selobameron03 nous distinguons trois types d’atlas : classiques, mfitisés,
et probabilistes.

1.1 Atlas classiques

Ces atlas correspondent aux livres d’anatomie, ou on ¢rales illustrations sous forme de
schémas, photos ou résultats d’examens d’'imagerie gumgmés de légendes et souvent de textes
descriptifs.

Ces atlas peuvent étre spécialisés a une structureraitpte donnée ou génériques au corps hu-
main entier. Le Grand atlas d’anatomie humaiDet§0q est un exemple d’atlas s’intéressant a I'ana-
tomie du corps humain entier. Nous y trouvons des schénmgaifs pour les differents systemes
du corps humain, voir Figurg.1

Un exemple d’atlas s'intéressant a une structure anatisenspécifiqgue est I'atlas de Duver-
noy [Naidich09, qui porte sur I'anatomie du tronc cérébral et du cenvela Figure 1.2 montre
deux images de cet atlas. Les images sont étiquetées parhifres qui sont détaillées en bas de
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FIGURE 1.1: Exemple d’'atlas classique avec une illustration de I'aaisculaire cérébral.

chaque image.

FIGURE 1.2 Des images issues de I'atlas de Duvernoy. A gauche : une \atérgure agrandie du
mésencéphale. A droite : une section médiane du vermigelat.

Les auteurs ont corrélé plusieurs technigues d'imageédicale (IRM de diffusion, IRM clinique
(3 et 4 T)®). Ces techniques permettent lillustration de I'anatomigléaire et des tracts fibreux.
Chaque région du tronc cérébral est ensuite analysael#M (9.4 T) pour montrer I'anatomie des
differentes parties du tronc et du cervelat avec beauceypétision.

Bien que ces atlas restent des références tres impestantanatomie, leur principal inconvénient
est leur format papier. Ce format rend ces atlas consutabi@uement manuellement. lls ne sont
pas utilisables par des logiciels et n'offrent pas unegsgntation 3D de I'anatomie.

1.2 Atlas informatis és

Un atlas informatisé est un ensemble de représentatibneu23D de structures anatomiques
identifiees, stockées sur ordinateur. Un atlas inforsgdties connu esoxel-Man[Hohne98. |l s’agit

3. Les chiffres correspondent aux puissances du champatigge utilisé, le T est le tesla, I'unité de mesure.
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d’'un modele 3D du corps humain basé sur le prdjfstble Human Project. C’est un projet de la
bibliotheque nationale de médecine américaine (Natidibrary of Medicine). Il consiste en une
représentation complete, anatomiquement détaitlés, corps sains d’'un homme et d'une femme.
Cette représentation provient d’'acquisitions CT trarsales et d'IRM de deux cadavres (homme et
femme). Le cadavre masculin a été tranché a des intesvdlun millimétre et le cadavre féminin a
des intervalles dg mm

Prenons par exemple I'atlas des organes internes de I'hafeivexel-ManHohne01 PommertOl.
Les données d’entrée viennent du prajesible Humaret représentent un volume de 5¢330x 774
voxels de innm? chacun. Ce volume correspond & un ensemble de 774 trandissne conte-
nant trois images, voir Figur&.3 : une image cryogénique colorée, une image CT, et une image
d’étiquettes.

Ficure 1.3 Un échantillon de tranches dloxel-Man De gauche a droite : image colorée, image de
tomodensitométrie (CT-scan), et I'image d’étiquettascbaque couleur correspond a une étiquette.

Les étiquettes indiquent a quel objet chaque voxel ajgpartParmi plusieurs objets qui ont été
segmentés, citons : I'aorte abdominale, les vertebresczdes C5, C6 et C7, le rein droit. La Fi-
gurel.4montre une des représentations 3D obtenues de ces images.

Malgré le fait que cette approche offre une meilleure \isation ainsi que la possibilité de
navigation, ces atlas sont concus pour I'utilisation pathumain et ne sont pas utilisables par des
logiciels. De plus les atlas sont construits a partir d'@mbre limité de sujets (le projet désible
Humancorrespond a deux individus, un homme et une femme), ce gemet par de prendre en
compte les variations (de forme, taille, etc.) entre lesvidds.

1.3 Atlas probabilistes

L'idée principale de cette approche est de prendre un aiqults sujets (typiques) et de faire une
étude statistique pour obtenir une représentation 3@ d&licture d'intéerét. Les atlas ainsi construits
sont surtout utiles pour la segmentation d'images méefcal

Prenons comme exemple un atlas de I'arbre vasculaire deaeransChillet03, les auteurs
créent un atlas a partir d'images angiographiques. Les®aux sont d’abord extraits par segmen-
tation, puis une carte de distance inverse est calculéetét de chague image binaire obtenue par
segmentation. Finalement, I'une de ces cartes est chaisiene référence, et les autres sont recalées
de maniere affine sur cette image de référence. Les imdganoyenne et de variance obtenues
forment I'atlas vasculaire.

4. http://ww. nl mni h. gov/research/vi si bl e/ vi si bl e_hurman. ht m
6. http: //ww. voxel - man. de/ 3d- navi gat or/


http://www.nlm.nih.gov/research/visible/visible_human.html
http://www.voxel-man.de/3d-navigator/
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FIGURE 1.4 Voxel-Man® : un exemple d’atlas informatisé. Images illustrant lesiagn 3D.Le rein
droit est affiché en vert, le rein gauche en violet, et le calmit et le colon transverse en bleu.

Dans la thése de N. PassBbgsatOp une autre méthode pour créer un atlas vasculairdcdrést
proposée. Cette méthode tire bénéfice de deux imagesmage de phase et une image de magnitude
fournies par la technique d'imagerie (contraste-phase)IRMmme la méthode précédente, d’abord
un ensemble d'images est segmenté puis recalé sur une ieagférence. Le plus de cette méthode
est 'analyse quantitative. Cette analyse associe a ehmgage deux images supplémentaires, I'une
représentant le diameétre des vaisseaux (voir FigjLBe et I'autre leur orientation. Finalement, I'atlas

FIGURE 1.5 Informations obtenues lors de I'analyse quantitativgauche : squelette du réseau vas-
culaire cérébral permettant d'évaluer les axes médifas vaisseaux puis leur orientatiéndroite :
épaisseur des vaisseaux représentée en niveaux deigtiee issue deHassatOp
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comprend deux parties, la premiere (modélisant la densisculaire) est définie comme le taux de
présence d’'un vaisseau en chaque point de I'image (la pildbague ce point appartienne au vais-

seau). La seconde (modeélisant le diameétre des vaisseaudgfinie en évaluant, en chaque point, la
moyenne et I'écart-type du diameétre des vaisseaux danmbges.

Toutes les représentations basées image partagent mitatibn. Cette limitation est qu'une
grande partie des connaissanagwiori (adjacence, forme, taille, . ..) n’existe qu'implicitenten

2 Approche bas ée concepts

Dans cette approche on cherche a modeéliser les connegssanatomiques que I'on ne trouve
pas dans I'approche basée image, ou qui sont présentdisiiempent. De plus, les connaissances
présentées dans cette approche sont générales ; eliepasent ni sur un nombre limité de sujets ni
sur une technique d'imagerie précise.

Cependant, des réalisations de cette approche peuvearnhaates images, qui restent un moyen
d’illustration trés important pour montrer certains iaitits des structures anatomiques comme leur
forme.

2.1 Livres de terminologie

Historiguement, une des premiéres représentationsaemissancea priori basée concepts est
Nomina AnatomicgnominaAnatmich Cette publication, dont la premiére édition remont&8®5,
avait pour but de fournir un vocabulaire standard et momhal les sciences de la santé. Nous y trou-
vons les termes anatomiques, en anglais et en latin, oggapa région et par systeme anatomique.

Terminologia Anatomica

International Anatomical Terminology

i

T

FIGURE 1.6 Terminologia AnatomicaA droite

hiérarchique des titres.

A02.0.00000 Ossa; Systema skeletale
| Momina generaiia

AD2.0.00.001 | Pars ossed
A02.0.00.002 Substantia corticalis
AD20.00.003 | Substantia compacta
AD2.0.00.004 |  Substantia spongiosa; Substantia
| trabecularis
AD2.0.00.005 | Pars cartilaginea
A02.0.00.006 | Pars membranacea
A02.0.00.007 | Penosteum
AD2.0.00.008 | Perichondrium
AD20.00.009 | Skeleton axiale
A02.0.00.010 | Skeleton appendiculare
AD2.0.00.011 j 0s longum
AD2.0.00.012 05 breve
A02.0.00.013 | Os planum
AD2.0.00.014 | Os mregulare
A02.0.00.015 | Os pneumaticum
A02.0.00.016 | Os sesamoideum
AD20.00.017 | Diaphysis
A02.0.00.018 | Epiphysis
AD2.0,00.019 Cartilago epiphysialis
AD2.0.00.020 | Lamina epiphysials
AD2.000.021 | Linea epiphysialis
A02.0.00.022 | Metaphysis
AD2.0.00.023 | Apophysis
A02.0.00.024 | Tuber
A02.0.00.025 | Tuberculum

Bones; skeletal system

General terms
Beny part
Cortical bone
| Compact bone
Spongy bone; Trabecular bone

Cartilaginous part
Membranous part
| Periosteum
Perichondrium
| Axial skeleton
| Appendicular skeleton
| bane
i Short bone
| Flat bone
| tmegular bone
| Pneumatized bone
| Sesamoid bone
Diaphysis
Epiphysis
I Epiphysial cartilage
| Epiphysial plate; Growth plate
Epiphysial line
Metaphysis
| Apophysis
| Tuber: Tuberosity
| Tubercle

une page du livre illustrant I'organisation

Un successeur domina Anatomicast Terminologia Anatomicavoir Figure 1.6. C’est une
publication duFederative Committee on Anatomical Terminolagyde I'association nationale des
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anatomistes qui date de 1998. Les termes sont réorgasosissforme hiérarchique. En effet, cette
terminologie est constituée d’'une hiérarchie de tittdescodes alphanumériques et d’indentations.
Chaque élement de la hiérarchie comprend le ou les teassié(s) en latin et en anglais. La po-
sition d'un terme dans la hiérarchie et son code indiquestrslations avec les termes parents et
freres Dameron0O}

Ces représentations terminologiques de I'anatomie sogrand effort vers la formalisation des
termes anatomiques. Néanmoins, le domaine anatomiques etpplications sont tres vastes. |l est
donc tres difficile de déterminer le niveau de détailegsaire a une application. De plus, les informa-
tions que 'on retire de la hiérarchie des termes ne suffisas a identifier les différentes structures
anatomiques représentées par ces termes.

2.2 Unified Medical Language System (UMLS)

Le but de ce systeméindberg93, développé par la librairie nationale de la médecidat{onal
Library of Medecing est de faciliter le développement des systémes infogques qui “compren-
nent” le language de la biomédecine et de la sarit&JMLS contient trois sources d’'information :

1. le métathésaurudletathesaurus: il s’agit d’une grande base de données multilingue, dtimu
usage. Elle contient des informations sur des concepts biert@édecine et de la santé, leurs
differents noms, et les relations entre ces concepts ;

2. le réseau sémantigudmantic netwolk il est composé de :

(a) types sémantiques : ces types sont une catégorisddioous les concepts existant dans
le métathésaurus. Parmi les types majeurs citons : @geas, structures anatomiques,
fonction biologique, événement, objet physique et cphge

(b) relations sémantiques : il s’agit des relations eriséatre les types sémantiques. La re-
lation la plus importante est “is a”. Cette relation fourlathiérarchie entre les types
sémantiques du réseau. D’autres relations non hiécares existent, elles sont regroupées
en cing catégories : “physically related to”, “spatialBlated to”, “temporally related to”,
“functionally related to” et “conceptually related to”;

3. le lexigue du SPECIALISTSPECIALIST lexicon: cette partie est développée pour fournir
des informations lexicales nécessaires pour le “SPECH#ALNatural Language Processing
System’®. Il comprend un lexique anglais contenant beaucoup de sebinenédicaux couvrant
a la fois les mots anglais utilisés frequemment et le atzre biomédical.

L'UMLS n’est pas destiné a l'utilisateur finagd use), cependant ses ressources sont largement
utilisees dans une variété d’'applications. Par exemjaebert et al.[Joubert9§ dans le cadre du
projet ARIANE, fournit une interface qui permet de congeupuis de traiter des requétes. Pour
cela, un modele conceptuel du métathésaurus et duusd&mantique de 'UMLS est utilisé, voir
Figurel.7.

7. http://ww. nl mnih.gov/research/un s/
8. http://lexsrv3.nl mnih.gov/Specialist/Hone/index. htm


http://www.nlm.nih.gov/research/umls/
http://lexsrv3.nlm.nih.gov/Specialist/Home/index.html
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Types of concepts

Meoplasms <= Intraoperative Complications
Nervous System Diseases Multiple Oigan Fail

F F [Non MeSH)
Dtorhinolaryngelogic Diseases Acantholysis

Parasitic Diseases Anaplasia

Respiratory Tract Diseases Atrophy

Skin and Connective Tissue Disea Autolysis

Stomatognathic Diseases Cocarcinogenesis Data
Constriction, Pathologic GANGRENE

Urologic and Male Genital Dis Dilatation, Pathologic i causé par  : DIABETE N.I.D. AVEC COMPLICATIONS VASCULAIRES
Virus Diseases Gliosis I juxtaposé & : ATHEROSCLEROSE DES MEMBRES INFERIEURS
Experimental Model of Disease 4=Hyperostosis i juxtaposé & : HYPERTENSION ARTERIELLE ESSENTIELLE S.AL
& Physiologic Function &Hyperplasia ; ljuxtaposé a : ANTECEDENT PERSONNEL CHIRURGICAL SAUF ACTES SUR
4 Finding Hypertrophy

4 Group < Inflammation

= Idea or Concept Malacoplakia - :
A2eBli ot Metaplasia Query
Semantic Relationships =Necrosis

r -(caused_by}->[Diabetes Mellitus]
-[co-occurs_with)->[Arterial Dcclusive Diseases]

Infarction
4+ Dsteonecrosis

< Neovascularization
Dssification, Heterotopic
Rupture. Spontaneous
Sclerosis
Torsion

5741

P!
complicates
manifestation_of
affects
occurs_in

FIGURE 1.7: Figure de Joubert98 A gauche : la construction d’'une requéte conceptuellertir pes
connaissances sémantiques et des conteXtémite : une requéte et le registre qui la satisfait.

2.3 Ontologies

2.3.1 Définitions

L'ontologie ne possede pas une définition unique validesdaus les domaines d’application.
En philosophie, l'ontologie est I'étude de la nature deibeence ou de la réalité telle quelle. En
informatique plusieurs définitions existent dans lafdture.

Définition1 [Neches9l: une ontologie définit les termes de base et les relationstituant le voca-

bulaire d'un domaine, ainsi que les regles pour regrouggetdrmes et les relations pour définir
des extensions du vocabulaire.

Définition2 [Gruber93: une ontologie est une spécification explicite d'une @ptoalisation. Cette
définition est proche de celle utilisée en philosophieceajui est représenté est ce qui “existe”.
Plus tard, des adjectifs comme “formelle” et “partagéet @@ ajoutés a cette définition.

Définition3 [Guarino9%: une ontologie est un accord sur une conceptualisaticiagae et éventuellement
partielle. Des explications sur les mots utilisés dangecgéfinition et la préecédente ont été
données pasBtuder et al[Studer9§:

Conceptualisation est un modele abstrait d’'un certain phénomene du mormtedihe étudié).
Ce modele est obtenu en retrouvant les concepts liesenopiEne en question.

Explicite veut dire que le type des concepts utilisés ainsi que lesaiates de leur utilisation
sont explicitement définis.

Formelle veut dire que I'ontologie doit étre lisible par une machjm&chine-readable

Partagée signifie qu'une ontologie est censée capter de la conmaiesaonsensuellegnsen-
sual knowledgk c’est-a-dire la connaissance acceptée par un groupe.

Définition4 [Dameron03: Une ontologieformelle est un développement systématique, formel et
axiomatique de la logique de toutes les formes et modesstignde.

RécemmentNeuhaus et a[NeuhausOBconsiderent I'ontologie comme “un vocabulaire corérol
explicable par ordinateur”. L'ontologie ne regroupe doas pne simple liste de termes, mais aussi le
contenu sémantique associé a ces termes. Plus spéuifém, ils distinguent deux types de termes :
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ceux désignant les types et ceux désignant les relatiinsi, dans une ontologie anatomique le
terme “bassin féminin” signifie lgype Bassin Eminin alors que le terme “esine partie de” signifie
la relation departition.

Dans le domaine de la biomédecine, les types (connus aussies noms ‘universaux’ ou ‘sor-
tes’) sont les modeles réels que les scientifiques dauridans leurs théories. Le contenu sémantique
d’'une entité est expliqué a travers les relations quitligette entité a d’autres. Par exemple, le fait
gue I'entité “Os coxal” soit liee a I'entité “Os plat” pda relation “estun” donne a I'ordinateur une
information sémantique importante.

Pour comprendre les relations, il faut différencier :
e les types (universaux) : ils peuvent avoir plusieurs ingtara un moment donné. Exemple :
foie;
¢ les individus (instances) : qui existent & chaque momems dae localisation spatiale unique.
Un individu est :
— matériel : il a une masse. Exemple : mon foie, ton cerveau,
— immatériel : sans masse. Exemple : cavité de mon estomac.
Normalement, les ontologies s’intéressent aux typessiAindéclaration :
Bassin Eminin estune partie_de Corps
signifie que la relation “estine partiede” existe entre le type “Bassin Féminin” et le type “Corps”
Cependant, les anatomistes sont obligés de passer pastaades pour étudier les types. Donc, la
facon d’évaluer la justesse d’'une déclaration estudlier les instances des types concernés.

2.3.2 Relations

La représentation des relations spatiales entre lespatti corps humain est primordiale dans
une ontologie anatomique. Ces relations ont été étgdde maniere approfondie par Bittnetr
al. [Bittner0g, et ont &té classées dans les catégories suivantéations méréologiques, relations
d’emplacement et relations topologiques.

Relations méréologiquesUne méréologie est une théorie formelle traitant lati@aentre la
partie et le tout. La relation “estnepartiede” (symbolisée paP) s’applique entre les individus
concrets et ne requiert ni de données quantitatives, histtaction mathématique. Par exemple, mon
coeur est une partie de mon corps, mon doigt est une partie deaima La méréologie est une
base de raisonnement qualitatif sur les relations spat@das une ontologie. Des relations comme
“se_chevauchantavec”, et “distinctde” sont définies a trave

La relationP est une relation primitive§imons87, c'est-a-dire qu’au lieu de la définir, ses at-
tributs logiques sont décrits a travers des axiomes. kiggrees suivants sont valables dans presque
toute méréologie :

(A1) Pxx

(chaque objet est une partie de liimémeg
(A2) PxyAPyx— x=y

(six est une partie dey et y est une partie dalors x et y sont identiques
(A3) PxyAPyz— Pxz

(six est une partie dey et y est une partie dalprs x est une partie deg z
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D’autres relations : “Parti@ropre” PP), “Se chevauchanavec” ©O) et “Distinct de” (DS), sont
définies a traverpB :
Un individu x est une partie propre de I'individusi x est une partie dg sans étrg/ lui-méme.

(PP) PPxy= PxyAX#Yy
Un individu x se chevauche avec l'individus'il existe un objetz qui est une partie deet dey.
(O) Oxy= (3z)(PzxAPzy)
Un individu x est distinct de I'individwy si x ne se chevauche pas awec

(DS) DSxy= —Oxy

Relations d’emplacementl’emplacement relatif entre deux objets peut parfois @&duit de
leurs relations méréologiques. Best une partie dg, alorsx est localisé dang. En d’autres mots,
'emplacement de& est inclus dans I'emplacement geCependant, une relation d’emplacement peut
exister entre deux objets sans que I'un soit une partie deréales relations méréologiques ne
sont donc pas suffisantes pour décrire les relations dasepient. De plus, les entités immatérielles
(cavités, passages, etc.) contiennent d’autres organéteg) ne partageant aucune partie avec elles.

Une fonction de régiondonnelly0q est utilisée pour définir les relations d’emplacemerdtt€
fonctionr associe a chaque individu la région spatiale unique gailpe a un moment donné. Parmi
les axiomes de cette fonction notons :

(A4) Pxy— Pr(x)r(y)
(si x est une partie de y alors l&gion de x est une partie de lagion de y
(A5) r(r(x)) = r(x)

(larégion de la égion de x est laégion de X

Avec la fonction de région et les relations méréologgualusieurs relations d’emplacement sont
définies :
Un individu x est localisé dans I'individy si la région dex est une partie de la région ge

LocIn(x,y) = Pr(x)r(y)
Les individusx ety coincident si les régions deet dey se chevauchent.

PCoin(x,y) = Or(x)r(y)

Relations topologiques (connexé et convexig)

1. Relation de connexité : intuitivement, la relation demexiteC existe entre deux individus
ety si la distance entrg ety est nulle. La distance entre deux objets est la plus grarmdtli
inférieure de la distance minimale entre n'importe quéhpdu premier objet et n'importe quel
point du second. Donk est connecté us'ils se chevauchent, ou s'il existe un contact externe
entre eux. Deux régions sont connectées si elles pattagemoins un point. Les relations de
connexion externe et de séparation sont définies a g&ver
Deux individusx ety ont une connexion externe si et seulement s’ils sont coasetts’ils ne
coincident pas partiellement.

EC(x,y) =C(x,y) A—~PCoin(x,y)
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Deux individusx ety sont séparés si et seulement s'’ils ne sont pas connectés.
SRxy) = -C(xy)
Les axiomes de cette relation sont les suivants :

(A6) Cxx
(tout objet est connexe avec liméme
(A7) Cxy— Cyx
(six est conneédy, alorsy est conneéta x)
(A8) Locln(x,y) — (Vz)(Cxz— Cy2
(six est localié dans yalors tout ob jet conneéta x est conneéa y)

2. Relations dépendant de la convexité : pour pouvoiridedavantage de relations entre les indi-
vidus, la fonction d’enveloppe convexkh est ajoutée. Cette fonction associe a chaque individu
son enveloppe convexe. Quelques propriétés importaletestte fonction sont présentées par
les axiomes suivants :

(A9) Pr(x)ch(x)
(larégion de x est une partie de son enveloppe convexe
(A10) Locln(x,y) — Pch(x)ch(y)
(six est localig¢ dans yalors I'enveloppe convexe de x est une partie de celle de 'y
(A11) ch(ch(x)) = ch(x)
(I'enveloppe convexe dehveloppe convexe de x €gtriveloppe convexe dg x

Cette fonction est ensuite utilisée pour définir certairedations :
Un individu x est entouré par l'individwy si et seulement si la région deest une partie de
I'enveloppe convexe dg et les régions dg et dey ne se chevauchent pas, voir Figur8 (a)
et (b).

SurrBy(x,y) = Pr(x)ch(y) A =Or(X)r (y)

Un individu x est partiellement entouré par I'individusi et seulement si la région deche-
vauche avec I'enveloppe convexe yleet les régions d& et dey ne se chevauchent pas, voir
Figurel.8-(c).

PSurrBy(x,y) = Or(x)ch(y) A =Or(x)r(y)

(a) (b) (c)

FIGURE 1.8:(a) et (b) :x est entouré pay, (c) : x est partiellement entouré parFigure issue deHittner0g.

Toutes les relations spatiales précédentes sont defamere des individus, I'extension de ces
relations vers les types est faite en prenant en compte ddarld’instantiation. Un individu est
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linstance d'un type, et les relations entre individus nepsepagent pas toujours entre les types
correspondants. DanBéck03, la logique de description est utilisée pour décriré&ldntes versions
de la relation entre le tout et la partie au niveau des typas:. Bhe relatiorR (partie de, chevauchant

avec, etc.), Bittneet al.ﬁil?gggy%w%%iaﬁg{&ig\r}s 3%@)’5%@?@)’%}&%)
R2(A,B) = (Vy)(Inst(y,B) — (3x)(Inst(x,A) ARXxy))
R]_z(A, B) = R]_(A, B) VAN Rz(A, B)

Le type de relatiorR; pose des restrictions sur toutes les instances du prerpeAfycar la relation
doit étre valable poutoute instance deA. Par contre, le type de relatid® pose des restrictions
sur toutes les instances du second tBpée type de relationR;» est le plus restreint car il pose des
restrictions sur les deux types. Prenons comme exemplétiorede propre pareP :

e entre les deux types suivants : le systeme reproductifiénmumain et le corps humain, on
peut seulement mettre le type de relatiinc’est-a-direPP; (sysemere producti f @émininhumairnlecor pshumain
car tout systeme reproductif féminin humain est une @gptopre d’'un corps humain. Le
contraire n'est pas vrai ;

e entre les deux types suivants : cavité et cceur, on peutrseatemettre le type de relation
Ry, c'est-a-direPP(cavité,coeur) car tout caeur a comme partie propre une cavité, mais le
contraire n'est pas vrai ;

e entre les deux types suivants : systeme nerveux humainrgs twmain, on peut mettre le
type de relatiorR;,, c’est-a-direPP;»(syseémenerveuxhumaicor pshumain car tout systeme
nerveux humain est une partie propre d’un corps humain ettwps humain a comme partie
propre un systeme nerveux.

D’autres relations au niveau des types sont proposées[8amth09, par exemple la relation

“adjacence”, “partie propre tangentielle” et “partie premon tangentielle”, voir Figur#.9.

OO OO | D

séparation adjacence chevauchement

partie propre |partie propre

tangentielle |non tangentielle identite

FIGURE 1.9: Diverses relations spatiales. Figure issueSimith03.

Les relations que nous avons présentées dans cettensettas axiomes qui les définissent ou
qui présentent leurs attributs sont trés importants p@uaisonnementA partir de ces axiomes, et
en utilisant des moteurs d'inference, plus d'informasigreuvent &tre retirées de I'ontologie. Nous
reviendrons sur cette utilisation plus loin (voir Sect®n

Des langages spécifiques sont utilisés pour la créatsrodtologies. Ces langages sont classés
en deux catégories :
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¢ leslangages traditionnels : Ontolingl&@fgquhar9f Frame Logic (FLogic]Kifer95], LOOM [MacGregor
etc.;

e les langages de balisag®ldrkup : XML [ Bray9d, RDF [Lassila99, RDFS Brickly99],
SHOE [Luke0(, OWL [Dean032, etc. La Figurel.10 montre un sous-ensemble de ces lan-
gages et les relations entre ceux-ci.

OIL || DAML+OIL ([ OWL

RDES
SHOE SHOE
(HTML) XML || *OL RDF
HTML XML

FIGURE 1.10:L'ensemble des langages de balisage d’'ontologies, figsue ide Corcho03.

Détailler ces langages et leurs differences sort du adeleette these. Cependant, le lecteur intéressé
pourra se référer &orcho0Q Corcho03 pour plus d’informations.

2.3.3 Quelques ontologies de la litt  érature

Le projet Ontologie Basique FormellBgsic Formal OntologyBFO)® a commencé en 2002. La
théorie derriere BFO a été initialement développae$mithet al. [Smith04 Grenon04. BFO vient
d’une orientation philosophique se chevauchant avecsad®OLCEC et deSUMO?!!. Elle fournit
une ontologie authentique qui peut servir comme base pauodmlogies spécifiques a certains
domaines développées pour la recherche scientifiquemeopour le domaine de la biomédecine.
Ainsi, BFO ne contient pas de termes comme : physique, chieigu d’autres termes qui sont
propres a un certain domaine.

Cette ontologie avec sa “philosophie” de réalité fait destinctions importantes entre quatres
paire d'entités Rosse0}:

1. laréalité etla connaissance : ce qui existe dans le endzal et ce qui est décrit dans les livres ;

2. les instances et les universels : les instances exisigrrettment comme des individus (ma
main), alors que les universels (types) peuvent avoir @lusiinstances a un moment donné;

3. les continuants et lggocessus le continuant est une entité qui existe comme un tioutoto)
bien qu’elle subisse des changements tout au long de sderés Le processus ou I'occurrent
est une entité qui n’endure pas le temps, elle passe paeptaphases temporelles successives
durant son existence ;

4. les dépendants et les indépendants : le dépendanhesntité qui ne peut pas exister sans
d’autres entités. Par exemple, les processus dépenelerntités qui y participent. Des dépendants
continuants existent aussi, le lumen de I'cesophage néegist si I'oesophage existe.

La fonderie ouverte des ontologies biologiques et biogdds Open Biomedical Ontologies
OBO)?!? est une expérience collaborative concernant les dépelop d'ontologies. Le but est de

9. http://ww.ifoms.org/bfo

10. http: //www. | oa- cnr.it/DOLCE. ht m
11. htt p: / / www. ont ol ogyportal . org/
12. htt p: / / www. obof oundry. org


http://www.ifomis.org/bfo
http://www.loa-cnr.it/DOLCE.html
http://www.ontologyportal.org/
http://www.obofoundry.org
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créer un ensemble de principes de développement d'@igsloet de fournir des ontologies de référence
dans le domaine biomédical. Beaucoup d’ontologies angtoes se trouvent dans cette fonderie,
nous prenons quelques exemples, certains proviennent@'@BIA, CARO).

Generalized Architecture for Languages Encyclopedias and Nomenclature in Medicine (GA-
LEN) [Rector94 Rogers0]l : GALEN est un projet financé par la communauté europégison
but est de fournir une représentation des concepts médimpae les applications cliniques puissent
stocker, manipuler et partagddgmeron0R GALEN est basé sur un modele de référence commun
(CORE) pour les termes médicaux, et le langage GRAKRICEN Representation And Integration
Languag@ [Rector93Rector94. Ce langage est un langage de subsomgfiodn modeéle de GRAIL
consiste en une hiérarchie de subsomptions des entitéssde et un ensemble de clausgateément
liant ces entités.

| TopThing |
DomaimCategory| |D0n1a111Attr1bute
Phenomenon ValueType
ModifierConcept
| Unit
Aspect
Modality
GeneralisedStructure _|
Role
GeneralisedProcess GeneralLevelOfSpecification |
GeneralisedSubstance |Feamre| | State I | Selectorl Status Collection

FIGURE 1.11:GALEN : I'espace de catégories de haut niveau du modéle E{BRRctor96.

L'ontologie GALEN comprend plusieurs catégories, voigliiel.11 Ces catégories soriRpctorog:
e les structures généraliséEeneralizedStructuresce sont des choses abstraites ou physiques
ayant des parties et indépendantes du temps;
e les substances généralis&sneralizedSubstancese sont des choses continues, abstraites ou
physiques et indépendantes du temps;
e les processus généraliséeneralizedProcessedes changements qui arrivent dans le temps;;
e les modificateurdlodifiers: les principaux sont les aspects qui raffinent le sens d’atégorie
(localisation, gravité, forme,. . .) et les modalites @texctions (historique familial, risque) dont
la signification vient de la catégorie, mais qui sont en mé&emps tres differents. Par exemple,
Ihistorique familial de diabéte” n'est pas une sorte diebete”. D’autres types de modifica-
teurs sont illustrés sur la Figulell
Une structure secondaire est mise au-dessus des quattergsprincipales, il s'agit du phénomene
PhenomenarlLe but de cette structure est d’exprimer les maladies oddeerdres. Ainsi une mala-
die dans GALEN est définie comme (notation en GRAIL) :
Phenomenon which hasPathologicalStatus Pathological
La Figurel.12montre un tableau dérfector9§ illustrant la taxonomie des catégories majeures avec
guelgues exemples.

L'ontologie GALEN est disponible en ligrié¢ en plusieurs langages : GRAIL, OWL, RDF.

Foundational Model of Anatomy (FMA) [Rosse95Brinkly99, Rosse0Y : c’est une ontologie

13. La subsomption désigne une relation hiérarchiqueseleis concepts, dans les logiques de description. Cettmnot
est proche de la relationest impliqué par en logique classique, ou encereontients en logique ensemblisté{t p: / /
fr.w ki pedi a. or g/ wi ki / Subsonpti on).

14. htt p: / / www. opengal en. or g/ sour ces/ sour ces. ht ni


http://fr.wikipedia.org/wiki/Subsomption
http://fr.wikipedia.org/wiki/Subsomption
http://www.opengalen.org/sources/sources.html
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Entité Exemple Entité Exemple
GeneralisedProcess GenerahsedSubstance
SpecificProcess Energy Radiation, SoundEnergy
BiologicalProcess Substance
BodyProcess Peristalsis, Breathing, Clotting BodySubstance
Behaviour VolttionalAct, Clinical Act Tissue MuscleTissue, BoneTissue
NonBiclogicalProcess NAMEDBodvSubstance  Unine, Bile , Sputum efc.
PhysicalProcess  Inradianon Chenucal Substance Dirugs, Sodmm etc.
ChemicalProcess  Histological Staming NAMEDSubstance Arr, Wood
GenencProcess Transpart, Openmg, Closing
GeneralisedStruchwe ModifierConcept
AbstractStructure Aspect
PsychosocialConstruct Clinic, Hospital Feature Sex. Chronicity, Shape, Malignancy
LogicalStructure Protocol, Plan State male/female, acute/chronic, round/square
PhrysicalStructure Selector leftSelectorrightSelector
LinearStructure Displacement Status pathological pysiological
normeal non™Normal
PlanarStructure Trangle, Square Collechon (Ivultiple which shultpleOf Spot) =Rash
SolidStrcture Modality FarmlyHistory, presence/absence
MicroscopicStucture Cell Microorganism Role DrugRole, HoemoneRole, PatentRole
InertSohdStructure Buulding, Device Lt second, metre, kalogram
OrganicSolidStructhre LevelOfSpeaficatio umeuelvSpecified
n
BodyStructure
BaodyPart HeartLeg, Head, Fenmr, AdrenalGland, Sacrum, PiaformBaone, efc
efc
GenericBodyStructure Cusp, Hom. Promantory, Astery, Lump, Bursa, Orifice, Rim, Ridge etc

FIGURE 1.12: GALEN : exemples deRector96.

mature, elle a été créée et développée par le grétipetural Informatics Group (SIG)e I'université
de Washington.

Le but a d’abord été I'enrichissement de types semaesigooncepts et relations d’'UMLS, afin
de représenter les concepts anatomiques sous un formpt&oensible par un ordinatelRpsse9h

L'ontologie FMA est une source de connaissances baséeosdinhteur pour l'informatique
biomédicale. Elle s’intéresse a la représentation aasses ou types et des relations nécessaires
pour représenter symboliquement la structure phéngiygpdu corps humain. Cette représentation
est compréhensible par les humains et naviggidesable et interprétable par les systemes basés-
machine'®.

L'ontologie FMA est fondamentalefdundationa) pour deux raisons : (1) les nceuds de haut
niveau de la taxonomie de FMA sont généralisables a tertehiré, et selon plusieurs aspects aux
métazoaires® (2) les entités incluses dans FMA sont celles qui partitipe maniére saillante & tous
les processus biologiques qui finissent par se manifestenne la maladie ou la santB$sseOF.

FMA adopte les distinctions faites par BFO, les continuaé&gendants et indépendants doivent
étre donc organisés afin de représenter I'anatomiéeréel

De plus, FMA applique la régle d’héritage singulisingle inheritanck c’est-a-dire que si une
classe (entité) hérite d’'une seule classe (entit&),@knd alors toutes ses propriétés et differe par un
certain nombre de caractéristigues supplémentaireite @mgle est nécessaire pour avoir une taxo-

15. http://sig. bi ostr.washi ngt on. edu/ proj ects/fnm About FM ht m #what | sTheFM
16. Les métazoaires (Metazoa, du grec meta 'apres’ @t zmimal’, par opposition aux protozoaires) sont des orga-
nismes eucaryotes pluricellulaires mobiles et hétépttes it t p: // fr. wi ki pedi a. or g/ wi ki / Met azoa).
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http://fr.wikipedia.org/wiki/Metazoa
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nomie nette et précise mais elle est tres problematiBesge0f. Par exemple, selon cette regle, le
rein (entité “kidney”) doit &tre lié a une seule entféar la relation “isa”, mais il a des fonctions
multiples : excréter I'urine, et sécréter une hormoneitd) étre classé comme organe excréteur ou
comme organe endocrinien ? Pour cela, le choix du contelda fmuel les entités seront classées
est primordial. Ce choix dépend largement de ce que l'on dé&e par “anatomie” ou théorie de
'anatomie.

"/ Foundational Model Explorer Options | Help |

PREFERRED NAME: ¢
Search
Select navigation tree type: | part : Exsiimal ShiphyHE S I

= lntegunent of tree lower lunb ~ FMAID: &
“#Investing fascia of free lower Limb 32841
= Musculature of free lower limb
=Skeletal system of free lower limb @

=Zkeleton of free lower limb FART:

=T
+* 51

% Diaphysis of fermur

+Distal epiphysis of femur 3 |Buuy part of proximal epiphysis of femur

% Bony part of fernur

o Articular cartilage of prozmal epiphysis of femur

|Hem] of femu

| Greater trochanter

|P?n'nstemn of proximal epiphysis of femur

« Articular cartilage of distal epiphysis of fermr |.—\1'ﬁc||]::| cartilage of proximal epiphysis of fernur
= Vasculature of fermur
% Cavity of femur PART OF: ¢

+Patella

< Fibula Proximal end of fermm

+Tibia ,Femmi

% Skeleton of foot
“Phalanz of toe

- PR

FIGURE 1.13:FMA.

En I'absence d’'une théorie de I'anatomie connue, FMA a&lgat propre théorie de I'anato-
mie. Dans cette théorie, toute instance d’'une structuegoamque est un continuant anatomique
indépendant. La définition d’'une structure anatomiqudarglamentale dans cette théorie :

Une entie anatomique maétielle, qui est @rérée par une expression coordd@edes
genes (propres de I'organisme) guidant sa morph@gen a une forme 3Déhitée, ses
parties sont conneees et spatialementées entre elles par des nidds @termirés par
I'expression de gnegRosse0F.

La propriété essentielle qui distingue les entites ana*natemical entity

tomiques d'objets matériels est la participation desegen — Fhysical anatomical entity
dans la génération des entites anatomiques. Les deux — aterial anatormical entity

autres propriétés sont la forme 3D et I'arrangement des = Anatornical structure
parties de la structure qui dépend lui aussi de genese Cett #FPortion _C'fb‘?'dﬁf substance
théorie conduit & une taxonomie de I'anatomie. + Anatomical set

_ ' _ S Iintnaterial anatomical entity
La taxonomie dans FMA a une racine unique et res- 41 on physical anatomical entity

pecte la regle d’héritage singulier. Les types et les ins-

tances sont liés par la relation “@&. Selon la théorie de FIcURE 1.14 Les noeuds de haut niveau
FMA, la structure est le contexte prédominant puisqu’elile la taxonomie de FMA.

est I'essence de I'anatomie. La Figdrd4montre les nceuds de haut niveau de la taxonomie de FMA.

Les relations anatomiques sont trés importantes pourderig¢ion des structures anatomiques.
FMA adopte quelques relations proposées dans UMIislperg93 et GALEN. Cependant, la liste
des relations utilisées continue a évoluer, non seuttéerenombre de relations mais aussi en expres-
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sivité de ces relations. Deux types de relations existéad relations taxonomiques, et les relations
structurelles. La Figuré.15montre une arborescence de ces relations.

=non-physical anatomical entity
= anatomical relation
=taxonomic anatomical relation
=is a
= has_instance < = instance_of
= has_type < > type_of
=structural anatomical relation
= has spatial dimension < = spatial dimension of
= has_shape < > shape of
» has boundary <> boundary_of
=has part < > part_of
= has generic_part < > generic_part_of
= has constitutional part < > constitutional part_of
=has regional part <> regional part of
« has_branch < = branch_of
* has_tributary < > tributary of
» has_member < = member_of
= has onentation
=connected to < > connected to
= continuous with < = continuous_with
= attached to <= receives attachment of
=has_location < = location_of
s contained in < > contains
=adjacent to <> adjacent to
« surrounds < = surrounded by
=has anatomical coordinate < > anatomical coordinate of
* has_qualitative anatomical coordinate
« has_peometric_coordinate
« has organizational pattern < = organizational pattern_of
= has_segmental innervation < > segmental _innervation_of
#organizational pattern
#segmental innervation

FIGURE 1.15:Relations dans FMARosseOQJ.

FMA a été implantée avelrotége (un outil pour I'édition d’ontologié’). Les auteurs de FMA
utilisent Protege pour éditer les données stockées dans une base de davig&&L, cependant un
acceés moins complexaa un navigateur web est fournit (Figutel3. FMA est aussi disponible sous
format OWL8 [Golbreich0§.

L'ontologie FMA n’est pas développée pour une applicaspécifique, elle est une source pour
développer des applications pour I'éducation, la rediebiomédicale et d’autres sous-domaines de
la santé.

Common Anatomy Reference Ontology (CARO) [HaendelOT: le but de CARO est de facili-
ter I'interopérabilité entre les ontologies existantéiesdifferentes espéces. Elle sera utilisee comme
patron emplat@ pour construire de nouvelles ontologies anatomiques.

CARO est une ontologie d’anatomie commune, son cceur estitt@nd’un unique schéma de
classification structurelle. Elle a repris la politique &tage unique de FMA. La définition des termes
de I'ontologie en respectant le principgehus-differentia peut garantir cette propriété. Selon ce
principe, tout type est un raffinement (selondifierentig d'un type existant plus générajdnus le
parent dans la hiérarchie de la relatiera). Si ce principe est suivi, nous obtenons des hiérarclges d

17. http: // prot ege. st anf ord. edu/
18. htt p: / / www. bi oont ol ogy. or g/ wi ki /i ndex. php/ FMAI nOM


http://protege.stanford.edu/
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classification nettes ou tout type a un parésia) unique et des fils disjoints.

Les définitions et relations fournies par CARO concernesitainatomies canoniques. Une anato-
mie canonique donne la composition “prototypique” des nresd’'une espece. La définition d’ana-
tomie canonique est assez problématique, car elle déiteioles variations naturelles dans I'espece.
En médecine, elle est la généralisation déduite desreatons qualitatives qui sont admises et uti-
lisées par les anatomistes.

CARQO contient la définition de beaucoup de types anatorsigéeériquescgllule, organe com-
plexe, sygtime anatomiqye..) organisés suivant une hiérarchie ). Cependant d’autres relations
(commepart_of) seront ajoutées.

Une classification structu- | =— anatomical entity
relle ne suffit pas pour obte- B+0 immaterial anatomical entity
nir une représentation complétg +— anatomical line
de l'anatomie. Par exemple, les +—0 anatomical point
composants du systéme immuni Ekﬁi’gf&'@?;?”
taire ne sont pas une partie d'urj «—© anatomical surface
groupe ou d’une structure, dong B0 material anatomical entity
ils ne peuvent pas étre définigq

B+ anatomical structure
dans CARO. E+8 acellular anatomical structure
+—O basal lIamina
B+ anatomical group
+—& anatomical cluster
+—8 anatomical system
B+ cell
+—& epithelial cell
+—8 single cell organism
0 cell component
B+ compound organ
+—0 cavitated compound organ
+—8 solid compound argan
«—0 extraembryonic structure
B8 muiti-cellular arganism
+—8 asexual organism
B+ gonacharistic arganism
+—0 female organism
+«—8 male organism

Les types et les définitions
dans CARO sont basés sur FMA
Les classifications structurelles
de FMA ont été considérées
comme un bon point de départ,
cependant il a fallu généraliser
des types qui sont propres &
'anatomie humaine ou celle
de mammiferes pour gu'ils de-
viennent valables pour toute
espece. La Figurd.16 montre
une partie de la taxonomie de|
CARO.

CARO est disponible en

ligne sur la fonderie OBO et sous
format OWL?®,

B+ hermaphroditic organism

FIGURE 1.16:Une partie de la taxonomie de CARB4dendel0F.

MyCorporisFabrica [Palombi09:
MyCorporisFabrica est une ontologie récente et toujoarsaairs de développement. C’est une base
de données anatomique qui est basée sur FMA. La paritéuthr cette ontologie est le lien gu’elle
crée entre une description canonique des entités angiiesiiet des instances de ces entités qui
viennent du monde réel, voir Figulel?.

En effet, MyCorporisFabrica étend I'ontologie FMA poupajer des données supplémentaires
permettant la création des modeles géométriques eamigues. Le schéma de la base de données
(Figurel1.17) montre que MyCorporisFabrica comprend deux parties.

19. htt p: // obof oundry. org/ cgi - bin/detail.cgi ?caro
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[
- attribute id {int]

1 attrib ute type id (int)
- AE id [int) =2

MyCF's Canonical Part

- value [varlant]

Attribute Type

- attribute_type_id (int) 2

- narme (varchar(30))

- type (boolean, string, syrmbal ...}
- definition (text)

-example [text]

1

>

énatom ical Entiti e%

T -AEd (int)

-1DmCF (varchar(13))
-name (text)

- definition (text)

'_E— parent (int)
M - chilg (int)

=) )

o relation_id {int)

L relaton-type (int]

Relgion_Type

- relation-type id {int)
- ram e (varchar(20))
- definition (text)

- examrpie (text) /

1

(In stance Attr butesj

-instances Attributes id (int)
= imstances id (int) Ll
L -Instance attribute-type id (int)
-walue [variant]

L Instances Id (Int)
D - Acquisition id (int)
- AE id [int) I

Acqulsitions

- Acquisitior Id (int)

- AE id (int) P :
-type (Varchar{2a))

- date (date]

-teamn (text)

- comment (text)

FIGURE 1.17:Le schéma MySQL de MyCorporisFabrid@glombi09.

e Partie canonique : toutes les classes canoniques sonéstodins le tableadnatomical En-
tities avec un identifiantAE_.id) comme clé primaire. Les difféerents types de relationst so

- myCorporisFabrica - mcf: New attribute

Edit Tools Help

Anatomical Ontology: Human

Show relation: part_of
part_of
Anatomical Entities is a

(= Body participates_in

@ Alimentary systen jnsert_on
adjacent_to
‘Add a new relation type...

- Biliary system
# Cardiovascular sy}
+ Head
Left upper limb
= Lower limb

(a)

Geometrical Instances

Name color_RGB

- Stiffness
Ype geometric shape

position

rotation

mass matrix

Definition

length
Relative size

example

Value

ImportExport_Blender

base_type_of _new_acquisition

= Add a new attribute type...

PIX

v

~

v

’ OK ” Cancel l

(b)

FIGURE 1.18 (@) Les relations actuelles de MyCorporisFabrica et laipdiss d’ajout de nouvelles
relations. (b) Les attributs actuels de MyCorporisFabet possibilite d’ajout de nouveaux attri-

buts.

stockés danRelation Type chacun pouvant produire une taxonomie ou plus généealemm
graphe orienté. Les nceuds sont des entités du taBleatomical Entitieset les arétes du ta-

bleauRelation

Le tableauRelationTypedonne les définitions des relations avec un exemple, alogsle
tableauRelationstocke les relations entre un parent et un fils (des entit@®amiques).

De la méme facon, le tableattribut type contient les types d’attributs qu’une entité anato-
mique peut avoir, et le tableattributescontient les attributs des entités anatomiques. Chaque
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ligne de ce tableau indique la valeur de I'attribut (ideétibiarattribute typeid) que I'entite
(identifiee parAE_id) possede.
Avec cette organisation, de nouvelles relations et de reawveattributs peuvent étre ajoutés a
l'infini a la base de MyCorporisFabrica, sans toucher asgisire, voir Figurel.18

e Partie individu : cette partie contient les instances steskdans le tablednstanceset liees
aux entités de la partie canonique. La relationnlmontre qu’'une entité anatomique peut
avoir plusieurs instances. Les instances ont des attripdsifiques, les types de ces attributs
viennent du tableaAttribut Typede la partie canonique, mais leurs valeurs sont stockées da
le tableaulnstanceAttributesde la partie individu. Les valeurs de certains attributsvpat
étre prises de la partie canonique si elles ne sont pasescpour I'instance. Cela permet de
compléter par des informations générales un modedeigle au patient. Par exemple, dans
une acquisition du genou, l'attribut qui est la couleur des Ih’est pas fourni par 'utilisateur
mais extrait de la partie canonique. Les données spéeffiqu patient, des images médicales
principalement, sont gérées dans le tabléequisitions

- myCorporisFabrica EJ@E]

Edit  Tools Help
Anatomical Ontology: Human | Geometrical Instances |
Taxonony {is_a) : Hurriar ~ AE_id: | 2
| Anatomical Entities Femur |
= " - =
e ?;;T;:‘;f:::zmica. entity The large bone in the thigh that articulates with the pelvis sbove and the knee below
L lmma‘fanal anatqmlcal e_rmty Fernur, as Femaris (xref _A02.5.04.001)
=l Material anatomical entity Frerich trans|ation: Femur
= Anatomical structure *
= Crgan
i=l Cavitated Organ
= Organ with cavitated organ parts = =
I=- Bone organ Subtype of; \Long bore
Flat bone -
=l Long bone Part_of | Attributes
. & Femur —
left Femur Name Type  Walue Inherited from
# hhmmght Fem.r 1 color_RGB 3*float 110 -noone-
# Fibula - 1
4 Metacarpal bone | 2 Frenchitranslation text FOmur - no one-
i Metatarsal bone
&l Phalanx of finger 3 Latin translation text Femur - no one-
#1 Phalanx of tos T
Humerus 4 ImportExport_Blender boclean |1 Bone organ
@ Radius |
& gga 5 base_type_of_new_acquisition boolean 1 Bone organ
&
Clavicle
Short bone:
Sesamoid bone
Trregular bone
Heart
Organ with organ cavity
i Solid organ
Cardinal organ part
Subdivision of cardinal body part 1
Anatomical cluster
Vestigial embryonic structure Sepiatiend
Portian of tissue -
Cardinal tissue part afficher: [ Tibia
Organ system
Organ system subdivision
4 Portion gf body substance [ Fernur
+ Anatomical set
# Mon-physical anatomical entity

FIGURE 1.19 Le navigateur de MyCorporisFabricé.gauche : la taxonomie (arbre) selon la relation
‘is_a, a droite : en haut : des informations sur 'entite, auienil: les attributs et les relations de
I'entité, en bas : une visualisation en VTK des acquis&ioontenant I'entité.

MyCorporisFabrica est disponible en ligtfe L'utilisateur peut installer la base de données écrite
en MySQL, ou un navigateur pour le systekivendows voir Figurel.19

Ayant les droits de lecture/écriture, I'utilisateur péaite un clic droit et choisir de voir/modifier
une entité, c’est-a-dire ses attributs et ses relatiais Figure1.20

20. http: //ww. mycor pori sfabri ca. org/ node/ 17
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Edit AE

Marme ; | Femur | AE i . 2|
The large bone in the thigh that articuwlates mith Bhe paivr above and the knee balow

femuy oF femoris (xref AGZ.5.04.001)
Definition : | french Eransiation: femur

Source §

Curator : | Update

Attributes | Relations

Child Relation type Parent
:1 Femur part_of Thigh
2 Distal epiphysis of the Femur .part_of .Femur
|3 Femur is_a Long bone
14 left femur is_a Femur
5 Right fernur .is_a Femur
iE» Diaphysis of the femur .nart_nf Femur
i? Praximal epiphysis of the Femur part_of Fermur
= Add Child J Add Parenk 4 Dilate
[ QK ] I Cancel J

FIGURE 1.20 L'interface permettant (avec les droits d’écriture) ladification des attributs et des
relations de I'entité anatomique choisie.

3 Liaisons entre I'ontologie etlag éométrie

En tant qu'informaticiens, nous nous intéressons auwéesgmtations de connaissaneepriori
compréhensibles par la machine, et travaillant dans leattmargraphique ; les applications possibles
de ces représentations dans ce domaine sont notre @riorit”

En effet, differentes ontologies (celles que nous avaigesientre autres) ont servi de source d'in-
formation pour plusieurs applications. Les ontologiesveet ajouter de I'information aux modeles
géomeétriques issus de differentes sources et pour dssdiferents. Nous avons choisi dans la
littérature quelques exemples d’applications (pas wuotedicales) qui font un lien entre la géométrie
sous forme de modeles 3D d’'une part, et des connaissamqréxi organisées sous forme d’ontologie
d’'autre part.

Parmi les applications médicales, certaines s'intergsa I'anatomie du corps humain entier,
alors que d’autres sont concentrées sur une partie préaisorps. Le but le plus frequent de ces
applications, en général, est d’identifier les organsilés sur les images ou les sources numériques.
Cette identification permet d’afficher les connaissancesbsjiques liees a ces organes et stockées
dans les sources d’informations symboliques utilisées (@htologies).

Cerveriaet al. [Cerveria0Q proposent une application concernant la totalité du £dmpmain.
lIs utilisent trois bases de données pour intégrer d’wareélps connaissances symboliques d’'UMLS,
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et d'autre part les images du VHDVi6ual Human Datasgt La premiere base de donnééma-
tomical Knowledge Databapest relationnelle et contient les concepts issus d’UML#Eestselon
differentes relations :is-part-of”, “ acts-a$, “ has-function-of,etc. La deuxieme base de données
Image-Databaseontient des images colorées issues du VHD, ou le con®ahdque structure ana-
tomique est affiché. Ce contour est calculé grace aux nessqui sont pris avec les images. Selon
ces masques, chaque pixel contient un entier qui pointewerdable de correspondanda¢k-Up
Tablg. Dans cette table, les codes de presque 1600 structuresragaes ont été stockés. La mise
en correspondance entre ces codes (en utilisematje-Databaseet la base de connaissances anato-
migues Anatomical Knowledge Databdsgroduit les contours de difféerentes structures anatoesq

Le systeme a été implanté en utilisant la technologentkerveur en Java, voir Figute21

A Location: |wtp:// corbarmed bining poliemi itfanat/ -|

FCunnectiun rTerm search rSemamic search W :.'-‘!' Constrained query |

Q| & [100 = |[kidney, left -

Il organ
] hone
 brain
1l eye
| genital organ
N gland

&) kidney, left
kidney, right
pancreas
parotid gland, left
parotid gland, right
prostate
suprarenal gland, le

AERERERERERERED

Image list | 10]

Slice #5789 |
Slice #5280
Slice #3831
Slice #4582
Slice #3383
Slice #5384
Slice #4825
Slice #5386
Slice #3387
Slice #4588

”

(& [ 58 |

1]

FIGURE 1.21 Le panneau du navigateur visuel se compose de la structoisielile rein gauche)
dans la taxonomie en haut a gauche, de I'image choisie @ix ce fait en bas a gauche), et de la
structure entourée dans I'image choisie.

(http ://www.nIm.nih.gov/research/visible/vhpconf20R0THORS/CERVERI/IMAGINDX.HTM#FIGY

Les “Voxels Intelligents” Pommert94 offrent plus d’informations symboliques (les fonctions
des organes) et permettent de visualiser interactivemenitnformations. Les données numériques
consistent en des images médicales provenant de diffsreachniques d'imagerie (IRM, CT-Scan,. . .),
les voxels de ces images ont des propriétés indiquaneleciructure anatomique ils appartiennent,
ces informations sont stockées dans un ou plusieurs valé@tguetéslabel volumeg Les données
symboliques sont des représentations des objets et derkdations. Les objets sont représentés par
des nceuds et les relations par des arétes donnant ainssesursémantigusemantic networkLes
objets ont des attributs comme : un nom, des parametrefsctiae (couleur, texture, etc.), des poin-
teurs vers des informations supplémentaires (textegéas)a&tc.). Les arétes (relations) ont également
des proprietés comme : la symétrie, 'asymétrie etdaditivité. Cela réduit I'ambiguité et favorise
certains inferencedameron0}


http://www.nlm.nih.gov/research/visible/vhpconf2000/AUTHORS/CERVERI/IMAGINDX.HTM#FIG8
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La relation entre les informations symboliques “généeis|’ (semantic netwoiket les informations
numeériques “spécifiqgues’Label volumegest créée en liant les objets génériquEssesaux ins-
tancesde ces objets représentés par les images. Ceci se faineamtcd chaque instance la réference
de la classe correspondante. Grace a ce lien, les inflanmsasymboliques sont accessibles a partir
des représentations 3D en cliquant sur I'image, voir FEgu22

Le méme groupe de scientifiguegddmmert0]l a proposé un atlas informatisé pour les organes in-
ternes, voir Sectioi.2).

lett apterior cerebral artery

right |rn[mlt§ [

iy wisunl reesieing cortex |
st promtader caratt artany

ot - [ecaicecaring corer
propeing o | cersbial cartey

ct
1
et recalving fiom

opc rdlations
Vinisal reeeiving corlex

left posterior cerebral artery

visual receiving corfey

(a) (b)

FiIGUrRE 1.22 “Intelligent volumes”. (a) Menu qui apparait suite a uicclle nerf optique droit y
figure trois fois correspondant aux domaines symboliques tsquels il est défini. (b) Autre menu
qui apparait suite a un clic : dans ce cas, trois objetérdiffts appartenant a des domaines differents
correspondent au point cliqué. Images issuePade{mertoj

Une application concernant une structure anatomiquageréle cortex) a été proposée par Gi-
baudet al.[Gibaud03. Un lien entre des données symboliques et des donnéesriquas a été fait a
des fins pédagogiques. Le but de I'application est de fourmsystéme d’enseignement de la struc-
ture du cortex basé web. Les connaissances symboliquegaides en XML, un fichier HTML par
concept anatomique et un fichier présentant les conceatsraifjues organisés par compositions sont
générés. Le fichier propre a chaque concept contiergrigziétés de la structure anatomique, ainsi
gue les relations (taxonomiques, méréologiques etogpalies). Les relations entre les concepts sont
réalisées par des liens hypertextBsuijneron0}

Les connaissances numeériques comprennent : des coupesddgMcenes 3D montrant les sillons
corticaux, des scenes 3D pour les gyri, et des vues de t@x®cChacune de ces données posséde
un fichier XML contenant les métadonnées la décrivant.

Lors du lancement de I'application, I'utilisateur choildtsujet sur les données duquel il veut tra-
vailler, ainsi que les examens souhaités. Plusieurgriengont ensuite affichées, chacune présentant
un type d’information, voir Figurd.23

Les fenétres des coupes IRM et scenes 3D avec les silldes glyri sont en correspondance
spatiale. Le déplacement dans I'une engendre des dapdete dans les autres. Toutes les fenétres
sont aussi en correspondance sémantique. La sélectime dtructure provoque sa mise en valeur
dans toutes les scénes numeérigues en changeant sa cetilgéce versa.
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Resources for Left Central Sulcus

[Chele oo picawre b enlare)

Talawach cocednste
¢ [e-ereacesacanseras
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FIGURE 1.23 (@) Fenétres de la scene 3D avec les sillons corticauavd) les gyri, (c) les coupes
coronales, sagittales, et axiales, (d) la fenétre prateimvec la liste de dissections pour le sillon
central. Figure issue d®pmeron0}

Mechoucheet al. [MechoucheOJ s’intéressent aussi au cortex, mais pour faire de Kgigge.
Pour cela ils ajoutent aux connaissances symboliques eénmunes le raisonnement afin d'identi-
fier les structures anatomiques du cortex cérébral hunhairFigure1.24 montre le schéma de la
méthode utilisée. Aprés la segmentation des images IRMbéraction du cerveau puis d’un graphe
des sillons corticaux, I'utilisateur choisit une zone téirét. Le sous-graphe correspondant a cette
zone est extrait automatiguement. Les relations entradess externes et les patches sont décrites
dans un fichier OWL DL.

Puis les SPAMs Statistical Probability Anatomy M3apsont utilisees. Une SPAM d’une structure
anatomique donnée est une image volumique 3D, l'inforoma¢in chaque point de ce volume est la
probabilité d’appartenance de ce point a la structureusstipn. Pour chaque trace externe, sa pro-
babilité d’appartenance a chaque SPAM est calculéelen £ertaines heuristiques les positions des
traces par rapport aux SPAMs sont déterminées et steaddes un fichier OWL DL.

L'ontologie écrite en OWL DL est ensuite étendue avec dgkes de Horn, afin d’enrichir I'ontologie
et propager les relations ce qui permet d’inférer de nauwxédaits. La Figurel.25montre I'ontolo-
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FIGURE 1.25:L'ontologie étendue avec les reglédg¢choucheQ

gie étendue. Finalement, I'étiquetage est vérifie epeetant certaines regles de raisonnement et en
utilisant un moteur d’inference (KAONZ).

Les applications présentées jusqu’a présent fonetedintre les images et I'ontologie pour enri-
chir les représentations geométriques par des infoomasymboliques ou pour identifier des struc-
tures anatomiques sur les images. Ruddiml. font ce lien pour “raisonner” sur les organes atteints
par une balleRubin04 Rubin0§. Les connaissances anatomigues sont génériques étipnewnt de

21. http://kaon2. senanti cweb. or g/


http://kaon2.semanticweb.org/
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deux sources : (1) 'ontologie FMA représentant I'anatemm@nonique, (2) une ontologie décrivant
'anatomie coronaire et la perfusion régionale. Ce typefdimations n’est pas disponible dans FMA
et il est indispensable pour raisonner sur les dommadagpsiés) secondaires. Pour cela, les auteurs
ont créé une ontologie en OWL contenant ces informations.

Les connaissances géomeétriques sont normalemenfigpésiau patient. Des images digible Hu-
mansont prises, manuellement segmentées, et étiquetésspems de structures anatomiques. Un
modele géométrique 3D (un maillage) est ensuite c@eémaillage est lié aux classes des ontologies
(FMA, et coronaires) grace aux étiquettes.

Finalement, deux outils de raisonnement sont fournis, umetant de dire quels organes sont at-
teints, et l'autre pour dire quelles structures vitalest sdfectées par conséquence. La Figlir26
montre les deux sources de connaissances anatomiqueguinsimodele géométrique.
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FIGURE 1.26 En haut a gauche : une vue de l'ontologie FMA, en haut a@roiue de I'ontologie
coronaire, et en bas le modele géométrique BDHiN04 Rubin04g.

L'utilisation de I'ontologie et son lien avec la géomeétaxistent dans d’autres domaines que I'in-
formatique médicale. Garcia-Rojas et @drcia-RojasOpproposent une ontologie pour représenter
les humains virtuels\{irtual Humans - VH. Pour construire cette ontologie, ils commencent par
définir les questions qui donnent les informations corexatrte VH a mettre dans I'ontologie. Ces
guestions sont classées dans plusieurs catégoriestoliie du modéle (quels outils ont été utilisés
pour la synthése/modification du VH? Qui a effectué ld#at sur le modeleX ? etc.), la liste de
caractéristiques (taille, sexe, etc.), les sequenaasrdation (quels sont les modeles utilisés par cette
animation ? Est-ce que I'animation est applicable sur IeX/H etc.), les algorithmes d’animation, et
l'interaction avec des objets. Le but de 'ontologie de VH @&srganiser les connaissances de trois
domaines de recherche concernant les représentatiqusiguas des humains : (1) la modélisation et
I'analyse du corps humain, (2) 'animation des humainsueilt, et (3) I'interaction entre les humains
virtuels et les objets virtuels. Les composants de I'onfi@@roposée sont illustrés sur la Figdr27.
Parmi les applications potentielles de cette ontologiehdesains virtuels, on cite : un dépot pour des
données de personnages virtuels, un dépot de donneesdidisation, et la reconnaissance, I'analyse
et I'extraction de forme.
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FIGURE 1.27:Les composants de I'ontologie des humains virtu€lartia-RojasOp

Un autre cas non anatomique ou I'ontologie est utilisé@egposée dansJatalanoOR Une on-
tologie pour la création de produit®roduct Design Ontology - PDXest créée. L'ontologie a été
modélisée selon le principe den-To-Knowledgec'est-a-dire en quatre phases. Durant la premiere
phase les concepts clés sont déterminés, dans la deeixieés concepts sont modélisés en utilisant
Protégé et OWL comme langage. La troisieme phase cengigieupler I'ontologie (instancier les
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FIGURE 1.28:Les concepts de base de I'ontologie POEafalanoOp

classes) et vérifier qu’elle correspond aux buts. La @eerphase est la maintenance et I'évolution de
I'ontologie selon les cas d'utilisation. Les composaniagpaux de I'ontologie sont montrés sur la
Figurel.28

La partie géométriqgue est représentée a travers leepdi$hapeRoleCe concept montre que la
représentation numérique d’'une forme est toujours apegmée par des informations supplémentaires
dépendantes du contexte. Cela permet aux utilisateursxparts de savoir pour chaque tache quelle
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est la forme nécessaire, les conditions a vérifier poomnpdeter la tache, et le type de résultat retourné
par la tache. Cette ontologie a été validee comme urteepde Digital Shape WorkbencHu projet
AIM@SHAPE?2,

Pour conclure cette section, et en restant dans le domaateraigue qui est le domaine de cette
thése, nous constatons que pour la plupart des applisatidees, le lien est fait entre des struc-
tures anatomiquesyisibles et les connaissancespriori. L'ontologie MyCorporisFabrica a comme
but d'aider a la reconstruction des structures anatorsigoen visibles. Dans le chapitre3, nous
présentons une utilisation de I'ontologie MyCorporisked pour identifier les parties d’'un organe,
premiére étape vers la reconstruction de ces structaresisibles.

4 Conclusion

Au sein de ce chapitre nous avons présenté 'organisatibutilisation de connaissancegoriori
dans le domaine de l'informatique médicale.

Nous avons commencé par montrer des cas ou ces connassamt tres simples et ne requierent
pas de représentation spéciale. Ces cas sont principatereux ou I'on profite d’une information
concernant la tache précise que I'on cherche a fairepoepar exemple profiter de la caractéristique
tubulaire des vaisseaux pour les segmenter.

Ensuite nous avons présenté la catégorisation derefiffés représentations de connaissalaces
priori anatomiques proposée par Damerarneron03 En effet, les représentations sont soit basées
image, soit basées concepts. Les représentationsshias@ge sont principalement les atlas dans leur
diversité (classiques, informatisés, ou probabilistes

Les représentations basées concepts varient de sireptess de références que I'on trouve dans
les livres de terminologie aux ontologies. Nous avons vugjusieurs définitions du terme ontolo-
gie existent. Peu importe la définition adoptée et le damaiour lequel I'ontologie est construite,
elle comprend toujours des entités (concepts, classe$,ettdes relations qui les lient. Les rela-
tions utilisees dans les ontologies sont généralemestrelations méréologiques (“faartie de”,
“est.distinctde”,etc.), des relations d’emplacement (“localédns”,“coincideavec”, etc.) et des re-
lations topologiques (“‘connec®’, “entourépar”,etc.). Cependant, d’autres relations peuvent existe
suivant le domaine, les connaissances a représentapptitation envisagée.

Les deux approches (basée images et basée conceptspugjonirs utilisees dans le domaine
meédical.Evidemment le choix de I'approche et de la représentatépedd largement de I'applica-
tion envisagée et des connaissanagwiori dont elle a besoin. Nous nous sommes intéressés aux
ontologies car elle permettent de représenter des caamaiesa priori plus complexes que celles
gue les images ou de simples termes peuvent représenter.

Ensuite, quelques ontologies du domaine anatomique eprésentées. Certaines de ces ontolo-
gies, comme FMA, sont générigues et ne sont pas destinées catégorie spécifique d'utilisateurs.
Elle essaient donc de capter les structures anatomiqueanénagj et servent surtout comme base pour
faire des ontologies spécifiques a une certaine appitab)’autres ontologies se focalisent sur un
aspect précis pour répondre aux besoins de I'applicaimisagée. L'ontologie MyCorporisFabrica,

22. Un projet de réseau européen d’excellerieargpean Network of Excellenceht t p: / / dsw. ai mat shape.
net/tool s/


http://dsw.aimatshape.net/tools/
http://dsw.aimatshape.net/tools/
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par exemple, introduit une base de données avec une pan@igue et une partie spécifique au pa-
tient. Un lien est fourni entre les deux parties, et des mfdions géométriques (des acquisitions)
sont également stockées dans la base.

Finalement, quelques applications utilisant des ontelogint été présentées. Nous nous sommes
concentrés sur les applications qui font un lien entre @maissances symboliques (sous forme
d’ontologie) et celles numériques (sous forme d’'imag@gns la plupart des cas, l'intérét de ce
lien est d’enrichir les images avec les connaissarcpsori, comme par exemple dans le cas de
I'étiquetage des images du cerveau. Dans d’'autres cagisonnement est fait afin de retirer des
informations qui ne sont pas dans les images, comme dans tkeda prédiction des organes atteints
par la trajectoire d’une balle.

Dans les chapitres suivants, nous présentons deux appiisalans lesquelles les connaissances
a priori sont utilisees avec les connaissances numériques poamatir une certaine tache. Pour
la premiére application, nous utilisons un graphe pourésgmter une partie de I'arbre vasculaire
humain, voir Chapitr@-Section6. Cette représentation est spécifique a I'applicationequla loca-
lisation d'anévrismes et peut étre considérée basgeapts. Dans le ChapitB I'ontologie MyCor-
porisFabrica est utilisée pour identifier les parties ddugane représenté par un maillage.
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Applicationl : Localisation d’anevrismes

1 Motivation

N anévrisme est une dilatation dans la paroi d’'une arteogitégsant a la formation d’'une
poche de taille variable La génération d’'un anévrisme est souvent liee a plusifacteurs
[Wier0Z :

e une anomalie de la paroi du vaisseau, c'est-a-dire llalffEement de son élasticité interne,

¢ les effets hémodynamiques des pulsations du liquide,

e 'hypertension artérielle peut, par les a-coups de poassngendrés au niveau de la zone fra-
gilisée, entrainer une augmentation de la taille desKaisme.

Selon I'endroit ou se trouve I'anévrisme, on peut distieg:
e les anévrismes extra-craniens : du coeur, de l'aorte, etc.
e les anévrismes intra-craniens : du cerveau. Nous allous restreindre a ce type d’anévrismes.

Selon la morphologie de I'anévrisme, on peut distingusradeévrismes sacciformes, fusiformes ou
disséquants, voir Figurz 1

La rupture d’anévrisme intra-cranien représente 10%aeidents vasculaires cérébraux (AVC).
Lorsqu’elle survient subitement, la mort est souvent iiadle. Des signes précurseurs peuvent ce-
pendant attirer I'attention dans les heures et méme las jgui précedent I'AVC, et un traitement
médical est envisageable.

Principalement deux traitements sont possibles :

e Embolisation : c’est un traitement minimalement invasif cpnsiste a insérer un cathéter dans
I'artere fémorale et a naviguer dans le systeme vaseyjlessqu'au cerveau et l'anévrisme. Puis,
des petits ressorts en platineoil) sont insérés dans I'anévrisrwé le cathéter. Ces ressorts
bloquent la circulation dans I'anévrisme pour évitergature, voir Figure.2-(a).

1. http://fr.w ki pedi a.org/w Ki/ AnNYC3%A9vr i snme#An. C3. A9vri snmes_intra-cr. C3.
A2ni ens
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sacciforme fusiforme disséquant

FIGURE 2.1: Types d’anévrismes t p: / / nyp. or g/ heal t h/ neur o- cer baneu. ht nl ).

e Clipping : I'ouverture du crane est nécessaire pour thin@ une pince au niveau du collet de
I'anévrisme, voir Figure2.2-(b). Le collet de I'anévrisme est la zone rétrécie pauklle il
communique avec l'artére porteuse.

(a) Embolisation (b) Clipping
FIGURE 2.2 Traitements possibles  h{tp://ww. brai naneurysm coni
aneurysmtreatnent.htm).

Le choix entre ces deux traitements n’est pas toujourse@tidBeaucoup d'études ont été faites
en essayant de trouver des critéres qui aident a décidaeredleur traitement. Par exemple Ecker et
Hopkins [Ecker04 essaient de trouver des informations pratiques pour é&gemédecins a décider
s'il faut traiter I'anévrisme ou s'il suffit de I'observdls profitent surtout d’études statistiques comme
International Study on Unruptured Intracranial AneurysghSUIA). Ces études ont montré que le
risque de rupture d’'un anévrisme de taille inférieuredmt est de 0.05% si le patient n'a jamais
eu d’hémorragie méningée. De plus les taux de morbiditéde mortalit€ associés a l'intervention
chirurgicale sont de 17.5% et 13.6% pour les premiers 3@j@tide 15.7% et 13.1% pour la premiéere
année apres l'intervention. Il faudrait donc étre sés énéfices d’'une intervention avant de prendre
la décision.

Parmi les facteurs qui peuvent étre corrélés au risquelgkeire, les auteurs ont étudié les sui-
vants :

1. La taille de I'anévrisme : il N’y a pas de taille critiquea dessus de laquelle I'anévrisme se
rompt. Cependant, le risque de rupture semble &tre liéedfacon continue a la taille de I'anévrisme.

2. Le taux de morbidité : le nombre de personnes atteintesrgacertaine maladie.
3. Taux de mortalité : le nombre de déces rapportés.


http://nyp.org/health/neuro-cerbaneu.html
http://www.brainaneurysm.com/aneurysm-treatment.html
http://www.brainaneurysm.com/aneurysm-treatment.html
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2. Le rapport d’aspectaépect rati9 : ce taux (Figure2.3) est proposél)jiie99] comme indice de
rupture. Les statistigues montrent que méme si ce taux passun indice parfait, il est un outil qui
aide a trouver les petits anévrismes a grand risque daraip

3. Lemplacement de I'anévrisme : I'artéere por-
teuse de I'anévrisme joue un role dans le risque de sa
rupture. Par exemple, les anévrismes de 'artere com- rofondeu
municante postérieure présentent un risque de rupture
éleve.

largeur du
collet

4. Les symptdbmes autres que la rupture : un
anévrisme peut provoquer chez les patients des
symptdmes comme : manque de vision, ischémie, etc. taux=
Dans ce cas, les anévrismes sont traités pour essayer
de supprimer ces symptomes. De plus, les anévrismes
provoquant de tels symptdmes présentent un risque de
rupture plus élevé que les anévrismes ne provoquant

aucun symptome. FIGURE 2.3 Rapport daspect proposé

La conclusion que I'on peut retirer est quieffans Hiiie9d]
plus des facteurs spécifiques au patient (age,
symptdmes,...), lataille, la morphologie et la localmaide 'anévrisme jouent un rdle tres important
dans le choix du traitement. Cela a motivé beaucoup deiltidamas le domaine de la détection et de
la quantification d’anévrismes.

profondeur

largeur du callet

2 Etat de l'art

Le point de départ pour découvrir, surveiller ou obsemreanévrisme intra-cranien est I'imagerie
médicale. L'angiographie (voir Annexe A, SectiBpest souvent présente dans les modalités d'ima-
gerie utilisées. Elle consiste en l'injection d’'un praddé contraste pour rendre les vaisseaux plus
visibles dans les images qui sont créées ensuite par clesigees comme la résonance magnétique,
ou la tomodensitométrie (voir Annexe A, Sectidpt1). A partir des images du cerveau acquises par
differentes techniques d’imagerie, on essaie d’isoketble vasculaire des autres tissus du cerveau.
Cette opération est appelée la segmentation des imagesmnkthodes de segmentation existantes
dans la littérature sont tres diverses et peuvent éasséks selon differents criteres : la modalité des
images, le type d’organes traités, l'interactivité,. etc

Bien que le probleme de segmentation des images ne soibpget He cette thése, nous présentons
brievement des méthodes utilisées dans le cas de la s&afina des images cérébrales. Pour un état
de I'art plus complet, se réferer RdssatOb

2.1 Segmentation des vaisseaux

Dans le cas de la segmentation des vaisseaux sanguinfegrtegethodes profitent des propriétés
offertes par la technique d’'imagerie utilisée. Pour lansegtation des vaisseaux sanguins a partir
des images prises par la technique d’angiographie panaese magnétique en temps de VBOF
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MRA voir Annexe A, SectiorB), les propriétés de circulation du sang sont utidélgon97. La
segmentation est faite en deux étapes : la premiere ¢ersappliquer I'algorithme de maximisation
d’espérance pour obtenir deux seuils pour un seuillaggsténésis en deuxieme étape.

D’autres méthodes utilisent le fait que les vaisseaux derforme tubulaire. La mesure de vais-
seau yesselness measlifg-rangiog est un filtre que I'on applique sur I'image médicale pour-re
forcer les vaisseaux (ou les structures tubulaires eBrgfn Pour cela, la Hessienne est calculée et
analysée. Les valeurs propris, A,, et A3 de cette matrice donnent une idée sur les orientations
privilegiées de I'objet. Pour une structure tubulaireat® en 3D nous avons :

’}\1‘ ~ 0
A1] < |Az]
)\2 ~ }\3

Cela permet de créer un filtre pour renforcer les structtubslaires. Ce filtrage est appliqué sur
des images 2D d’angiographie numérique par soustractioin Annexe A, Sectior), et sur des
images 3D d’angiographie par résonance magnétigue. Barmeux cas la méthode réussit a rendre
les vaisseaux plus visibles.

Des atlas de l'arbre vasculaire sont construits et peustatensuite intégrés pour améliorer la
segmentation des images cérébrakasgatOp

Certains logiciels permettent d'alléger la tache de smgation manuelle comme le logiciel
Amira?, et le logiciel récenfTurtleSeq. Ce dernier fournit automatiquement une segmentation 3D
en se basant sur les contours faits par I'utilisateur darkjgas images 2D.

2.2 Détection et quantification d’an  évrismes

Plusieurs méthodes ont été proposées pour la seghioenéitla visualisation de I'arbre vascu-
laire [Wilson97, Tang07. Cependant, Millan07] propose une méthode pour donner une caractérisation
morphologique d’'anévrismes afin de prédire leur risqueidture. La Figur@.4montre les differentes
étapes proposées.

La segmentation : Les auteurs utilisent deux méthodes de segmentation $lmodalité d'ima-
gerie. Si la modalité utilisée est I'angiographie rotatBD alors la méthode de segmentation
utilisée est celle des modeles déformables. Alors glaensodalité est I'angiographie par tomo-
densitométrie, la méthode utilisée est celle des sesfamplicites deéformables basées région.
L'étape de segmentation est suivie parmarching cubegLorensen8}. Le maillage recons-
truit est ensuite lissé et optimisé afin d’obtenir un nagjé triangulaire qui représente le modele
des vaisseaux.

La squelettisation : Pour cela les auteurs appliquent la méthode proposégguex etal. [Bouix05).
Le squelette est nécessaire pour I'etape de normalisdtious donnons plus de détails sur les
squelettes et les algorithmes de squelettisation danstiass.

Lisolement de I'anévrisme : Les auteurs proposent des plans de coupe pour isolewtiange.
Ces plans de coupe sont positionnés a une distance &q&au diametre du vaisseau porteur

4. http://ww. anmira. conf

5. Un outil de segmentation interactif developpé danatetatoireMedical Image Analysis Lalde I'université Simon
Fraser et le laboratoifgiomedical Signal and Image Computing Laboratdey’'université de British Columbidnf t p: / /
www. turtl eseg.orgl/)


http://www.amira.com/
http://www.turtleseg.org/
http://www.turtleseg.org/
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image médical

modélisation du vaisseau squelettisation

y i

descripteurs

globaux de la forme

normalisation isolation de |'anévrisme

FIGURE 2.4:Le pipeline de la méthode d®jllan07]

de I'anévrisme. Ainsi les anévrismes qui ont le méme edsac anévrismal) et qui sont liés
differemment aux vaisseaux auront des caractéristijumphologiques differentes, ce qui est
exigé car ils ont des risques de rupture differents.

La normalisation : Pour obtenir des descripteurs invariants en translatemauteurs les norma-
lisent dans une sphére unité dont le centre est le poinifdesation du squelette.

Le calcul des descripteurs : Les moments sont définis généralement comme les piajsct’une

fonction représentant I'objet sur un ensemble de fonsticaractérisant le type de moments
utilisé [Novotni04 :

m = (f.4) = [ 100609

ou f est la fonction de I'objetp = ; (i € N) est la base des fonctions.
Une propriété des moments la plus recherchée est lianvee aux transformations (principale-
ment : translation, rotation, réflexion et dilatation wnifie). Les auteurs étudient deux types de

moments invariants 3D : géométriques et de Zernike. kssltats montrent que les moments
invariants de Zernike sont meilleurs.

Les résultats trouvés montrent que l'utilisation des ranta invariants comme indices de forme
de I'anévrisme pour prédire son risque de rupture estgrémotrice.

Firouzianet al.[Firouzian1Qont proposé récemment une méthode pour segmenterdgssmes
intra-craniens a partir d'images d’angiographie parddensitométrie. L'utilisateur choisit un point
germe a l'intérieur de I'anévrisme puis I'anévrisme @stecté en minimisant une fonction d’énergie.
La fonction dépend de trois facteurs : I'intensité, laaace de I'intensité et la magnitude du gradient.
Le volume de 'anévrisme est ensuite calculé. La méthestevalidée sur un groupe de 11 patients
avec 15 anévrismes, et en utilisant trois mesures :

e L'indice de ressemblancé&imilarity Index- S) : c’est le montant de chevauchemeotédrlap
entre la segmentation manuelig,, faite par un radiologue et la segmentation automatique
Sauto de la méthode.

[[Sman Sautol|

SI=2X —/———F——
([ Sman+ Sautol|
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e La moyenne de la distance de surfaédedrage Surface Distance- ApBst la moyenne de
distance entre deux surfaces de segmentation :

2h(Mms— Vas)

ASD= ;
(Dms—Vuis) + (Mvs— Ems)

ou :Vus, Vas sont les volumes de la segmentation manuelle et automaggpectivement,
Dwms est le volume de la segmentation manuelle dilatée par uelyvox
Ems est le volume de la segmentation manuelle érodée par e, vox
h est la taille d’'un voxel.
e La difference de volumeVplume Difference- VD: c’est la difféerence entre le volume de la
segmentation manuelle et automatique.
Ces mesures de validation sont généralisables sur nfimpgaelle méthode de quantification d’anévrismes.

Le but du travail que I'on propose est de détecter, quangfilcaliser les anévrismes sacciformes
intra-craniens automatiquement afin d’aider les médeaiprendre une décision sur le traitement.
Nous supposons que la segmentation de I'arbre vasculdidgpsfaite, et sur cet arbre vasculaire
nous effectuons les étapes suivantes :

1. Extraction des lignes de centre des vaisseauxNous proposons un nouvel algorithme pour
extraire les lignes de centre des vaisseaux. Cet algoridstnene extension de I'algorithme de
Dijkstra. Cette étape est détaillee dans la secion

2. Détection automatique d’arévrismes: Nous proposons un critére pour trouver les anévrismes
sacciformes automatiguement sans aucune interventiontdisateur. Ce critére est basé sur
I'eévolution du diametre des vaisseaux. Cette étaped@sillbe dans la sectioh

3. Quantification d’an évrismes: Une fois I'anévrisme détecte, differentes mesures données.
Ces mesures ont été choisies pour aider les médecima@é&aser 'anévrisme, puis a faire le
choix sur le meilleur traitement. Cette étape est démitlans la sectioh

4. Localisation d’anévrismes: puisque le site de I'anévrisme est I'un des facteurs decefnt
son risque de rupture, le nom de l'artére porteuse de\t@srae est donné automatiquement.
Pour cela nous utilisons une technique de mise en correapoacentre graphes. Cette étape
est détaillee dans la sectién

3 Extraction des lignes de centre des vaisseaux

3.1 Définitions

Le voxel est un pixel en 3D. Les voisinages entre les voxelsgm étre définis selon I'incidence
entre les voxelsBoltchevaOT:
e Sideux voxels sont incidents a une méme face, alors ils&wonisins,
e Si deux voxels sont incidents a une méme aréte mais pas méme face, alors ils sont 18-
voisins,
e Si deux voxels sont incidents a un méme sommet mais pag aéme aréte, alors ils sont
26-voisins
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illustration 1LO1IL caractérisation

Selon le voisinage choisi on peut définir un objet 6-, 18- ou
26-connexe. Un objet esiconnexe, si toute paire de voxels de
cet objet est-connexe, c'est-a-dire : entre ces voxels il existe
une suite de voxelsvf,1 < k < n), telle queVk et Vi1 sont
i-voisins.

l-voisinage d=1

S-voisinage d<2

Le squelette est une représentation compacte de l'objet.
En dimension 2, le squelette est I'ensemble des lignes int¢
connectées au centre de I'objétouard04. En dimension 3,
ce squelette peut étre également un ensemble de ligmnasnEo
en dimension 2), ou il peut contenir des surfaces centraéess.
lignes qui composent le squelette sont appelées les ligaes
centre par la suite. La plus longue ligne est appelée le lpgim-
cipale, alors que les autres lignes sont appelées lesh@anc

=

f-voisinage d=1

18-voisinage d<2

.
]
o
8
R

26-voisinage d<3

Nous sommes intéressés par le premier type de squeleftss)RE 2.5 Types de voisi-
ceux qui sont composés de lignes centrales. Nous chercitges et dimensions, figure prise
un squelette 26-connexe et mince, ol tout voxel du sqeegetéle BoltchevaOT.
exactement deux de ses 26-voisins dans le squelette, sauf le
extremités (ils n’en ont qu’un voisin) et les jonctions ga ont trois.

3.2 Etat de l'art

Dans le domaine de I'imagerie médicale, cette extractiosglielette peut &tre faite :

Pendant la segmentatiorCertaines méthodes sont basées sur I'intenggwfard96. Dans ces
méthodes , une image en N dimensions est considérée comersurface en N+1 dimensions, ou la
hauteur correspond a l'intensité. Pour les objets quuostcoupe circulaire, I'intensité est maximale
au centre de la coupe. Les lignes de centre sont donc des i@t la surface d'intensité. Le rayon
est estimé avec l'aide de I'utilisateur qui donne une ediiom initiale. La méthode est validée sur
deux techniques differentes d’imagerie : angiographier@sonance magnétique (pour extraire les
vaisseaux), et la tomodensitométrie (pour extraire 19sloss effets de l'initialisation, du bruit, et
des singularités sur cette méthode sont étudiés pldseaplusieurs heuristiqgues pour minimiser ces
effets sont proposéesylward02).

Le caractére tubulaire est également utilisé dakimk04]. La mesure de vaisseauxXrangiog
est calculée sur plusieurs échelles pour segmenter isse@ax. Un algorithme de propagation est
ensuite utilisé pour trouver les lignes de centre des ®aissen 2D et 3D.

Deschamps «il. proposent une méthode pour extraire une ligne centréeagiune extrémité a
l'autre [Deschamps(1 Cette méthode qui requiert un minimum d’interaction patilisateur (pour
déterminer les deux extrémités), est basée sur laigobe propagation des ondes. Cette technique
est utilisee deux fois : la premiére est une propagatias Vextérieur putward pour trouver le
chemin le moins coliteux entre les deux points, I'autre esetpropagation vers l'interieumfvard)
pour centrer ce chemin. L'étape de centrage est faitesdpréegmentation des structures tubulaires.
La méthode est appliquée sur la colonoscopie virtuelle.

La mesure de vaisseauxFrangiog est utilisee d’abord pour trouver les lignes de centre des
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objets tubulaires et estimer leur rayon. Cette mesure ssiitendistribuée pour créer un champ de
vecteurs Descoteaux(B Cela permet I'application d’un algorithme de maximisatide circulation
du flux (flux maximization flow algorithjrpour récupérer les bords des vaisseaux.

Apr es la segmentationOn peut distinguer :

1. Les approches bases distance ces approches construisent une carte de distance quitsera u
lisee pour trouver la/les lignes de centre. La plupart depgroches utilisent a un moment donné l'al-
gorithme de DijkstraDijkstra59 pour construire un arbre des plus courts chemins a un Aaoiat
sourceS. L'utilisation de I'algorithme de Dijkstra, avec la dista euclidienne et en prenant une
extréemité de I'objet comme source, donne une ligne dereeqnti coupe les virages, voir FiguPeb.
Cela est attendu, puisque la ligne qui coupe les virageslestcpurte qu’une ligne qui passe au
centre.

CEASARBiItter0Q] est une méthode pour extraire une ligne de centre (la gimeipale). Cette
méthode utilise une distance pénalisée par la distamtx®a de I'objet DFB Distance From Boun-
dary) pour €loigner cette ligne de la surface de I'objet. Celeorid a I'inconvénient de I'algorithme
de Dijkstra ou la ligne coupe les virages.

TEASAR [Sato0Q est une extension de la
méthode CEASARoU tout le squelette est extrait. E
D’abord, CEASARest appliquée pour extraire la ligner:, E, y
de centre principale, puis les branches sont extraite
pour avoir un squelette complet.
Les auteurs de ces deux méthodes essaient plus tar
([Bitter01]) de résoudre les deux inconvénients de
leurs premieres méthodes. La Fig@& montre ces
deux inconvénients.

Le premier inconvénient est le phénomene de
pointe 6pikg. On peut constater sur la Figuge7-

(2) que si lobjet a des pointesitkes, la ligne de tient en utilisant I'algorithme de Dijkstra avec

centre va passer dans ces pointes au lieu de parcqgrgistance euclidienne (& gauche), et la ligne
I'objet. En effet, la méthod€EASARrouve la ligne , , \agauct : 119
centrée que I'on souhaite obtenir (a droite)

de centre comme le chemin qui a le colt le plus élevé

parmi tous les chemins les moins colteux. Puisque ce

colt augmente en s’approchant du bord de l'objet, la lignepgasse dans les pointes est la plus
colteuse.

Le deuxieme inconvénient est la jonction entre les braadbu une branche et la ligne principale).
On peut constater sur la Figu?e/-(b) que la branche rejoint la ligne principale dans un eidrés
éloigné (presque a la source) de I'endroit souhait@ieig. 7-(c).

FIGURE 2.6 La ligne de centre que 'on ob-

Pour résoudre le probleme de pointe, au lieu d'utiliseditance pénalisée pour trouver la
deuxieme extrémité de la ligne de centre, les auteuuleat la distance euclidienne a la source
et I'utilisent pour trouver les extremités de la ligne admte. Le probleme de jonction est résolu en
re-calculant la distance pénalisée mais cette fois & fegivoxels de la ligne de centre (au lieu de la
sourceS). La branche est extraite ensuite comme le chemin entrext @ plus loin (en utilisant la
distance euclidienne) et le premier voxel de la ligne dereent
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(@) (b) (©)
FIGURE 2.7: Les désavantages de CEASARtfer0( (a), et de TEASAR $ato00 (b) selon Bitter01].

L'algorithme de Dijkstra est utilisé par Wan &k pour construire un arbre des chemins les plus
courts mais selon la distance des voxels au bord de I'obj@ PWan03. Un voxel sourceS est
choisi par I'utilisateur pour commencer la construction’debre. Pendant la construction de I'arbre,

, , 1 . -
les voxels sont stockés dans un tas ordonné , et la distance euclidienne (DFS) de chaque

voxel & la sources est parallelement calculée et stockée. La ligne de eerdt ensuite le chemin
dans l'arbre entr& et 'autre extrémitée (soit indiquée par I'utilisateur, soit prise comme le vioxe
avec la distance DFS maximale). Le fait de traiter les vosgelsen I'inverse de leur distance au bord
privilegie les voxels les plus loin du bord, et donc donne ligne centrée.

Ensuite, pour extraire des branches directement corgmété&ette ligne, on parcourt les voxels de
la ligne principale deE versS. Pour chaque voxeC de la ligne de centre, et pour chacun de ces
voisinsB (sans compter ses voisins de la ligne de centre), on trosveolgs-arbres liésB Puis on
identifie dans chacun de ces sous-arbres le vbxlec la distance DFS maximale. Si la longueur du
chemin entreB et T (longueur = DFS[T]-DFSIB]) est au-dessus d’'un certain Isduiest considéré
comme une extrémité d’une branche. La branche est extaitremontant I'arbre : de I'extrémité
T et jusqu’aB. Cet algorithme est utilisé pour extraire la ligne de cemm cblon afin de faire de
la navigation virtuelle. L'algorithme est efficace au nivede temps de calcul, et la ligne de centre
obtenue est centrée, connexe et mince. Mais la méthodeeptnaire les branches devient de plus
en plus colteuse si on veut trouver les branches qui ne sentgnnectées directement a la ligne
principale mais aux autres branches déja extraites.

Jiang efal. [Jiang03 utilisent une méthode trés proche de la précédents; eependant quelques

differences principales. D’abord, et pour garantir latcaité, au lieu de trier les voxels sel

ils utilisentMAX — DFB ot MAX est une constante suffisamment grande poungaX — DFB soit
toujours positif. Puis, au lieu de travailler sur la totalites voxels de I'objet, ils enlévent les voxels du
bord Boundary Voxels Cuttingce qui réduit le temps de calcul. Finalement, ils propbse trouver

la sourceS automatiquement en exécutant I'algorithme de Dijkstracaun voxel arbitraire comme
source, puis ils prennent le voxel le plus éloigné de ceslvarbitraire comme la sourc®pour la
suite. Leur méthode est également validée sur la nasigairtuelle dans le cblon, ce qui pourrait
expliquer pourquoi ils ne traitent pas I'extraction desnotzes.

Le point fort de ces approches est leur efficacité au niveatehps de calcul (leur complexité
est deO(NlogN), ouN est le nombre de voxels) et la centralité des lignes de e@fitenues. Mais
le squelette obtenu avec ces méthodes a toujours la seudiun arbre, et n’est donc pas toujours
homotope a 'objet.

2. Les approches d’amincissement topologiquel’idée principale de ces approches est de peler
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iterativement I'objet couche par couche jusqu’a arraersquelette.

Les points de I'objet sont testés pour suppression a ed@gtation, seulement les points dits
“simples” sont supprimésPalagyi0]. Un point est simple si sa suppression ne modifie pas la to-
pologie de I'objet. La boucle s’arréte quand aucune siggwa n'est plus possible. Cette méthode
d’amincissement est séquentielle. Elle est appliquée extraire le squelette du cdlon et aussi celui
des vaisseaux pour détecter la présence d’anévrisifraggmaux, ou de sténoses.

Puisque ces méthodes doivent vérifier a chaque suppnessi
la conservation de la topologie, elles sont tres colguleur
accélérer ces méthodes, la suppression des pointepedaite
d’'une facon paralléleljohou0d. Pour supprimer les points pa-
rallelement il faut faire attention a ne pas changer lalkop
gie de I'objet. Pour cela, une itération d’'un algorithmardin-
cissement est divisée en 6 sous-itérations. Les setstiiths : ;
peuvent correspondre aux directions ou aux sous-grilles. E ,.,-5{"
plus de la parallélisation Lohou et Bertrand utilisent ¢dion TNy
de points P-SimpleR-Simple points qui sont des groupes de '
points dont la suppression ne change pas la topologie det’olf'6URE 2.8 Le ;
Les mémes auteurs proposent plus tard un algorithme avelef® Ppar la méthode proposee
sous-itérationsljohou04. dans [.ohou03.

résultat ob-

La notion de noyau critigue a été présentée par Ber-
trand BertrandOT, et elle a été utilisee pour faire I'amincissement togaque en 3D Bertrand0§,
et en 2D Bertrand08. Il est montré apres (jusqu’a la dimension 4) I'eqlérace entre les points
P-Simple et la notion de noyau critiquBdrtrand09.

Le point fort des approches d’amincissement topologiquie’ebtenir directement un squelette
(la ligne principale + les branches) qui est homotope JdblCependant, le résultat peut comprendre
des surfaces médianes, voir Figar8. Cela demande plus de traitement pour avoir des lignes et non
des surfaces, ce qui augmente le temps de calcul.

3. Les approches hybrides Ces approches essaient de garder les avantages des deachapp
précédentes. DanP{idney98 par exemple, 'amincissement topologique (suppressémuentielle
des points dont la suppression ne change pas la topologiajtemns un ordre croissant de la distance
de ces points au bord de I'objet. Le résultat est un sgeetetttré, homotope a I'objet et mince.

Fouard etal. adaptent la méthode hybride ci-dessus pour extraire lelstjer dans le cas de
données trés grandes, comme pour la microcirculatioredeeau Fouard04. Le squelette est extrait
par blocs, tout en conservant les propriétés nécessdirasquelette : 'homotopie, la centricité, et le
caractere mince.

L'axe médian est d’abord extrait en se basant sur le gradieme fonction de distance eucli-
dienne au bordBouix05], puis cet axe est raffiné (par amincissement) pour avaradeirbes 3D.
La combinaison entre I'utilisation d’'une fonction de dista et 'amincissement donne un squelette
centré et homotopique a I'objet.

Finalement, CorneaOY donne une étude tres détailléee sur les squelettes,pimpriétés, les
differentes classes de méthodes de squelettisatiomeatamparaison entre ces méthodes.
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3.3 Notre m éthode

Nous supposons que la segmentation de I'arbre vasculaidegsfaite et que nous avons une
représentation 3D de cet arbre (sous forme de voxels). Boeichons un squelette qui soit un en-
semble de lignes centrées, minces, et 26-connexes. llde&tue nous proposons pour I'extraction
des lignes de centre est une approche basée distance. Mmsscnoisi cette classe de méthodes
car elles donnent directement des lignes de centre (pagfdees), et pour leur efficacité en terme
de temps de calcul. Nous veillons a ce que les lignes deecentent extraites rapidement, car leur
extraction est une étape parmi plusieurs pour détectecaliser les anévrismes. Notre ensemble de
lignes de centre ne sera pas forcement homotope a 'aglsilaire, mais ceci n’arrive que rarement,
et n'est pas une probleme critique pour la détection etitantjfication de I'anévrisme. Cette méthode
est en fait une extension de la méthode proposée dgitierD1]. Nous détaillons dans la suite les
deux étapes principales de notre méthode pour trouvdigless de centre.

3.3.1 Extraction d'une ligne de centre principale

La plupart des algorithmes basés distance sont des wasadie I'algorithme de Dijkstra. L'al-
gorithme de Dijkstra a été proposé pour les graphes. Datie cas, les voxels de I'objet seront les
nceuds du graphe et ils seront liés entre eux de facon amisini leur distance (DFS) a un voxel
sourceS la racine du graphe. Le résultat de 'algorithme de Digsst un arbre des plus courts
chemins desa tous les autres voxels. La Figil@rappelle le principe de I'algorithme de Dijkstra.

Comme dans les autres algorithmes de la littérature, ee lie centre “principale” est le chemin
le plus long dans l'arbre, c’est a dire le chemin que I'oniafit en remontant I'arbre du voxel le
plus loin de la source, jusqu’a la sourgeSi la distanceRist dans I'algorigramme de la Figu9)
utilisee pendant la construction de I'arbre est la distagwclidienne, la ligne de centre obtenue coupe
les virages, voir Figur2.6. Ce phénomene est attendu, puisque le chemin qui coufragge\est plus
court qu’un chemin qui reste centré dans I'objet.

Nous avons vu dans la sectiBR differentes solutions pour résoudre ce probleme eefofal-
gorithme a privilégier les voxels loin du bord de I'obj&e que nous proposons pour résoudre le
probleme est d'utiliser la fonction de distance suivante :

EudV,N)

Dist(V:N) = 11 BFBV] + DFBN] (2.1)

ou :
e EudV,N) est la distance euclidienne entre les deux voxets N,
e DFB|V] est la distance du vox® au bord de I'objet,
e DFBIN] est la distance du vox&l au bord de I'objet,

e le bord de I'objet est défini comme I'ensemble des voxels'algidt qui ont moins de 26
voisins dans I'objet.
Le fait de diviser la distance euclidienne par les distaacdsord privilegie les voxels qui ont une
distance au bord élevée, et donc les voxels qui, pour wiardie euclidienne constante, sont centrés
dans I'objet.

Pour que I'extraction de la ligne de centre soit automatitgiehoix des deux extrémités doit se
faire sans l'intervention de I'utilisateur. Ces extréesidoivent correspondre aux deux extrémités de
I'objet. Pour les trouver d’une facon totalement automai nous procédons ainsi :
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e La premiere extremite (qui est

également la sourc8) [Lazarus99: pour
trouver la source, nous exécutons Il'algo-

‘ Mettre DFS de tous les voxels a oo ‘

rithme de Dijkstra en utilisant la distance l

euclidienne, et en prenant n’importe quel | Mettre DFS de la source S a0 |
voxel comme une source. Le voxel le !

plus loin de cette source arbitraire sera ‘ Insérer S dans la file ‘

une extrémité de l'objet. Il sera donc la
premiere extrémité de la ligne de centre que
I'on cherche, ou notre voxel sour&e

e La deuxieme extrémité : une fois
la source trouvée, nous pouvons applique
l'algorithme de Dijkstra pour construire
'arbre des plus courts chemins a cettg

‘ Retirer la téte V de la file ‘

¥
‘ Mettre I’état de V & marked ‘

-

source. Pendant la construction de I'arbre =0
nous calculons a la fois la distance a v
la source DFS selon la fonction Dist | N=V.Voisins[j] |

(cf. Eq. 2.1 et la distance euclidienne a
la source EucDFSV,N) = EuqV,N) +
EucDF9V]). La deuxieme extrémité de la
ligne de centre est choisie comme le voxe
(E) le plus éloigné (selon la distance eucli-
dienne) du voxel source ; c’est-a-dire qui a
la valeur maximale poUE ucDFS

DFS[N]>
DFS[V]+Dist(V,N)

La ligne de centre est 'ensemble deg
voxels obtenus en remontant l'arbre du
voxel (E) jusqu’a la sourceS). Nous ap-
pelons cet ensemble de voxels la ligne dé
centre principaleBy).

LierNavVv
Insérer N dans la file

14

La Figure 2.10 montre le résultat de
notre algorithme sur une représentation

volumique d’une vache. Nous pouvonggure 2.9 Algorigramme pour construire I'arbre des

constater que la ligne de centre obtenue §is courts chemingMinimum Spanning Trde
bien située entre deux extréemités de I'objet,

est connexe, mince et bien centrée méme
dans les endroits étroits comme la patte de la vache.

La Figure2.11 montre la ligne de centre obtenue dans le cas d’'un arbre le@scu_es deux
zooms montrent que la ligne de centre ne coupe pas les vi(apes qu’elle reste valide dans les
endroits les plus étroits (c).

Nous procédons maintenant a I'extraction des branchesqiaenir le squelette de I'arbre vascu-
laire.
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FIGURE 2.10:Trois vues de la ligne de centre principale extraite danasedtune vache.

FIGURE 2.11:Trois vues de la ligne de centre principale extraite dana$edtun arbre vasculaire.

3.3.2 Extraction des branches

Nous cherchons a obtenir des branches centrées (comigadaprincipale) et qui se rejoignent
de facon a éviter le probleme mis en avant (&gitt¢r01], voir la Figure2.7-(b).

Nous accordons beaucoup d’'importance aux connexions lestl@anches et souhaitons que ces
connexions soient centrées et perpendiculaires. Celapeunet de faire des calculs plus précis sur
les diametres des vaisseaux. Ces diametres jouentaimrpbrtant dans la détection et la quantifica-
tion d’anévrismes, voir sectiordset 5.

La Figure2.12montre I'algorigramme de notre méthode pour extraire tas¢hes du squelette.
En entrée, nous avons I'ensemble des voxels de la lignerdeegarincipale Bp). Nous lancons une
boucle qui permet d’extraire jusqu’a 50 branches. Noussehoisi cette limite car elle est largement
suffisante dans notre cas (arbre vasculaire), mais ellegpeutacilement changée si besoin est.

Pendant l'iteration de la boucle :
e Mettre la distance a la source (DFS) de tous les voxels dealecheB;_ 1 a 0.

e Exécuter I'algorithme (décrit par I'algorigramme de la#ire 2.9) pour construire I'arbre des
plus courts chemins.
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e Le voxel le plus loin de la source, qui a la valeur maximalergoucDF S est I'extrémité Tj)
d’'une branche possible.

e Extraire la brancheB; en remontant l'arbre dd; jusqu’au premier voxel de centre.

e Si B est assez longue (au-dessus
d’'un certain seuil), on l'ajoute a la liste
des branches. Sinon, on sort de la boucle.
Le seuil que nous avons utilisé est lié au
diametreD; de la branchd; a laquelleB;
est connectée. Il est dexd; sii < 10 (les
dix premieres branches)«®; sii < 20 et
6+Dj pour les branches suivantes. Cette va-
leur progressive du seuil permet de prendre

Mettre DFS des
voxels de B, a0

Algorithme1

en compte le fait que les branches extraites T, le voxel avec
sont de plus en plus minces et donc le seuil maximum EucDES
augmente pour ne pas avoir des branches v

B, le chemin de T;

trop courtes. jusqua un voxel du centre

e Pour calculeD;j le diametre associé a

la branche, on utilise la formule suivante : B, -
1M Gotoolle asses o Ajouter B, || calculer
Di=2x — z DE B[Vk], ol M est longue? au squelette D,
M &
le nombre de voxels de la brancBe Une
branche peut parcourir plusieurs vaisseaux + N 750 MO

(surtout les premieres branches extraites,
voir Figure2.14), pour cela le diameétre est FIGURE 2.12:Algorigramme pour extraire les branches.
associé a la branche et non pas au vaisseau.

Le diametre est utilisé comme une approxi-

mation du diamétre des vaisseaux parcou-

rus par la branche.

Le fait de mettre a zéro la valeur de DFS pour
tous les voxels du centre (la ligne de centre princi-
pale ainsi que les branches déja extraites) donne un
arbre des plus courts chemins a ces voxels de centre
et non seulement a la source, voir Figaré3 Cela
permet de résoudre le probleme des branches qui re-
joignent la ligne de centre principale (ou une branche
précédente) a un endroit prés de la source, voir Fi-
gure2.7-(b).

FIGURE 2.13 Ligne pointillée : branche
La Figure2.14 montre la premiere branch8y) quand la source n’est que le vox8| ligne
extraite en utilisant notre méthode. Nous pouvogsntinue : la branche quand tous les voxels du

voir un zoom sur la connexion enti et By qui centre (ligne rouge) sont considérés comme
montre que cette connexion répond aux objectifs gseurce.
nous nous sommes fixés.

La Figure2.15 montre le squelette (la ligne principale + toutes les braagitalculé sur plu-
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FIGURE 2.14:La premiére branche extraite.

sieurs exemples. Sur I'exemple (a), nous voyons I'ordratcBetion des branches. Notre algorithme
trouve les branches dans 'ordre décroissant de leur kEungoéme si ces branches sont connectées
a une branche préecédente (et non a la ligne de centreipal). A l'inverse, les algorithmes qui uti-
lisent I'idée proposée dangvan03 (voir section3.2) vont trouver les branches selon I'ordre de leur
connexion : d’abord, on trouve toutes les branches coaasd la ligne de centre principale, puis,
celles attachées a une des branches trouvées. Nousnsodwac répéter I'algorithme d’extraction
des branches plusieurs fois avant d’extraire une brancpertamte (longue) si elle n’est pas attachée
directement a la ligne principale. De plus, les connexamise les branches peuvent avoir le probleme
montré sur la Figur@.7-(b).

La Figure2.16-(a) montre un résultat d’application de cette idée podra@e le squelette de
I'arbre vasculaire de I'exemple de la Figuzel5(a). Pour pouvoir comparer avec notre algorithme
nous avons utilisé les mémes noms pour les branches.tlcémstater que, contrairement a notre
méthode, les noms ici ne signifient pas 'ordre d’extrattiboutes les branches sont extraites en
appliquant I'algorithme proposé dang/f4n03 une seule fois. Cela explique le fait que toutes ces
branches sont connectées a la ligne principale. En caigoar avec notre méthode, nous pouvons
constater que la branche B3 ne correspond pas a I'exéggmiontrée sur la figure par une croix).
De plus, les connexions entre les branches et la ligne petei(Figure2.16-(b)) sont plus loin de
I'emplacement intuitif que les connexions de nos branches.

Un autre point que nous pouvons constater concerne letatiscis parasites de la ligne de centre.
Sur le méme exemple nous obtenons une ligne de centregalaae 359 voxels, cependant I'algo-
rithme de WWan03 donne une ligne de centre de 373 voxels. Cela signifie que tighe de centre
est forcément plus mince. La Figu2el 7 confirme notre constat.

En effet, quand deux voxels ont la méme distance au bord JDBBe I'algorithme privilégie
celui qui minimise la distance euclidienne a la souBaear la fonction de distance définie (cf. El)
prend cette distance en compte. En revanche pour I'algogittie ]Wan03, ce choix ne dépend que
de (DFB), et sera arbitraire en cas d'égalité. Sur la @uUL7tous les voxels ont la méme valeur
nulle pour DFB. Notre algorithme est capable de fournir keraim le plus court entre deux extrémités,
cependant I'algorithme d&\Jan03 donne un chemin arbitraire. Cette égalité de distandsoad peut
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(b)

(c) (d)
FIGURE 2.15:Les squelettes extraits pour plusieurs arbres vasculaires

facilement arriver dans les arbres vasculaires (vaissetais).

Finalement, concernant le temps de calcul, les deux dtgoes ont presque la méme performance
pour I'extraction de la ligne de centre principale. Par eplenpour I'arbre vasculaire de la Figu2el 6
et sur la méme machine, notre algorithme prend #s@t celui de Wan etl. 594ms En revanche,
pour I'extraction du squelette (la ligne principale + lesrwhes), notre algorithme prend plus de
temps (1094 ) que celui de\Wan03 (16 mg. Cela est expliqué par le fait que nous reconstruisons
I'arbre des plus courts chemins pour chaque branche, etajgerithme de YWan03 a été exécuté
une seule fois pour extraire les branches attachéesgnka fiirincipale.

Notre méthode construit un squelette avec une structarbm®, centré mais qui n'a pas forcément
la topologie de I'objet. Comme les autres méthodes badisemce, elle est raisonnable en terme de
temps de calcul.
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(@) (b)

FIGURE 2.16:Le squelette extrait en utilisant I'idée d&/gn073 pour le méme arbre qu’en Figugel5(a).

(a) [wan03. (b) Notre algorithme.
FIGURE 2.17 La ligne de centre principale dans un cas extréme (tousoesls ont DFB = 0). Les
lignes blanches représentent I'arbre construit.

3.3.3 Lacomplexit € de la méthode

La complexité de I'algorithme de Dijkstra pour construirearbre des plus courts chemins est de
O(N?), ouN est le nombre de nceuds du graphe (le nombre de voxels daegas)r L'utilisation d’un
tas ordonné diminue la complexité, et elle devi@(NlogN). Notre modification sur I'algorithme de
Dijkstra (qui consiste a changer la distance utiliséentraine aucun changement sur la complexité
de l'algorithme. La complexité de la méthode pour exedit branches est donc d@(MNIogN),
puisque la construction de l'arbre est faite pour chaquedbire. Le tableau Tabl2.1 montre les
temps de calcul sur un ordinateur Intel(R) Core 2CPU 2.00.GHz
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Arbre | Nombre de voxel§ Nombre de Branches Temps ligne principales() | Temps branchesi
(@) 22344 4 0.453 1.094
(b) 83668 21 2.281 29.875
(c) 67316 11 1.890 11547
(d) 34626 22 0.968 11813

TABLE 2.1:Les temps de calcul pour les arbres de la Figuié

4 Détection automatique d'an évrismes

Pour détecter les anévrismes sacciformes, nous nous aesrasés sur la morphologie de ces
anévrismes. Sur la Figu1, nous pouvons constater que ces anévrismes ont la forme tdernie.
Une de leurs caractéristiques est le collet (la zonec#&tréntre 'anévrisme et I'artere porteuse). La
forme de I'anévrisme peut étre plus complexe qu’un sinyaléon. En comparaison avec un vaisseau
normal nous pouvons dire que le diamétre d’'un anévrisnmie ¥ormément alors que celui d’'un
vaisseau est presque constant car le vaisseau a une fortiecgglindrique.

Pour étudier I'évolution du diamétre de chaque vaisseals proposons de calculer pour chaque
branche extrait®; un groupe de point8 = {p;,j € [0O,N] : N le nombre de voxels de B Chaque
point p; correspond a un voxel; de la branchds; et a deux coordonnéesety que nous calculons
de la fagon suivante :

Le x correspond a la distance entre le voxgkt
le voxel d’origined de la branchds;.
Pour calculer, nous déterminons le plan passant par
le voxelv; et perpendiculaire a la brancBg Ce plan _
X

coupe la surface du vaisseau en les voxgls < k <
m. Notonsyx la distance entre le voxek et le voxel
vj, alors nous définissoyscomme la moyenne dg :

y lgy \_/
m&

] ] FIGURE 2.18 La coordonnée x et un deg
Puisque les lignes de centre que nous obten(mmsé dans le calcul dy d'un voxel
avec notre méthode sont bien centrées, et comme

les connexions entre les branches sont correctement
situées, nous pouvons utiliser le groupe de pdhisour connaitre I'évolution de la brancBg cor-
respondante.

Nous utilisons la méthode des moindres carrées pourérdavmeilleure correspondance entre
un groupe de pointB et une fonction quadratiquey:= a+ bx+ cxX. Les coefficients de la fonction
trouvée nous donnent ensuite une idée sur la forme de tectea Si la valeur de est trés faible,
nous pouvons dire que la fonction est presque linéaire mt tdiametre de la branche ne change
pas considérablement, ce qui correspond a un vaisseacoriiraire, si la valeur deest importante,
le diametre de la branche change considérablement, aogqespond a un anévrisme.

La Figure2.19montre les quatre groupes de poiRtsP., Ps, P4 correspondant respectivement aux
branche®,,B,, B3, B4 et les fonctions trouvéel, fo, f3, f4 pour I'arbre vasculaire de la Figugels

@).

Les valeurs des coefficiengsb, ¢ trouvés pour les differentes branches sont donnéeslddas
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0 1 I I 1 I 1 1 I
o 5 10 15 20 25 30 35 40 X

FIGURE 2.19:Les groupes de points et les fonctions trouvées pour Eavhsculaire de la Figuiz15(a).

|Branche] a | b | ¢ |
B, 2.4941 -0.012| 0.000
B, 1.250| -0.018| 0.000
Bs 2.156| -0.105| 0.003
B4 3.509| 3.831 | -2.006

TABLE 2.2: Les coefficients trouvés pour les branches du squelettarted vasculaire de la Figu15(a)

bleau2.2 avec quatre chiffres significatifs. Ces valeurs montreetlgqwaleur de est tres faible pour
les branches correspondant aux vaisse8yxB>, Bs), alors qu’elle est trés importante (en valeur ab-
solue) pour la branche correspondant a I'anévrisiag De méme, la valeur desemble aussi varier,
mais ce changement n’a pas la méme signification. La vakli(glandc est négligeable) représente
la pente de la ligne tracée par la fonction (les points),oceisrmontre donc a quel point le diametre
diminue ou augmente. Cette diminuation/augmentationwestdhns la plupart des cas, au fait qu’'une
branche peut parcourir plusieurs vaisseaux successifgnfeda branch®;, Figure2.15(a)) et donc
son diametre varie. Une autre raison est que la segmengadiot faire mincir un vaisseau petit a
petit jusqu’a disparition. Nous pouvons donc avec un sirgduillage suc dire quelles branches
correspondent aux vaisseaux et lesquelles correspondrrargvrismes. Le seuil que nous avons
choisi est de 2, car cette valeur maximise les vrais positifs et minimese faux positifs pour les
differents cas étudiés. Ce seuillage est fait pour chdmanche extraite, et nous gardons une liste des
branches détectées comme correspondant & un anév@gadranches sont appelées les “branches
anévrismales” dans la suite de ce mémoire.

Maintenant que nous avons une liste des branches anélegssmaus pouvons passer a I'étape
suivante et quantifier les anévrismes détectés.
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5 Quantification d’an évrismes

Dans cette étape, nous fournissons differentes mesovespacun des anévrismes détectés. Pour
cela nous effectuons les étapes suivantes pour chacuheatehes anévrismales :

Premierement: trouver tous les voxels qui sont lies aux voxels de la Hiant.es voxels sont
liés selon I'arbre des plus courts chemins. Ce groupe delsd®) contient, en plus des voxels de
I'anévrisme, des voxels de I'artere porteuse. En effehrinche anévrismale débute a l'intérieur de
l'artere porteuse, voir Figur2.20-(a). Tous les voxels sous la ligne rouge appartiennenaréele
porteuse.

(a) En jaune le groupe des voxels qui
sont liés aux voxels d’'une branche (b) Les deux définitions possibles du
anévrismale. collet d’'un anévrisme.
FIGURE 2.20:Calcul du collet de 'anévrisme.

Deuxiemement: éliminer les voxels qui ne font pas partie de I'anévrisehedéterminer le collet.
Il'y a deux possibilités selon la définition de collet quanl’considére :

1. Définition 1 collet C1 : est la paroi de I'artere porteuse aurait pu exister si il n'y avait pas
d’anévrisme. Dans ce cas, et pour éliminer les voxels guiont pas partie de I'anévrisme,
on calcule pour chaque voxel dé)(sa distance a la ligne de centre du vaisseau porteur. On
ne garde que les voxels dont la distance est supérieDifeBaJ]. J est le voxel ou la branche
anévrismale rejoint la branche du vaisseau porteur. Cesl/@sont ceux de I'anévrisme et
seront étiquetés comme “anévrismaux”.

Ensuite, le collet de I'anévrisme est la limite entre EariSme et le vaisseau porteur, c'est-a-
dire, 'ensemble des voxels anévrismaux qui sont a ladorfaciques et qui ont pour voisin au
moins un voxel non-anévrismal.

2. Définition 2 collet C2 : est la zone rétrécie entre €aniSme et le vaisseau. Dans ce cas on
travaille dans l'autre sens. On calcule d'abord le colles mn considere que tous les voxels
au-dela du collet sont étiquetés comme “anévrismaux”.

Pour détecter le collet, nous cherchons la courbe fermpkis courte parmi les voxels surfa-
ciques de G. Nous proposons un algorithme (Algoritlngour trouver une courbe fermée de
voxels passant par un certain vosePour bien choisir le voxed nous cherchons a étre le plus
proche possible de la zone rétrécie de I'anévrisme. FHamwoxels de la branche anévrismale
nous cherchons le vox¥l le plus proche du bord de I'objet. Le vox®eést le voxel surfacique
deG le plus proche d¥. La courbe ainsi construite est une treés bonne appro>amalil collet
de I'anévrisme. La Figur@.21illustre notre algorithme.
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Dans la plupart des cas, les deux définitions donnent pedggméme collet. La Figur.20-(b)
montre un anévrisme ou ce n'est pas le cas.

Algorithme 1 Détection d’'une courbe fermée

1. Appliquer I'algorithme de Dijkstra en prenant le voxs@tomme source.

2. Associer a chaque voxel son voisin le plus proche avec lélbpe partage aucun prédécesseur
(selon l'arbre des plus courts chemins) autre que la so@ek nous donne un ensemble de
couples des voxels, voir Figug21-(d) et (e).

3: Parmiles couples de voxels dont I'angle entre les deux adugs est maximal, choisir celui dont
la distance a | source est minimale, voir Fig@r21-(f). L'angle maximal nous permet d’exclure
les couples de voxels qui donnent des petites courbes qutionlieent pas I'objet.

4: Parcourir les voxels en remontant I'arbre de Dijkstra dipdes deux voxels du couple jusqu’a
la source pour construire la courbe.

FIGURE 2.21 Détection d’'une courbe fermée :(a) Le groupe des voxeafaaques de la branche
anévrismaleG. (b) Le voxel sources choisi. (c) L'arbre des plus courts chemins a la sowsc@)
L'ensemble des couples de voxels, (e) quelques couples&dficar des couleurs distinctes, et les
angles associés a deux de ces couples (bleu et rose) uigiee@n marron sont ceux avec des angles
minimaux. (f) Le couple choisi en bleu, et en violet la couie@née obtenue.
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Troisiemement: fournir des mesures sur I'anévrisme.
L'unité de mesure est le voxel. Les mesures que nous four-
nissons a l'utilisateur sont :

e la taille de I'anévrisme : nombre de voxels étiquetés e T
“anévrismaux”. R i .-J,f"

e la longueur du collet : longueur de la courbe fermée.

e la longueur maximale selon l'axe vertical d€iGUuRe 2.22 Mesures données sur un
I'anévrisme Diaml) : pour calculer cette longueur, nouanévrisme.
cherchons le voxel surfacique de I'anévrisme le plus lar’drigine J de la branche anévrismale.
Diaml est la distance entre ce voxellet

e la longueur maximale selon I'axe horizontal de I'anévis(@iam?2) : cette longueur corres-
pond a la profondeur du voxel le plus profond de la brancléi@emale : nous cherchons le voxel
de la branche anévrismale avec la DFB la plus élevée,pais2 = 2 x DFB[m|.

6 Déterminer les vaisseaux porteurs d’an  évrismes

Le vaisseau porteur de I'anévrisme est I'un des facteurgoge un réle non négligeable dans
le choix du traitement. Nous souhaitons donc trouver le nencelvaisseau automatiquement. La
localisation d’anévrismes nous raméne au probleme de @ correspondance entre les données
spécifiques au patient et nos connaissances a priori sird'gasculaire sain. Ce probleme se decompose
en deux parties : comment représenter un arbre vasculaireference, puis comment faire la mise
en correspondance entre cet arbre et celui du patient.

6.1 Les connaissances a priori

Représenter les connaissances a priori sur I'arbre \@seukevient a représenter les (des) in-
variants anatomiques relatifs aux vaisseaux. Plusiegonfaexistent pour représenter ces invariants
dépendant du type d’invariant que I'on veut représerttde&application que I'on vise. Les invariants
anatomiques d’un arbre vasculaire peuvent éiPagfatop :

Quantifiables : invariants qui peuvent étre représentés par des chacafsres ou vectoriels comme
I'épaisseur du vaisseau, son orientation, sa positian, et

Non-quantifiables :invariants qui requierent I'utilisation d’objets plusraplexes pour les représenter
comme : la forme des vaisseaux, leur topologie, leurs oglatavec d’autres structures.

L'une des fagons de modeéliser les invariants quantifsabk |'utilisation d’atlas vasculaires. Ces
atlas sont généralement construits d’'une manieresgtpte. Une explication détaillée sur la création
de ces atlas ainsi que leurs types peut étre trouvée BassdtOp

Dans notre cas, nous sommes intéressés par la topolaiaidseaux, pour cela nous représentons
les connaissances a priori sous forme de graphe.

Pour construire un graphe de référence, nous avons oollavec un médecin spécialiste d'ana-
tomie. De plus, nous avons constaté que dans la pluparadefabservation d’anévrisme, une seule
moitié de I'arbre vasculaire (gauche ou droite) est regpnéee dans les images. Les vaisseaux qui ont
un nom connu sont les vaisseaux principaux, les petitseaissn’ont pas de nom spécifique, de plus
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ces vaisseaux sont propres au patient et ne peuvent papasidérés comme invariants. Heureuse-
ment, les anévrismes apparaissent dans la majorité desicdes vaisseaux principaux. Pour toutes
ces raisons, nous nous sommes limités aux trois graphé&satence exposés a la Figl3

(b) (c)

FIGURE 2.23:Les graphes de référence utilisés

Les graphes correspondent a differents niveaux deutsiolde I'arbre vasculaire de référence.
Ces differents niveaux sont nécessaires car certaisseaix peuvent ne pas apparaitre dans les
images. Ces trois graphes se sont avérés suffisants moaadeque nous avons testés, cependant
d’autres graphes de référence peuvent étre ajout&seirb L'utilisation de ces graphes ainsi que la
signification des chiffres inclus dans les nceuds est exg@diglans la section suivante.

6.2 La mise en correspondance

Maintenant que nous disposons de graphes de référemsefitilde construire un graphe corres-
pondant au patient étudié puis de faire une mise en camelsmce pour localiser I'anévrisme. Pour
construire un graphe correspondant au patient, nous prsfito squelette calculé auparavant. Cette
idée (squelettisation~> représentation sous forme du graphe mise en correspondance) n’est pas
tout a fait nouvelle. Elle a été utilisée pour diffetes structures arborescentes : les voies aériennes des
poumons (Pisupati9$, [Tschirren02?), les vaisseaux hépatiquetiarnoz0f[Charnoz0}. Dans
tous les cas, une bifurcation dans I'arbre est représqraeun noeud du graphe, et les voies aériennes
(ou les vaisseaux) entre les bifurcations sont représsrar des arétes du graphe.

Deux types de mise en correspondance sont proposés déterédure :

e Intra-sujet : les deux graphes correspondent au mémenpagienous pouvons donc essayer
de mettre en correspondance I'ensemble du graphe en pemaonmpte les differences dues
a la segmentation. Généralement, cette mise en comdapoe intra-sujet a pour but de suivre
I'eévolution de I'eétat du patient. Par exemple, le suiviidé tumeur Charnoz0} ou les effets
de l'inspiration Pisupati9$ pour évaluer les poumons.

e Inter-sujets : les deux graphes correspondent a différsujets et donc on ne doit prendre en
compte que les parties communes entre les sujets. Pour casrd’arbre vasculaire, on ne
prend en compte que les principaux vaisseaux communs engéds &tres humains.

La mise en correspondance peut aussi profiter des preprifss structures a mettre en corres-
pondance. Par exemple, les longueurs et les diamétresaiteseaux hépatiques sont utilisés pour
calculer le colt d’'un appariement entre deux graplasfnoz0% et pour choisir la meilleure solu-
tion. Ou encore, dans un travail sur les arbres vasculdieggyP§, un colt de mise en correspondance
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entre deux vaisseaux comprend les colits d’appariemetnéslears rayons, orientations et longueurs.
Méme si cette utilisation semble importante dans les camige en correspondance intra-sujets, elle
est tres difficile a réaliser entre un sujet et un graphetigence général, car il est difficile de fournir
une valeur de référence pour ces propriétés (longuaymn et orientation d’'un vaisseau). Pour notre
part, nous proposons d’autres propriétés.

Avant de détailler notre méthode pour construire un geaptpartir du squelette, nous rappe-
lons que notre squelette a par construction une structbaescente sans cycle. Notons également
gue pour chaque voxel nous avons sa distance au bord (DFBEdes voxels de I'anévrisme sont
marqués “anévrismaux”.

6.2.1 Définitions

Unebifurcation est un voxel du squelette qui a trois voisins dans le sgeelett

Uneextremig est un voxel du squelette qui a un seul voisin dans le sqaelett

Un segmengst la suite des voxels du squelette entre deux bifurcatiorstre une bifurcation
et une extrémité.

Lalongueur d’'un segmergst le nombre de ses voxels.

Le rayon d’'un segmergst la moyenne de la distance au bord de ses voxels.

6.2.2 Construction du graphe ‘ Ajouter tout Si de Segments aux neeuds du graphe ‘
'

‘ Marquer tout Si de Segments comme uninserted ‘

La premiere étape consiste a extraire les segments de
notre squelette. Pendant I'extraction nous construisoRs U | Insérer le nwud root dans une file |
: !
liste de segmentSegmentset nous stockons pour chaque [ Marquer root comme insorted|
segment : sa longueur, son rayon et ses deux extrémités.

que la file
est vide?

Nous construisons un graphe orienté. Les nosuds du
graphe représentent les segments du squelette. Une bifur-
cation est représentée par deux arétes qui vont du nceud du| Retier N o oeud de s e de file |
segment avant la bifurcation vers les deux nceuds des seg- 1
ments apres la bifurcation. Pour faciliter la mise en cor-_Pour chaque segment i de la listc Segments |
respondance entre le graphe construit et les grapheg de '
réféerence, et pour suivre la circulation du sang, nous sou
haitons que la racine de notre graphe soit la carotide |(le
point d’entrée du sangEtant donné que la carotide est le
vaisseau de I'arbre vasculaire cérébral le plus largeifiit
donc de prendre le segment avec le plus grand rayon (sans
prendre en compte les anévrismes).

Est-ce
que Si est
inserted?

‘ Ajouter |”aréte Ni—>Si au graphe ‘
Chaque nceud possede quatre attributs : un nom, la Ipn- ¥

‘ Insérer Si dans la file ‘

gueur du segment correspondant, son rayon et le nombre 1
de fils supprimés (voir plus loin). Le nom peut étre I'un | Marquer i comme inserted |
des trois suivants : ;

e root : pour le segment de plus grand rayon.

e aneurysm: pour I?s _segments qui correspondentlgallGURE oon I
des branches anévrismales.
e segment pour le reste des segments.

algorigramme  pour
construire le graphe.
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L'algorigramme de la Figur@.24décrit notre méthode de construction du graphe. Tousigsents
sont d’abord ajoutés comme nceuds du graphe. Puis, en cayamigrar la racine (le ncewaot), nous
ajoutons les arétes en détectant les connexions ensedegents. La Figur2 25(a) montre le graphe
correspondant a I'arbre vasculaire de la Fig2irE>(a). Nous constatons que la quatrieme propriété
(nombre de fils supprimés) a la valeur zéro pour tous lesdsceauf la racine (la valeur est 10). Et
si on regarde le troisieme attribut du nceud carotide suiréés graphes de référence (Figt3),
nous constatons la méme valeur (10) donnée a la racineff@ncette égalité sert a garantir lors de
la mise en correspondance que la racine soit appariée agacdtide.

Le graphe que I'on obtient contient un nceud correspondBa@&risme (cf. Figur®.25(a)), or
I'anévrisme n’'existe dans aucun des graphes de référ&wur cela nous devons supprimer ce nceud
en gardant une trace de son existence. Comme nous souh&itopé&rer le nom du vaisseau porteur
de l'anévrisme, la solution est de changer le nom du ncersl gié¢ noeud “anévrisme” en porteur
d’anévrisme ljoldAneurysr)) le résultat de cette suppression est montré par la &@25(b). De
plus, les segments qui ont un rayon et/ou une longueur étitcprrespondent aux vaisseaux qui sont
trés probablement spécifiques au patient et qui ne pepasntorrespondre aux vaisseaux principaux
de I'arbre vasculaire. Si ces segments sont des feuillemipas de fils) dans le graphe, ils sont

supprimes.
root 179 2.2 10
segment 31 2.1 0

segment 65 1.5 0

segment 80 1 0

Y
segment 61 0.13 0 seament 38 0.3 0

holdAneurysm 179 2.2 11

segment 68 0.35 0 segment 26 0.99 0

segment 31 2.1 0

segment 80 1 0

Y
segment 68 0.35 0 segment 61 0.13 0 segment 38 0.3 0 segment 26 0.99 0

FIGURE 2.25 Le premier graphe obtenu (a), et le graphe apres la supgmeds I'anévrisme (b) pour
I'arbre vasculaire de la Figuz15(a)

segment 65 1.5 0

Nous constatons qu’apres la suppression, certains nceymssedent qu’un seul fils. Pour résoudre
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ce probleme, nous fusionnons les nceuds successifs entfaitention a fusionner les propriétés
comme il faut, c’est-a-dire en sommant les longueurs et pandre la trace de I'anévrisme (le nom
holdAneurysnest prioritaire), voir Figur@.26-(b).

holdAneuwrysm 179 2.2 11

segment 31 2.1 0

seament §0 1 2

holdAnewysm 210 2.1 11

segment 65 1.5 2
gegment 65 1.5 2

(a) (b)

FIGURE 2.26 Le graphe apres la suppression des vaisseaux de petit (@yaet le dernier graphe
apres la fusion entre nceuds successifs (b) pour I'arb@ilase de la Figur@.15(a).

segment 80 1 2

Le role de la troisieme valeur arrive a ce stade. Chagisedo'un nceud fils est supprimé, on
augmente cette valeur de un. Cela nous aide a garder urmedescpetits vaisseaux supprimés, et
donc a distinguer deux vaisseaux bifurquant du mémeeaispére, I'un ayant plus de bifurcations
que l'autre.

Cet attribut est pris en compte lors de la mise en correspaegdaleux nceuds sont associés si les
valeurs qu'ils ont pour cet attribut sont proches (diffed@ maximale de 1). Pour cette raison, nous
avons donné a cet attribut la valeur 7 ptaucomposante postieure 1 pour le vaisseadlet 5 pour

le vaisseaM, afin de distinguer ces trois vaisseaux lors de la mise eegpondance.

Maintenant que nous avons un graphe simple représentahbtd’ vasculaire du patient, et nos
graphes de références, il suffit d'appliquer un algoréghde mise en correspondance de graphes
(graph matching Puisque l'arbre vasculaire du patient peut n'étre ge’partie de I'arbre vascu-
laire de référence, il nous faut un algorithme de mise eérespondance entre graphe et sous-graphe
(graph-subgraph matchingPlusieurs algorithmes existent dans la littératureniPées plus popu-
laires, citons : I'algorithme d’UllimannJlimann78, et I'algorithme VF [Cordella99). Les comparai-
sons qui on été faites entre ces deux algorithm@sr(lella99, [Irniger03) montrent I'efficacité de
I'algorithm VF. Pour cette raison, nous utilisons cet aitjmne pour trouver la correspondance entre
le graphe du patient et les graphes de référence.

Nous commencgons par essayer de trouver la correspondeecdeagraphe de réference le plus
détaillé (cf. Figure2.23(a)). Si aucune correspondence n'est trouvée, nous @ssayec le graphe
de référence suivant moins détaille (Fig@rg3-(b)), et ainsi de suite. Si aucune correspondance n’est
trouvée, 'anévrisme est “non localisable”.

7 Reésultats

Dans cette section nous présentons les résultats demeéthede (détection, quantification et lo-
calisation) sur un groupe de 20 patients. Le tab2&8expose les données et les résultats numériques,
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tandis que la Figur@.28montre en images les anévrismes détectés.

65

uy

- k " N DimensionsNombre Anévrisme Temp
No, Age| Sexg Modalite) Parametres de voxel | de Taille Diam1 Diam2 | (s)
(mm) voxels (mm?) (mm) (mm
0.42x 6.88
1|50]| F CT - 0.42x 98673 324.87 | 11.3(10) . 99
(6-7)
0.42
0.42x
3|37 | F CT - 0.42x 27388 66 6.12 5.1 7
0.42
Tr=23ms
_ 0.39x
4|50 | F | MR | T¢59MS| o209y | 43374 || 638 4.91 343 | 45
flip (4.8-5)
0.80
angle=20
0.42x 6.08
5| 53| F CT - 0.42x 34626 35.26 (5;-6) 431 34
0.42
6 46422 9034 29.73 21.07 52
voxel
0.41x 756
8| 68| F CT - 0.41x 29208 172.65 ’ 8,82 (9) 11
(7.5)
0.45
0.37x
9|33 | M CT - 0.37x 47945 56,12 5,44 7,92 53
0.45
0.39x
10| 54 | F CT - 0.39x 42936 210 7,6 (8) 7,6 31
0.45
0.38x
11| 57 | F CT - 0.38x 27343 257,97 8,2 (6) 8,5 6
0.45
0.41x 533
12| 38 | M CT - 0.41x 28996 125,12 ! 6,97 (6) 6
(5.7)
0.45
0.41x 10 66
13| 56 | M CT - 0.41x 75730 380,87 7,79 (7) y 145
(12)
0.45
0.36x 432
14| 58 | F CT - 0.36x 27959 53,77 ' 5,76 (7) 15
(4.4)
0.45
0.38x
15| 63 | F CT - 0.38x 57923 120,02 5,7 (6) 7,22 (7) 27
0.45
0.37x 10 36
16| 36 | F CT - 0.37x 36618 393,41 8,88 (6) ’ 8
(11)
0.45
0.38x
17| 35 F CT - 0.38x 40474 194,94 9,5 7,02 5
0.45
0.39x
18| 65 | F CT - 0.39x 23713 102,18 6,55 7,63 6
0.45
0.42x
19| 41 | M CT - 0.42x 24802 631,94 12,29 10,23 6
0.45
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0.41x
20| 43 M CT - 0.41x 17049 162,65 9,25 6,74 5
0.45
TABLE 2.3: Résultats

Les images utilisées proviennent de deux modalités djeria : I'imagerie par résonance magnétique
(MR) et la tomodensitométrie (CT). Ces images ont étégsridans le centre hospitalier universitaire
de Grenoble, sauf dans le cas du patient numéro 6 qui esbun@isie de I'université de Tibingén
Le temps de calcul reporté comprend a la fois le temps idetibn du squelette, de la détection et
de la quantification d’anévrismes. La localisation diaimgéme ne prend presque pas de temps (moins
d’une milliseconde). Les tests ont été faits sur une nmecRientium(R) 4 CPU 3.00GHz.

Les deux anévrismes fusiformes ne sont pas détectés gieg n__—"  —n0
méthode, ce qui peut &tre expliqué par l'algorithme éeedtion que —————————-"" """

nous proposons (cf. sectiak) qui est basé sur I'évolution anormale o ——
diametre de la branche de squelette dans I'anévrismeddds le cas (a)
d’anévrisme fusiforme, soit il n'a pas de branche (car smleur est

inferieure au seuil), soit une branche est calculée dané\lrisme, mais /‘,\_
1

a cause de sa forme, I'evolution du diametre est liee@if. Figure2.27), —_________ (R —
et donc elle n'est pas détectee comme branche anévestdae pos- ———_
sibilité pour détecter des anévrismes fusiformes @outre d'étudier

I'évolution du rayon du vaisseau porteur. (b)

_ _ o _ . FIGURE 2.27: Anévrismes
Les radiologues qui ont examiné les patients ont donn& dean fusiformes : (a) pas de

tains cas leur évaluation de I'anévrisme. Ces évaloateont affichéesp anche dans I'anévrisme,
dans le tableau2.3 entre parenthéses a coté des quantités donn’ees(tBarune branche dans
notre méthode. Nous pouvons constater que nos quantfisasont tres |5 navrisme.

proches de celles estimées par les radiologues. De ptusadelogues

n'arrivent pas toujours a estimer certaines mesures dévi@gsme (cf. patients 4 et 5).

La localisation de tous les anévrismes détectés aétedutomatiquement, sauf pour les patients
ou les deux moitiés de I'arbre vasculaire sont préseataes les images, ce qui ne correspond a aucun
de nos graphes de réféerence congus pour une seule mwiti@bre vasculaire. Les anévrismes que
nous avons réeussi a localiser sont distribués ainsiswiXa carotide, deux sur I'arterel, et deux sur
I'artére communicante postérieure.

Dans certains cas, a cause de la segmentation, nous pawmwnsn cycle dans I'arbre vasculaire,
or notre méthode de squelettisation donne des squeletssutture arborescente. Cela peut produire
des faux positifs (détecter un faux anévrisme). La Figu28-(a) montre un exemple d'un tel cas.

8 Conclusion et perspectives

Au sein de ce chapitre, nous avons détaillée une méthode ghéetecter, quantifier et localiser
automatiquement les anévrismes sacciformes.

6. http://wmv. gris. uni-tuebingen. de/ edu/ areas/ sci vi s/ vol ren/ dat aset s/ dat aset s.
ht m


http://www.gris.uni-tuebingen.de/edu/areas/scivis/volren/datasets/datasets.html
http://www.gris.uni-tuebingen.de/edu/areas/scivis/volren/datasets/datasets.html
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Patient (3)

Patient (4) Patient (5)

Patient (6) (a) anévrisme incorrectement détecté
FIGURE 2.28:Anévrismes détectés

Pour cela, nous avons d'abord élaboré un algorithme deleitjgation. L'algorithme est basé
sur l'algorithme de Dijkstra. Nous proposons une nouvetliecfion de distance pour renforcer la
centricité du squelette. Un voxel qui est I'extremitéldm des vaisseaux est d’abord pris comme
sourceS. Nous calculons l'arbre des plus courts chemins entre tesissdxels etS. La ligne de
centre principale est le chemin que I'on obtient en remdritarbre du voxel le plus loin (pour la
distance euclidienne) de la source jusqu’a la sourcee@gttration (calcul d'arbre, trouver le voxel
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le plus loin et remonter I'arbre pour extraire la branchey@sétée pour chague branche du squelette,
mais en mettant la distance a la source (DFS) des voxels dlertéére branche extraite a zéro. Cet
algorithme nous donne un squelette connexe, mince, ¢aitevec des jonctions perpendiculaires
entre les branches.

Ensuite, nous avons utilisé les propriétés du sque(etatricité, jonctions entre les branches)
pour détecter automatiquement les anévrismes sac@®r@es propriétés nous permettent d'utiliser
le squelette pour étudier le comportement des diamégesvdisseaux en les approchant par une
fonction quadratique. Les coefficients de cette fonctiont ®msuite utilisés pour déterminer si le
changement de diametre est négligeable (ce qui corrdsptaforme cylindrique d’un vaisseau) ou
s'il est important (ce qui correspond a un anévrisme) e&mette détection automatique d’anévrisme,
nous calculons son collet et fournissons certaines mesurd®névrisme.

Finalement, et pour localiser 'anévrisme, nous propestinmodéliser les connaissanegwiori
de la structure topologique de I'arbre vasculaire par uplggale graphe représente la topologie et les
connexions entre les vaisseaux principaux d’'une moitiBadiere vasculaire. Pour couvrir plusieurs
niveaux de détails, nous utilisons trois graphes deaeafée. Un graphe correspondant au patient est
généré en utilisant le squelette déja calculé. Lalisation devient alors un probleme de mise en
correspondance entre graphes et nous avons choisi I'filg@iVF pour résoudre ce probleme.

Les résultats sur les cas étudiés sont tres promettefuisection?), mais ils restent limités et ne
couvrent pas tous les cas cliniques potentiels. Par exemgfs notre groupe de patients, la plupart
des anévrismes sont situés sur la carotide. De plus, auatignt n'a plus d’'un anévrisme. Plus de
validation reste donc nécessaire. Pour la validation tifaéime, les mesures de validation proposées
par Firouziaret al.[Firouzian1Q (voir Sectior2.2) pourraient &tre utilisées.

Le squelette obtenu n’est pas homotope a I'objet, il egbtos sous forme d'arbre. Or, dans
certains cas, nous pouvons avoir des cycles dans 'arborilza®. Soit a cause de la segmentation,
soit parce que tout I'arbre est présent dans les imagestamneent le cercle de Willis (cycle de
I'arbre vasculaire). Un algorithme de squelettisationreind en compte le cas des cycles et produit
un squelette homotope sans perdre les autres qualités&gceonnexe, les jonctions) serait un grand
avantage a ajouter a notre méthode. Une idée est de kestextrémités des branches (par groupe
de deux), et voir si on peut trouver entre eux un chemin (gslétgoxels 26-connexe) qui soit dans
I'objet. Cependant, ce chemin ne doit pas partir dans le desprédécesseurs des extremités (dans
I'arbre des plus courts chemins).

Dans ce chapitre, nous avons présenté une utilisationrmigagssances anatomiquepriori pour
la localisation d’anévrismes intra-craniens. Dans e &cis, représenter ces connaissances sous
forme d’'un simple graphe était suffisant, puisque seuleslation pereffils entre les vaisseaux de
I'arbre vasculaire était nécessaire. Néanmoins, dangreés cas d'utilisation, une représentation plus
sophistiquée est demandée. Le chapitre suivant en esienmpée.



Application2 : Segmentation de
maillage guidée par ontologie

1 Introduction

PRES avoir présenté differentes fagcons de modéliser dasaissancea priori (cha-
pitre 1), et une utilisation de ces connaissances pour localiseariévrismes intra
craniens (chapitr@), nous présentons dans ce chapitre une nouvelle utiisdes
connaissances priori dans le contexte de la segmentation de maillages.

Nos données d’entrée sont des maillages surfaciquesspamdant aux organes anatomiques. Ces
maillages sont généralement construits a partir d'iesagédicales (IRM, scanner, ...). Nous souhai-
tons ajouter a ces maillages des informations pouvaatiiisées par exemple pour I'enseignement
de I'anatomie, ou la reconstruction de parties manquantes.

En effet, les organes visibles par
imagerie médicale sont reconstruits Fémur
a partir d'images, cf. Sectiorl.l Rotule
Cela produit une représentation géométrique

3D de ces organes. Pour avoir un Ligament croisé

modéle 3D complet, il faut étre ca- postérieur

pable d’ajouter les organes qui ne sont

pas visibles par imagerie. L'identifica- Ligament croise

tion des parties de ces organes est une antérieur Meniscue
étape primordiale pour cet ajout. Par Ligament ¢

exemple, les parties visibles dans un ménisquale Tibia

modele du genou sont les os, alors que
les ligaments sont invisibles, voir FiFIGURE 3.1 Modele du genou humain.

gure3.1 Pour placer les ligaments alt t p: // wwv. nl m ni h. gov/ nedl i nepl us/ency/
bon endroit, il faut trouver les partie?” €sent ati ons/100117_1. htm
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du femur ou s’inserent/naissent les ligaments. L'ajpest parties manquantes peut étre ensuite fait,
par exemple en utilisant des logiciels sleetching

1.1 Utilisation de maillages en imagerie m  édicale

Les techniques d’imagerie médicale d’aujourd’hui sobstvariees afin de correspondre aux
differentes caractéristigues des organes que l'on swukissualiser. Ces techniques permettent la
création de modeles géométriques 3D pour ces orgaressmodeles sont fondamentaux dans des
domaines comme le diagnostic assisté par ordinateuratdfiglation d'intervention chirurgicale, et
la planification de traitement.

Cependant, la création d’un modele géométrique 3D digane a partir dimages médicales
est assez complexe. En effet, une image médicale contia@rglement plusieurs structures anato-
migues, et la création d’'un modele correspondant a unioasrgane ou une certaine structure anato-
mique requiert I'élimination de toute autre structure ‘tedge. Ceci est I'objectif d'un domaine de
recherche tres vaste appelé la segmentation d'image.

Les differents algorithmes que I'on trouve dans le domaieda segmentation d'image, qu'ils
soient automatiques ou manuels, dépendent de la techdiguagerie utilisée et de la structure
anatomique a segmenter. Dans la plupart des cas, leatdaltes techniques est une représentation
3D de la structure segmentée, souvent sous forme de neadllatpcique.

(@) (b) (c)
FIGURE 3.2: Reconstruction de maillages a partir d'images médicales

La Figure3.2montre un exemple de segmentation d'images médicales ffai Guillaume Bous-
quet), effectuée manuellement & l'aide du logiciel Amir&n scanner du genou fournit une pile
d'images 2D, Figure3.2-(a). On cherche ici a obtenir un modéle 3D des os; cewont gonc
segmentés, Figurd.2-(b). Dans cet exemple, la segmentation est faite manueligne’est-a-dire
gue l'utilisateur dessine a la main les contours des réggaintérét. Le logiciel construit ensuite un
maillage par structure segmentée, FigBur2(c).

La segmentation manuelle n’est pas la seule possibilgé@uBoup de méthodes de segmentation
automatiques et semi-automatiques ont été proposéesladittérature : méthodes statistiques, par
croissance de région, etc. Le détail de ces méthodeslsaradre de ce mémoire. Le lecteur pourra
se réferer allameckerO8pour un état de I'art complet.

1. http://ww. am ra. com


http://www.amira.com/
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1.2 Intérét de I'apport des connaissances a priori

Malgré le grand développement du domaine de I'imagemelinale, certaines structures anato-
migues restent peu visibles quelle que soit la techniqlisagi Si nous prenons par exemple le cas du
genou, certaines parties sont détectées par imagenmmedes 0s, et donc reconstruites. En revanche
d’autres comme les ligaments sont peu (ou pas du tout) @s#lr les images.

Les maillages 3D dont nous disposons correspondent paleciient aux os. Pour placer les li-
gaments, et obtenir un modeéle plus complet du genou, nougops utiliser des connaissancas
priori. En effet ces connaissances nous indiquent par exemple digament croisé antériedrnait
sur la face médiale du condyle latéral et se termine danaviaé glénoide médiale Afin de pou-
voir utiliser ce genre d’'informations, nous allons doncrcher a identifier les differentes parties
indiquées € condyle latéral, < sa face médiale, et< la cavité glenoide médialg sur les maillages
reconstruits des organes visibles (dans notre cas, les 0s).

Le probleme d'identification des parties d’'un organe davadors un probleme de segmentation
de maillage. Pour résoudre ce probleme, nous nousoréféaux connaissances gue nous avons sur
cet organe : le nombre de ces patrties, leur position, leardpleur taille, les relations spatiales entre
elles, etc. Puisque ces informations sont complexes efféedtits types, un atlas ne sulffit pas pour les
représenter, ni un graphe, contrairement au cas trat&gemment de I'arbre vasculaire (chapiye
Il nous faut un modele plus complexe permettant de maetéiimites ces informations. Nous décidons
d’utiliser une ontologie pour modeéliser toutes les cosgances anatomiques dont nous avons besoin.

Un bref état de I'art sur les méthodes de segmentation diages est présenté dans la sectton
Nous expliquons ensuite (secti@hla méthode que nous proposons pour effectuer la segrnmmtat
guidée par une ontologie, et comment I'ontologie est aigi¢sectiord) afin d’'étre utilisée (sectioh)
pour guider la segmentation. Les résultats obtenus séseptés en sectid) et nous concluons en
section8.

2 Segmentation de maillages

2.1 Apercude |’ état de l'art
2.1.1 Définitions

Un maillageM tridimensionnel est défini par un tripléV, E, F} de : sommet¥ = {pi|pi €
R3,1<i<m},aréte = {(pi, pj)|pi, pj €V}, et de faces généralement triangulafes {(pi, p;, pk)|pi, Pj, Pk €
V} (mais d'autres types de faces, par exemple quadrangylagespossibles). So8l'ensemble des
elements du maillagkl, Speut correspondre\a, E, ouF. Une segmentatiol deM est un ensemble
de sous-maillage$Mp, M1, ..., Mx_1} induit par le partitionnement d8enk sous-ensembles dis-
joints. La plupart des algorithmes de segmentation de ag@# partitionnent les faces du maillage
(S = F). Un sous-maillagé/; est appelé usegment

Le grapheG dual du maillageM est obtenu en représentant chaque élémer& @ensemble
des élements du maillage) par un nceud dandes arétes sont obtenues en utilisant la relation
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d’adjacence entre les éléments $ldansM. Par exemple, en prenaSt= F, chaque face d# est
alors représentée par un nceud dans G, et les arétes chegeljent les faces adjacentes. Nous
utiliserons cette notion de graphe dual plus tard.

2.1.2 Lasegmentation vue comme un probl éme d’optimisation

La segmentation de maillages est un probleme courant etncona plusieurs domaines de re-
cherche. Elle est notamment utile a des fins de modélisasionplification, détection de collision,
reconnaissance de forme et squelettisation de forme. gestaimes de segmentation de la littérature
dépendent souvent de I'application envisagée. Néamsndshamir04 propose de voir le probleme
de segmentation comme un probleme d’optimisation sousaiates d’'une fonction critere.

Fonction critere

Cette fonction dépend de la ou des caractéristique(s)epusegments doivent avoir. Si les seg-
ments doivent ressembler a une ou plusieurs primitiveétje fonction peut &tre définie comme une
distance a cette primitiveCjohen-Steiner0AViortara04 Attene06 WuO05, Yan04. Si la courbure est
la caractéristique que 'on veut capter, c’est le changerde courbure (par segment) qui doit &tre
minimisé [Lavoue03, et ainsi de suite.

Contraintes [Shamir04 Les contraintes peuvent étre de plusieurs types :

1. contraintes de cardinalité :

e borne sur le nombre maximum et/ou minimum d’éléments pgment. Cette borne élimine
les segments trop petits et/ou trop grands ;

e borne sur le ratio entre le nombre maximum et minimum d&éts dans tous les segments.
Cette borne crée une segmentation équilibrée ;

e borne sur le nombre maximum ou minimum de segments, si cebresme sont pas fixés
priori. Cette borne permet aussi d’équilibrer la segmentation ;

2. contraintes géomeétriques : ces contraintes agissefgssegments. Citons par exemple la sur-
face maximale/minimale d’'un segment, ou la longueur mabkdfranimale du diamétre d’'un
segment ;

3. contraintes topologiques : elles agissent égalemenesisegments. Parmi celles-ci, citons la
contrainte qu’'un segment soit formé d’une seule compesemnexe, ou qu’il soit homotope
a un disque.

2.1.3 Types de segmentations

Nous distinguons deux types de segmentati@mamir04 :

e segmentation de type plaquBafch-typé : dans ce cas les segments sont homotopes a un
disque. Ce type de segmentation est utilisé pour le plagdagextures§anderQ}, la simpli-
fication, et le remaillageGohen-Steiner(4 et est illustré sur la Figurg.6-(a) ;

e segmentation de type partiBgrt-typg : dans ce cas les segments sont généralement plus im-
portants et correspondent aux parties “physiques” dedtalgprésenté, voir Figui@6-(b).
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(b)
FIGURE 3.3: Types de segmentation : (a) type plagBeider0]., (b) type partie Katz03.

2.1.4 Méthodes de segmentation

Les catégories suivantes, selon la méthode de segnuemtatit été proposées par Ariel Sha-

mir [Shamir04 :

e la croissance de régiond_gvoue0j par exemple) : I'idée de ces méthodes est de faire eroitr
une région a partir d'un élément germe placé sur lelagel La difference entre les difféerents
algorithmes de cette catégorie réside dans la manigp&ader les éléements germes et le critere
d’'ajout d’'un élément a une région existante.

Le résultat des algorithmes appartenant a cette cagédepend largement du placement et du
nombre des éléments germes;

e |la segmentation hiérarchiqueAffene06 Katz03 par exemple) : dans cette catégorie, chaque
face est initialement considérée comme un segment. poig, chague paire de faces adja-
centes, un colt de fusion est calculé. Des fusions soniterfaites dans I'ordre croissant des
colts;

¢ |la segmentation itérative@ohen-Steiner04par exemple) : dans cette catégorie, le nombre de
segments est connu. La base des algorithmes appartengtie aatégorie est I'algorithme des
K-means. Cet algorithme procede de la fagon suivante.

Soit (X1, X2, ...,X;) un ensemble d& observations (dans notre cas, les sommets), le but de
l'algorithme deskK-means est de partitionner cet ensembleKesous-ensembleK(< n) :
S={S,S,...,S} de fagcon a minimiser

K

Z z |1x; — |2, ou est le barycentre des points §e

i=1xe§

Cet algorithme est généralement réalisé d’'une faterative. Le processus itératif déemarre
avecK éléments représentalitsegments, et a chaque itération keseprésentants sont recal-

culés. L'algorithme s’acheve quand une stabilisatioméhultat est acquise, c'est-a-dire que le
déplacement dds représentants reste en-dessous d’un certain seuil ;

e |'analyse spectrale (juO4] par exemple) : dans cette catégorie le probleme de segtimnde
maillages est transformé en un probleme de partitionnéhe graphe duab du maillage (cf.
section2.1.]). L'analyse spectrale est I'un des outils de partitionneinae graphe. Elle consiste
a représenter le grapl@par une matrice d’adjacenée SoitD une matrice diagonale d; =
d; est le degré du sommetLe Laplacien. du graphes correspond a la matride=D —A. Le
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grapheG peut &tre plongé dans I'espaB® en utilisant lesd premiers vecteurs propres te
puis la segmentation du maillage devient un probleme d@opaement de I'espace spectral.
Il existe d’autres méthodes, qui combinent par exempledanentation itérative et le partionnement
de grapheatz03. D’autre méthodes utilisent une squelettisation du tagd [Tierny07.

Pour notre part, nous proposons une classification baséelgactif (critere) de la segmentation,
c’est-a-dire les caractéristiques que I'on cherch@aver lors de la segmentation.

Algorithmes basts sur I'ajustement de primitives : le critere, pour les algorithmes de cette catégorie,
est l'erreur d’'ajustement entre la primitive considégteun segment. Une seule primitive
peut &tre utilisée pour 'ensemble des segments, comrmgliledre dans 'algorithmd?lum-
ber [Mortara04, ou le plan [Cohen-SteinerQ4 Plusieurs primitives peuvent également étre
considérées : (cylindre, sphere, plan) pour I'algonieh[Attene0§ (voir Figure 3.4-(a)), (cy-
lindre, sphére, plan et balle roulant®y(i05], ou encore toutes les surfaces quadratig¥as(q.

Une méthode pour découvrir les primitives intrinségessrécemment proposée par Solomon
et al. [Solomon1]. Le fait d'utiliser la géométrie intrinséque du magdk rend la méthode
invariable aux déformations presque isométriques.

Algorithmes de groupage flou (fuzzy clustering[Katz03 : dans ce type d’algorithme, au lieu d'as-
socier chaque face du maillage a un segment, la protmtgit’associer a plusieurs segments
est calculée. Puis un algorithme de coupe minimalaimum cu} est utilisé comme critere
pour trouver la meilleure segmentation.

Algorithmes basts sur I'extraction de caraceristiques du maillage , comme la courburd_avoue03
(voir Figure 3.4-(c)), ou un ensemble de points caractéristiques et lewndgare) de I'ob-
jet [Katz09 (voir Figure 3.4-(b)).

-—gd 4 kmax
- FA_’ ‘

!
Kmin
5 clusters

W W

(a) (b) (©)
FIGURE 3.4 Differentes méthodes de segmentation : (a) Ajustemergrinitives Attene0§, (b) extraction
du noyau (au milieu) de I'objetqatz03, (c) méthode basée sur la courbure : classification desrseis du
maillage en 5 parties, on voit également les sommets avecouarbure maximale (Kmax) et ceux avec une
courbure minimale (Kmin).

Algorithmes avec une dimension @mantique : tres peu d’algorithmes utilisent des informations
sémantiques pour créer une segmentation. Cependatginsealgorithmes ajoutent une di-
mension sémantique apres la segmentation. Par exervMibetafa0§g étiquette les segments
résultats de I'algorithmBlumber[Mortara04 en prenant en compte leurs attributs géomeétriques.
L'utilisateur deShape AnnotatofAttene09 choisit entre plusieurs algorithmes (ou les com-
bine) pour segmenter le maillage. Puis, il crée un lienesles segments du maillage et une on-
tologie. Cela est fait manuellement, cependant certaiaextéristiques décrivant les segments
(rayon de meilleur cylindre ajusté au segment par exengolef calculeées automatiquement.

La dimension sémantique associée a la segmentatiortiéstal pour la mise en correspon-
dance entre des parties danarjKaickl1]. L'information sémantique est dérivee grace a un
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training setde maillages segmentés et étiquetés. Cet ensemble fudgroer urclassifierpar
étiquette. Cette information est ensuite incorporéesdamprocessus d’'étiquetage joifbifit
labeling pour la mise en correspondance entre un maillagetediling set

Cette classification est faite pour insister sur les caratiues recherchées pendant la segmentation.
Le lecteur pourra se réferer @tjamir0§ pour un état de I'art complet, ou Aftene06aChen09 pour
une comparaison entre differentes méthodes de segnoendat maillages.

2.2 Algorithme de Simari et al.

Au meilleur de notre connaissance, le seul algorithme dliseitdes informations sémantiques
pour générer une segmentation est celui de Sigtaal. [Simari0g. La Figure3.5expose le schéma
de cet algorithme.

wingl wing2

tail

maillage mi.sefal’éc.helle ,W»{ Etiquetage H Optimisation
multidimensionnelle

Tonctions\ harrow (bady ), = Aat{wing; .
E> d’ objectif /similarsize(wing; wing2), fat(eail). ...

FIGURE 3.5: Schéma de I'algorithme de Simaat al. [Simari09.

Puisque la méthode que nous proposons est inspirée dégodthane, nous allons le détailler.
Les données d’entrée de cet algorithme sont le maillagggyienter et des informations sémantiques.
Ces informations sont traduites en fonctions d’objectiéldorithme propose plusieurs fonctions et
c’est a l'utilisateur de choisir celles qui décrivent léenx la segmentation souhaitée. Ces fonctions
d’'objectif peuvent &étre :

e unaires : elles ne concernent qu’un segnf&marmi les fonctions d’objectif unaires, citons :

“etroit” (narrow), “compact” compac}, “plat” (flat) ;

e ou d'ordre supérieur a un : elles concernent deux segnmnislus. Parmi ces fonctions,
citons : “de taille similaire” gimilarsize(S1,S2) “perpendiculaires” gerpendicular(S1,S2)
“segments convexesténvexparts

Simari et al. utilisent I'analyse par composantes principales pourutatcces fonctions d’objectif.
Voici par exemple quelques définitions de fonctions :

e narrow(S) = 0,5(W)

e compactS) = 1— narrow(S)

_ Sscalg Sscalg
° fIat(S) - 0'5( Sscalg + SscaIQ)
avecSscalg,Sscale,Sscalg les racines carrées des valeurs propres de la matrice de co-
variance du segmeist
Les quatre étapes de I'algorithme sont détaillees dessdctions suivantes.
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2.2.1 Etapel: mise aléchelle multi-dimensionnelle ( multidimensional scaling )

Cette premiere étape transforme les sommets du maillagme représentation invariante par
rapport a la pose. Cette transformation dévoile la stireajéomeétrique des éléments donnés en mesu-
rant la ressemblance ou dissemblance entre elles. Cetantlitance est représentée par des distances
dans un espace euclidien de dimengiorPlus deux éléments sont dissemblables, plus leur distan
dans cet espace est gran@k94. Dans le cas des maillages, la dissemblance entre deux stsnm
est mesurée par leur distance géodésique, c’esealair distance sur la surface. Cette étape est
nécessaire pour rendre la segmentation insensible ask ¢w maillage. Cela ne concerne que les
maillages d'objets pouvant prendre plusieurs poses,-a'elite principalement les objets articulés.

(b)

FIGURE 3.6: Mise a I'échelle multi-dimensionnelle : (a) avant, (byep[Katz0g.

2.2.2 Etape2: algorithme des K-means (K-means clustering )

Cet algorithme (cf. sectio.1.4) est utilisé pour créer une segmentation initiale. Legres des
segments obtenus sont par construction les centres deasé&fjune partition de Voronoi.

2.2.3 FEtape3: étiquetage

Dans cette étape chaque segment est étiqueté selofderations sémantiques. Si les fonctions
d’objectif utilisees pendant I'étiquetage sont unaites colts de toutes les possibilités d’étiquetage
sont représentés par une matrice de ¢bde taillen x nouGC;; est le colit d’attribution au segmeint
de I'étiquettej. Ce colit est la somme des fonctions d’objectif (unairesyidant I'etiquettej. Etant
donnée la matrice des colts, I'étiquetage est alors olol@me d’affectation optimale. Pour résoudre
ce probleme I'algorithme Hongroi&[ihn53 est utilisé.

L'algorithme Hongrois est une méthode d'optimisation timatoire.Etant donnée la matrice des
coltsC, I'algorithme procéde en quatre étapes, décrites dafgorithme 2.

La Figure3.7 montre un exemple d’application de cet algorithme avec uagioe des codts de
départ :
24 10 21 1
14 22 10 1
15 17 20 1
11 19 14 1
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Algorithme 2 L'algorithme Hongrois Kuhn595.

1 Etape 1: pour chaque ligneleC, trouver la valeur minimalg; et la soustraire de chaque cellule
de la ligne.

2: Etape 2 : pour chaque colonnedeC, trouver la valeur minimal@; et la soustraire de chaque
cellule de la colonne.
3: Etape 3 : determindg le nombre minimal de traits sur les lignes et les colonnesseaires pour
couvrir tous les zéros.
if I, =nthen
Aller a I'étape 5.
else
Aller a I'étape 4.
end if
Etape 4 : trouver la valeur minimale non couverte par un. tBatistraire cette valeur de toutes les
cellules non couvertes. Ajouter cette valeur aux cellalémtersection de deux traits. Retourner
a l'étape 3.
10: Etape 5 : determiner la solution optimale : un segniezst donné I'etiquette si la case de la
lignel et la colonnec contient un zéro. On commence par les lignes qui contigrumeseul zéro

(ligne 2 et 3) et ainsi de suite, cela restreint les choix pesitignes avec plusieurs zéros (lignes
1let4).

© o N O A

REDUIT
DE:
14 0 11 1 10 14 0 11 0 1ol HE Tl
4 12 0 5 10 4 12 0 4 4 12 ) 4
2 5 4 15 0 2 5 3 " ) B
8 3 2| 1 b &8 1 :l g 1
REDUIT ] 0 0 0 1
Etapel Etape2 Etape3 (Iz=3)
= - H————p—b 15 XX 120
4 - - 4 11 ¢ 3 4 11 X 3
Valeur |am
minimum |** 1 ] 2 P 4 1 5 2
QLD = ] & 0 7 30 X
Etape4 Etape3 (I1z=4) Etape5

FIGURE 3.7: Exemple d’application de I'algorithme Hongrois.

Si les fonctions d’'objectif sont d’ordre supérieur, leseaus proposent un étiquetage évolutif.
Cet étiquetage est fait en appliquant I'’Algorithi®ieUn individu de la population est un vecteude
longueum tel quex(i] = j signifie que le segmemnpossede I'étiquettg¢. Chaque individu propose un
colt qui correspond a la valeur de la fonction d’objectié@l’étiquetage induit par I'individu.

La sélection “par tournoi” est utilisee comme technigeesélection : une petite partie arbitraire de la
population est prise, et I'individu avec le meilleur coét ehoisi.
La génération par croisement uniforme consiste a peeddux individust, X», et un vecteub de
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bits uniformément arbitrairé Un troisieme individuy est généré en prenayit] = xqi] si b[i] = 1 et
y[i] = x2[i] sibli] = 0, sauf sixy[i] apparait déja dansvenant dex;.

La mutation d’un individu peut étre faite en choisissanind facon uniformément arbitraire deux
entrées de I'individu et en les inter-changeant. Les valprises pour les constantesllePopulation

et fractionDeCroisemensont de 20, et 80% respectivement. Pratiquement, un &igee@ptimal a
été trouvé en moins de dix itératiorSifnari0g.

Algorithme 3 L'algorithme d’étiquetage évolutif utilisé danSifnari0g.
1: // Initialisation de la population
2: for i = 1to taillePopulationdo
3:  P[i] + une permutation aléatoire des n étiquettes

4: end for

5: loop

6: // Evaluation

7. for i = 1to taillePopulationdo

8: Fli] < valeur de la fonction d’objectif pour I'étiquetadii]
9: Garder le meilleur étiquetage

10:  end for

11: i+1

12: /I Génération des individus par croisement uniforme
13:  while i < fractionDeCroisemenk taillePopulationdo

14: X1 < séléctionTourna(P,F)
15: Xp < séléctionTourna(P,F)
16: Pli + +] « croisementU ni formeq, X2)

17:  end while
18:  // Génération des individus par mutation
19:  while i <taillePopulationdo

20: X < séléctionTournoiP,F)
21; P[i + +] « mutatior(x)

22:  end while

23 P«P

24: end loop

25: return I'individu avec la meilleur valeur pour la fonction d’obijtfc

2.2.4 Etape4 : optimisation

Une segmentation composée misegments peut &étre paramétrée par le vectalg dimension
m = 4ntel que :

X = {X1,Y1,21,W1,X2,¥2,22, W2, ..., Xn, Yn: Zn, Wn }

, 0U (X, Vi, ) sont les coordonnées 3D du centre de la région de Voramoéri, etw; est le poids
associé a ce centre. Nous rappelons que la segmentaitiateisst obtenue en utilisant I'algorithme
K-means, et que les centres de clusters (segments) obtartysas@onstruction des centres de Vo-
ronor.

2. Toutes les valeurs possibles du vecteur ont la méme lpititbal’étre générées.
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Ce que l'on cherche a optimiser (minimiser) est le colaltoe la segmentation, c’est-a-dire
une fonction d'objectif globaldy décrivant la segmentation souhaitée. Cette fonctiorn @&a une
somme pondérée des fonctions utilisées lors de I'étage, ou elle peut contenir des fonctions
supplémentaires comme par exemple la fonction de segroeniexes :

1
3
convexpartéSeg = <—\ < Z H( )) —V\) ,
SeSeg
ouH(S) est le volume de I'enveloppe convexe du segn&nt

Puisque les parameétres de l'optimisa-

tion (vecteurx) et la fonction d'objec-

tif globale a minimiser sont déterminés,

il suffit d’appliquer un algorithme d’opti- o
misation. L'algorithme choisi par les au-

teurs est l'algorithme d&eneralized Pat- 5
tern SearcH Torczon97 Audet0d. Cet al-

gorithme procéde ainsi : pour un pas de —a, ouensoustraire delfa

taille donnéeA (la valeur initiale est de

0.2 x d, d est la diagonale de la boite en- x=x’
globante du maillage), & chaque itération la defjﬁjfj,”(i,j'z
£

fonction d'objectif globalefy est évaluée
pour tous les & voisins obtenus par
I'ajout/soustraction deA a chaque coor-
donnée de. Sil'un de ces voisins produit
un co(t inférieur au colt actuel, I'itération
est considérée comme réussiegst mis a
jour etA est multiplié par un facteur d’ex-
pansion (12). Sinon, l'itération a échouég, il
n'y a pas de mise a jour é est multiplié
par un facteur de contraction.f). L'algo-

rithme s’arréte quand tombe au dessous, . . -
. ) ) F 8 Al I'al h ' -
d'un seuil donné (10° x d). La Figure3.8 IGURE 3.8 Algorigramme de l'algorithme d’optimisa

, ) . tion Generalized Pattern Searchilisé dans $imari0g.
montre I'algorigramme de cet algorithme.

3 Segmentation de maillage
guid ée par une ontologie : principe

Nous proposons une méthode de segmentation de maillagisem de la méthode détaillée ci-
dessus $imari0g, et adaptée aux maillages issus de I'imagerie médidédere méthode est totale-
ment automatique. L'utilisateur n'a pas a choisir les fats qui décrivent le mieux les segments
et leurs inter-relations. Nous allons chercher ces inftiona dans I'ontologieMyCorporisFabrica
décrite auparavant (Chapittg.

Cependant, les informations fournies par I'ontologiectelli’elle nous a été fournie restent insuf-
fisantes pour créer une segmentation sémantique du geadlane entité anatomique. Nous ajoutons
donc a l'ontologie davantage d’informations, qui amiditt le processus de la segmentation.
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Nos principales contributions sont :
e |'ajout d’informations géométriques sur les entiteatmmiques a I'ontologiéyCorporisFa-
brica;
e ['utilisation de l'ontologie, avec toutes les informatomexplicites ou implicites qui y sont
contenues, pour guider la segmentation.
Nous détaillons par la suite ces deux contributions.

4 Enrichissement de I'ontologie

L'ontologie MyCorporisFabricatelle qu’elle nous était fournie n’était pas suffisammesnpléte
pour pouvoir guider un algorithme de segmentation. Nousisdwnc proposé d’ajouter deux types
d’'informations géométriques a l'ontologie : une fornemqétrique approchée de I'entité anatomique,
et sa taille relative.

4.1 Forme g éométrique approch ée

Nous proposons une description geométrique explicite phaque entité anatomique (organe).
Apres discussion avec un spécialiste d'anatomie, iltsegré que la plupart des organes du corps
humain peuvent &tre approchés par des formes géomésrgimples, ou une combinaison de celles-
ci. Nous avons méme pu limiter le nombre de ces formes aepaimitives qui sont : la sphére, le
cylindre, le plan, et le cone.

Pour cela, et grace a I'extensibilité de I'ontolo@ilyCorporisFabrica il suffit d’ajouter a la liste
d’attributs un nouvel attribut que I'on appellegeometric shape. Nous ajoutons cet attribut a une
entité qui peut étre approchée par une primitive simpldué donnant en valeur le nom de cette
primitive (plan, sphere, cylinder, cofelLa Figure3.9 montre comment l'attribut géomeétrique est
ajouté dans le cas du femur.

Selon l'ontologie le femur est composé de trois partiegpiphyse distale distal epiphysiy
I'épiphyse proximale groximal epiphysis et la diaphyse du fémudiaphysis of the femyr Nous
pouvons constater que la forme allongée de la diaphysegbeuapprochée par une primitive simple
(cylindre), alors que pour les deux autres parties ce nastppssible. Nous ajoutons donc a I'entité
Diaphysis of the femunn attribut de typ&eometric shapet de valeucylinder.

Méme si certaines entités anatomiques ne peuvent @agdiggctement approchées par des formes
géomeétriques simples (les épiphyses du femur par ebenipurs parties ou sous-parties pourront
I'étre. En d’autres termes, toute entité est approcla&eipe primitive, ou un ensemble de primitives.

4.2 Talille relative

Larelation< partie de- relie une entité anatomiquerttitt nmere) avec ses composantes (Egites
filles). D’une fagon similaire, et pour améliorer la qualitéldesegmentation, nous ajoutons a la liste
d'attributs I'attributtaille relative. Cet attribut nous donne une idée sur la taille @mtite fille par
rapport a celle de soentite mere
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(= Femur
Diaphysis of the fFemur
@ Distal epiphysis of the femur T
# Proximal epiphysis of the femur

MName : ['Diaphysis of the femur AL id: [ 2518

Definition :

Update,

Attributes’ | Relations

- mcf: New attribute

e |

Type ’text

describes how the entity looks

Definition

example ‘ sphere

vaue  |cylinder | L . Delete l
=

[ oc || cocel |

[ OK I[ Cancel ]

FIGURE 3.9 Ajout d’'un attribut de typeGeometric shap& I'entité Diaphysis of the femuen lui
donnant la valeucylinder.

Si nous revenons sur I'exemple du fémur, nous ajoutongritilée Diaphysis of the femuun
attribut de typeelative sizeet de valeur #45.
Pour le moment, afin de trouver la valeur a donner & un attrédative size nous comptons sur
I'expertise d’'un spécialiste d’anatomie et sur I'exp&itation. Une autre fagon serait de calculer la
valeur sur plusieurs instances segmentées manuelletn#eneprendre la moyenne.

Comme l'attribut de forme géométrique approchée, deibat n'est pas obligatoire pour toute
entité, et son absence ne bloque pas notre méthode de rgegiore Il permet juste d’obtenir une
segmentation plus fiable.

5 Utilisation de I'ontologie pour la segmentation de mailla ges

Nous proposons un algorithme de segmentation de maillagegades anatomiques, utilisant
I'ontologie MyCorporisFabrica Le schéma de notre méthode est illustré sur la Figut@

En entrée, nous disposons d’'un maillage correspondant &mntité anatomique de I'ontologie.
Cette entité est appelée par la suientite nere Nous disposons également de toutes les informations
gue nous offre I'ontologie. Ces informations peuvent eéatgorisées selon deux criteres : présence



82 CHAPITRE 3. SEGMENTATION DE MAILLAGES

Optimisation

Maillage ':N Inmitialisation }—»{ Etiquetage

forme,

adjacence,
taille

relative
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om d’entité: epiphysis§
étiquette,

ocalisation
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MyCorporisFabrica
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Distal \ .
epiphysis}r}xﬁ
FIGURE 3.10 Algorithme de segmentation de maillages guidé par I'atid MyCorporisFabrica

Les informations qui sont toujours disponibles dans I'tog@ sont en bleu, celles qui ne le sont pas
toujours en rouge.

explicite ou implicite dans I'ontologie, et disponibdipermanente ou non.

La présence d’'une information dans I'ontologie peut étre

e explicite : c’est le cas des informations suivantes : nombre de segmétiquette, adjacence
entre entités, forme géométrique approchée et talbdive.

En effet, nous recherchons les entités anatomiquesdiéestitt mere par la relation« partie
de>. Chacune de ces entités est @m¢ite fille. Le nombre desgntites fillesconstitue le nombre
de segments de la segmentation résultat.

Les noms de ces entités sont les étiquettes des segmentslation< adjacent to>, nous
permet de savoir quels segments sont voisins et lesquetssoat pas.

La forme géométrique et la taille relative sont des aitslgjue I'on a ajoutés a I'ontologie, voir
la sectiord ;

e implicite : il s'agit des informations que I'on peut déduire a pads noms des entités anato-
miques. Les qualificatifs d’orientation médicale (prozimdistal, etc.) nous donnent une idée
sur la localisation de ces entités, grace a la nomenelanatomique (voir Figurg.11). Ces
informations sont appelées par la suittormations de localisation

De méme une information peut étre :

e toujours disponible : c’est le cas du nombre de segments, des étiquettes, et etatmm
d’'adjacence.

e pas recessairement disponible c’est le cas de la forme géométrique approchée, de la tall
relative, et des informations de localisation.

Le schéma de la Figurg. 10 montre les differentes étapes de notre méthode. On pastater

gue les informations fournies par 'ontologie sont uéis’a toutes les étapes. Nous allons détailler
chacune de ces étapes et le role joué par I'ontologie.

3. http ://fr.wikipedia.org/wiki/Systemele référenceenanatomie
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FIGURE 3.11:Qualificatifs d’orientatior®.

5.1 Initialisation

Lors de cette étape, nous cherchons a obtenir une segroentétiale du maillage. Cette segmen-
tation sera ensuite optimisée. Lidée est de faire unssance de régions a partir de points germes.
Les questions qui se posent sont : combien de germes notis7dliomment les positionner ?

Le nombre de points germes correspond au norhbde segments, qui correspond a son tour au
nombre déntites fillesde I'entite merea laquelle correspond le maillage de départ. Cette indion
est toujours présente dans I'ontologie.

5.1.1 Deétermination des points germes

Les informations de localisation sont trés utiles pouritammer les points germes, or ces infor-
mations ne sont pas toujours présentes dans |'ontologias Mistinguons donc deux cas.

Lorsque des informations de localisation sont disponibles
chaque axe d'un repére de I'espace est associé a un cai#lifinatomique, voir Figur8.12 Les
informations de localisation sont traduites selon ces eotions puis utilisees pour positionner les
points germes. Ainsi si nous prenons comme exemple le casndurf I'interrogation de I'ontologie
nous dit que I'entitéFemur a trois entités filles qui ont les nomsDiaphysis of the femur, Distal
epiphysis of the femur, Proximal epiphysis of the ferkimr cherchant les mots-clés des qualificatifs
d’orientation Proximal, distal, lateral, medial, efcdans les noms de ces entités, nous trouvons :
Proximal, distal Puisque cette orientation est associée a I’axeous cherchons donc dans notre
maillage deux triangles dont les barycentres ont les valminimale et maximale em Ces deux
barycentres sont deux points germes, et correspondennétésdistaleet proximalerespectivement.
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FIGURE 3.12:Utilisation des informations de localisation.

x (médial-latéral

Distal

Pour le troisieme point, nous prenons le barycentre dexgpgermes déja calculés (nous rappe-
lons que les points germes ne sont pas forcément sur leaga)illCette opération est répétée, dans le
cas général, jusqu’a I'obtention d’autant de pointsyggs que le nombre de segments.

Lorsque le point germe est trouvé grace a I'informatieratalisation, il est directement étiqueté
par le nom de Entité fille correspondante.

Lorsqu’aucune information de localisation n’est disponile :
I'ontologie ne nous donne que le nomiede segments. Nous appliquons l'algorithmekcmeans
pour obtenir les points germes. Puisque ces points ne pomdsnt pas aux entités anatomiques,
contrairement au cas précédent, leurs étiquettes sitialément des nombres allant de Na

5.1.2 Croissance de r égions

Maintenant que les points germes sont déterminés, etgimanir des segments connexes, nous
appliguons un algorithme de propagation par minimisatierdidtance distance-minimization floo-
ding), en utilisant une file de priorité comme suggéré faolen-Steinerd4 L'algorithme procede
de la fagon suivante.

Puisque un point germe ne se trouve pas forcément sur léagailpour chaque point germe
pi = (%, ¥i,2), nous cherchons le trianglg le plus proche. Nous insérons les trois triangligadja-
cents dl; dans la file avec une priorité égale a :

1 . -
P(T;,Ti) = —d(B;,B;), ou :d estla distance euclidienne,
j w e

B est le barycentre du trianglg, etB; celui deT;,
w; est le poids associé au poipt initialement 10.

Nous donnons aussi a chaque trianGlein “tag” numPGermeegal ai pour savoir par rapport a
guel point germe la priorité a été calculée.

Puis l'algorithme de croissance de régions consistar@réérativement la téete de la file (c’est-a-



5. UTILISATION DE L'ONTOLOGIE POUR LA SEGMENTATION DE MAILLAGES 85

dire le triangle avec la distance minimale) jusqu’a ce guilé soit vide. Pour chaque triangle retiré
nous regardons s'il est étiqueté. Si ce n’est pas le cas hibwonnons I'étiquette du point germe
indiqué par son tagumPGermeQuand la file est vide, tout triangle du maillage est étigue

La Figure3.13montre le résultat obtenu sur trois exemples : pour les geemiers des informa-
tions de localisation étaient disponibles, et pour lesteane aucune ne I'était.

Distal epiphysis
of femur

Intercondylar area
of femur

Diaphysis
of femur

Proximal epiphysis
of femur

Medial condyle
of femur

(@) (b) (c)

FIGURE 3.13 Segmentation initiale obtenue quand les informations daligation sont disponibles :
(a) femur, (b) épiphyse distale du féemur, et quand il ngdet pas (c) épiphyse proximale du femur.
Les étiquettes soulignées sont déduites des autres mienm&vidente.

Si les points germes sont étiquetés grace aux informsiile localisation, nous pouvons profiter
des propriétés desntites fillesindiquées par les étiquettes lors de la croissance denggPlus
précisément, si I'étiquette; donnée au poinp; indique uneentité fille qui a unetailleRelativg, on
metw; = tailleRelativg. Sinon,w; garde sa valeur initiale de 1.

a

(a) (b)
FIGURE 3.14 Segmentation initiale obtenue quand les points germes &tiqtietés, et la
tailleRelativeinscrite dans I'ontologie est utilisée comme poids : @hnéir, (b) épiphyse distale
du fémur. Les étiquettes sont identiques a celles degaréB.13

La Figure3.14montre le résultat d'utilisation des tailles relativesrone poids dans le cas du
femur (a) et de I'épiphyse distale du femur (b). Cettdisstion a &té possible car les points germes
pour ces deux cas étaient étiquetés. En comparaisoniatégure3.130u les tailles relatives n'ont
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pas été utilisees, nous constatons d’'une part queidation des tailles relatives donne une segmen-
tation initiale qui est plus proche du résultat final (varSection6, Figure3.20. D'autre part, les
relations d’adjacence obtenues peuvent étre diffesetamme dans le cas de I'épiphyse distale du
femur. La segmentation initiale obtenue sans utilisetddkes relatives ne satisfait pas les relations
d’'adjacence. En effet, I'entité Condyle latérat est adjacente a I'entité Condyle médiab selon
I'ontologie, et elles ne le sont pas selon la segmentatigure3.13-(b). En revanche, le fait d'utiliser
les tailles relatives a diminué la taille de I'entitéire intercondylaire> (en bleu) ce qui a créé une
frontiere commune entre les deux condyles et a ainsi adtiafrelation< adjacent to- entre ces deux
entités.

Le contraire, c’est a dire les relations d’adjacence sérifiges sans utiliser les tailles relatives et
ne le sont pas en les utilisant, est moins probable, calidatiion d’'une information de plus nous rap-
proche logiguement davantage de la segmentation reaerf€pendant, I'utilisation de ces tailles
ne garantit pas une segmentation initiale qui satisfasseslations d’adjacence.

5.2 Etiquetage

Le but de cette étape est de donner a chacun des segmeréiquagte (nom dntite fille). Le
meilleur étiquetage est celui qui correspond le mieux atorinations fournies par I'ontologie. Ces
informations comprennent :

e les informations de localisation : si elles sont disporsblalors certains segments sont déja

etiquetés a l'issue de I'étape d'initialisation, véilgure3.13;

e les relations d’adjacence : la relatieradjacent to- nous dit quelles entités sont adjacentes a

une entité donnée. Ces informations doivent étre réépedors de I'étiquetage ;

e l'attribut forme géomeétrique : le colt d’un étiquetagg défini comme la somme des colis

dattribution a un segmer§ de l'étiquettel ;. Si I'étiquettel; est une entité anatomique qui
a un attribut de type forme géomeétrique, alors le coltespond au co(it d'ajustement de la
primitive géométrique indiquée par I'attribut au segi®. Sinon, ce colt est nul. La fagon de
calculer ce colt est détaillee en sectoB.1

Puisque le nombre de segments a étiqueter est relatitgpedin (inférieur a 6 dans notre cas
d’entités anatomiques), nous avons choisi de tester ¢sLitiguetages possibles et de choisir celui qui
correspond au mieux a I'ontologie. C’'est-a-dire, paresi tiquetages qui satisfont les informations
de localisation et d’adjacence, nous choisissons le maidteax.

Nous distinguons trois cas :

e cas 1 : le résultat de I'étiquetage global satisfait ldati@ens d’adjacence, méme lorsqu'il est
déja fait pendant l'initialisation (grace aux inforriwats de localisation). C’est par exemple le
cas du femur, Figur8.13(a). Dans ce cas, nous poursuivons normalement a I'&taipante ;

e cas 2 : le résultat de I'étiquetage global ne satisfaitlpagelations d’adjacence, mais il est
fait pendant l'initialisation (grace aux informations bealisation). C’est par exemple le cas
de I'épiphyse distale du féemur, Figudel3-(b). Dans ce cas, et puisqu'il peut s’avérer qu'’il n'y
ait pas d’autre possibilité d’étiquetage global saissfat les informations de localisation (si un
seul segment reste a étiqueter apres l'initialisatiomus conservons cet étiquetage global et
poursuivons a I'étape suivante, mais aprées avoir jEné colt de cette segmentation initiale
en le multipliant par un facteur. Ce facteur est utilisé dans I'étape de I'optimisatidmesi de
1 si la segmentation satisfait les relations d’adjacenéesdahformations de localisation, et de
10 sinon (cf. Sectio®.3, Approche 2).;

e cas 3 : aucun étiquetage global satisfaisant les relatdadjacence n’est possible, et aucun
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etiquetage n’est fait pendant l'initialisation (abseddaformations de localisation). C'est par
exemple le cas de I'épiphyse proximale du féemur, Fighde3-(c). Dans ce cas, nous utilisons
une autre technique pour créer une segmentation inéiadeétée qui satisfasse I'adjacence.
La technique que nous utilisons afin d’obtenir une segmientanitiale étiquetée satisfaisant
I'adjacence dans le cas 3 est la suivante.

1. Nous choisissons I'entité possédant le plus grand neadvoisins (selon la relationadjacent
to > ) et nous utilisons I'algorithme dd§-means pour trouver autant de points germes que le
nombreN — 1 d’entités restantes. Puis nous lancons I'algorithmenisémum distance flooding
pour faire croitre les régions tout en respectant I'aglji@e. Avant d’étiqueter un triangle, nous
vérifions que cet étiquetage ne brise pas les contrairdeifadence entre régions.

Si on prend I'exemple de I'épiphyse proximale, I'entitéi @ le plus de voisins est le cou du
femur (< neck of the femue). Nous laissons cette entité de coté et faisons unesenoce de
régions a partir de seulement trois points germes (qooretant au nombre d’entités restantes).
Nous constatons sur la Fig@é&5(b) qu'il reste des triangles non étiquetés (en bleu)s. ce
triangles correspondent aux frontiéres entre les régiGes triangles ne sont pas étiquetés car
les trois entités ne sont pas voisines, et ne doivent dossaoler aucune frontiere commune.

2. Nous relangons l'algorithme deinimum distance floodinghais aprés avoir inséré tous les

triangles non étiquetés dans la file de priorité. Cettipé va faire grossir d’'une facon connexe
cet ensemble correspondant aux frontieres entre régmmsupposées étre voisines. L'étiquette
que I'on donne a la nouvelle région est le nom de I'entiiédée de coteé.
Le fait de laisser de coté I'entité avec le plus grand nadte voisins permet d’obtenir un
étiquetage qui a les plus fortes chances d’étre procheétiguetage correct. En effet cette
entité va correspondre au segment séparant les segmemts doivent avoir aucune frontiere
en commun, et qui sera donc voisin de tous ces segments. M@ cqite entité a de voisins,
plus cet étiquetage sera proche de I'étiquetage correctFigure3.15(c).

3. L'étape suivante consiste a trouver le dernier poiminge correspondant a la région obtenue
a I'etape précédente. Nous prenons le barycentre dgsdrares des triangles de cette région
comme point germe de la région.

4. La derniere étape lance la croissance de régions ausdés points germes étiquetés. Si les
entités indiquées par les étiquettes ont I'attritaille relative les valeurs de ces attributs sont
utilisées comme poids des points germes correspondamiiguae 3.15-(d) montre la segmen-
tation initiale obtenue a la fin de ce processus.

Greater trochanter

Head of the femur

Lesser trochanter

(@) (b)

(d)
FicurE 3.15 Technique pour obtenir la segmentation initiale la pluxepsble de satisfaire I'adja-
cence, appliquée a I'épiphyse proximale du fémur.
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5.3 Optimisation

Dans cette étape nous cherchons a maodifier la segmentatimte de maniére a optimiser la

forme des segments, mais sans modifier leurs relationsad@age. Les parametres de I'optimisation
sont les points germes. Ces parametres sont reprégeotdse dans I'algorithme d&[mari09) par
le vecteurx de dimensiorm= 4 x N tel que :

X= {X17y17217W17X27y27227W27 "'7XN7vazN7WN}

, 0U(X,Yi,z) sont les coordonnées 3D déme point, etv; est le poids associé a ce point.

Le colt que I'on cherche a minimiser est :

Z(]taille relative de $— tailleRelativg|) +C; ;

taille relative de $est la taille relative du segmeS§tpar rapport au maillage ;

tailleRelativg est la taille relative de I'entité anatomique indiquée PetiquetteL; inscrite
dans I'ontologie. Si cette information n'est pas dispaomilté difference n’est pas utilisée (rem-
placée par zéro) ;

Cij est le colit d'attribution a un segmefitde I'étiquettel ;. Nous rappelons que si I'etiquette
L; correspond a une entité anatomique qui possede uruaitiettype forme géométrique, alors
ce colt est le colit d’ajustement de la primitive géoima# indiquée par I'attribut au segment
S. Sinon, ce colt est nul.

L'algorithme utilisé pour I'optimisation est I'algorithe deGeneralized Pattern Searckioir Fi-

gure3.8 Nous distinguons deux approches pour l'utilisation désrinations fournies par I'ontolo-

gie.

Approche 1 : dans cette approche, a chaque itération de I'algorith@sanformations suivantes

de I'ontologie sont utilisées (cf. FiguR10) :

e |alocalisation :

les nouveaux points germes inclus dahsque 'on obtient en ajoutant/enlevafitd’'une co-
ordonnée de, doivent respecter les informations de localisation. Sjtidgération est tout de
suite considérée comme échouée et on continue aweslgvant ;

les relations d’adjacence :

si les nouveaux points germes respectent la localisatalgptithme dedistance-minimization
floodingest appliqué pour créer une partition pondérée de \@ir@roir section5.1). La seg-
mentation obtenue doit respecter les relations d'adjaceBinion, 'itération est toute de suite
considérée comme échouée et on continue avecsigivant ;

la taille relative :

si 'une desentités fillesa un attribut de typéaille relative, nous devons vérifier que la segmen-
tation satisfait cet attribut. Nous devons donc calcularrg®s segments (qui correspondent
aux entités ayant un attribuglative size le rapport de leur taille sur celui de I'ensemble du
maillage (qui correspond aghtite mere).

Puisqu’un tel rapport doit étre calculé a chaque itératil nous faut une maniére efficace de
I'estimer. Calculer la taille exacte prise par un maillage gn segment d’un maillage) est tres
colteux en temps; aussi, hous utilisons pour approches t@lle I'aire du maillage. L'aire
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A de chaque segment peut étre calculée au moment de laacrogsde régions : il suffit de
cumuler I'aire des triangles associés a chaque segmaire A de I'ensemble du maillage est
la somme des aires des segments. La taille relsailie relative de $pour un segmerth est

alors approchée p

La taille relative est utilisée a deux reprises :

— cette taille ne doit pas étre éloignée de celle inscfites I'ontologietailleRelativg pour
I'entité anatomique correspondant a I'étiquettedu segmeng. Nous calculons donc la
differencel|taille relative de $— tailleRelativg/|, si elle est supérieure a un certain seuil
(de 5% dans nos tests), l'itération est considérée corheuée et on continue avecxe
suivant ;

— la difference est aussi introduite dans le montant amig@r. Plus précisément, le caly
est multiplié partaille relative de $— tailleRelativg|. Ainsi, plus les tailles relatives sont
respectées, moains le colit de la segmentation est éleve.

Si la segmentation correspondant au vectéysasse tous les tests (localisation, adjacence, taille
relative) avec succes, son colt est calculé et I'allgoré@ continue comme précédemment expliqué en
section2.

Greater trochanter

Head
¥ s v
v W
Neck wé%
i
7
Lesser trochanter ——

| S5
E3

Neck of the femur
‘
Greater trochanter = Lateral condyle

Head of the femur Medial condyle  Intercondylar fossa
Distal epiphysis of femur Lateral condyle of femur Lesser trochanter

(a) (b) (c) (d)

FIGURE 3.16 (@), (b) et (c) segmentations obtenues pour le femurjptgse distale et I'épiphyse
proximale respectivement en utilisandBproche 1, (d) segmentation de réféerence.

Proximal epiphysis of femur

Diaphysis of femur Intercondylar area of femur

La Figure3.16 montre le résultat de cette approche sur trois maillagespdint fort de cette
approche est que la segmentation finale satisfait forcetasmelations d’adjacence et les informa-
tions de localisation si fournies. En revanche, elle est ttépendante de la segmentation initiale,
et peut négliger des solutions trés intéressanteses bllisent, méme a un triangle pres, 'une des
informations fournies par I'ontologie (localisation, adgnce).

Approche 2 : dans cette approche, les informations de I'ontologie stlig@ées en multipliant le
colt calculé a chaque itération par un factéura valeur def est mise a 1 si la segmentation satisfait
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les relations d’adjacence et les informations de locatinasi celles-ci sont indisponibles, sinon on
lui donne la valeur de 10. Ainsi, les segmentations insatiahtes sont pénalisées mais non rejetées.

Head —— Greater trochanter
P

' Vs

Neck W

)

}
Lesser trochanter —"

Diaphysis—— ;

al epir ’ i Greater trochanter -
Diaphysis of femur Intercondylar area of femur

Distal epiphysis of femur Lateral condyle of femur hessarbroshaniern

(a) (b) () (d)
FIGURE 3.17 (@), (b) et (c) segmentations obtenues pour le femurjdlgse distale et I'épiphyse
proximale respectivement en utilisardpBproche 2, (d) segmentation de référence.

S =—Lateral condyle
Head of the femur ’
Medial condyle Intercondylar fossa

La Figure 3.17 montre le résultat de cette approche sur les mémes ®titatomiques de la
Figure 3.16 Dans cette approche, on peut avoir une segmentation finaleegsatisfait pas l'une
des informations fournies par I'ontologie. C’est le cas’épiphyse proximale (Figur8.17-(c)) ou
I'adjacence n’est pas respectée : I'entitbesser trochanter ne devrait pas étre adjacente a I'en-
tité < Greater trochanter , et I'entité < Head of the femus ne devrait pas étre adjacente a l'entité
< Greater trochanter.

De plus, cette approche est plus coliteuse en temps queckderité\pproche 1, voir Table3.1
Le tableau Table3.1 montre les temps de calcul sur un ordinateur muni d'un psmesintel(R)

Entte Approche 1 Approche 2
Nombre d'itérations| temps (s.)] Nombre d'itérations| temps (s.)
Féemur 19 877.84 19 105958
Epiphyse distale 27 26609 23 23245
Epiphyse proximale 24 267.38 25 35403

TABLE 3.1:Tableau de comparaison entre les deux approches.

Core 2CPU 2.00 GHz. Nous constatons que pour le méme naitalg méme nombre d'itérations,

I'approche 2 prend légerement plus de temps que I'apgraciCela s’explique par le fait que chaque
iteration dans I'approche 2 amene a un calcul du co@itsaju’une itération dans I'approche 1 qui
produit une segmentation insatisfaisante va étre eej@tant le calcul du codt.

Puisque les informations d’adjacence sont toujours ptésedans l'ontologie, nous pouvons ad-
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mettre que la segmentation initiale respecte toujours rfesmations. Pour cela, nous choisissons
d'appliquer l'approche 1pour optimiser cette segmentation initiale sans perdredpact des rela-
tions d'adjacence, et en gagnant du temps. Le point faiblagproche 1 est qu'une segmentation
trés intéressante mais qui ne satisfait pas les relat@tjacence (méme a un triangle pres) ne sera
pas du tout prise en compte. Ainsi, nous pouvons nous rainsuavec la segmentation initiale. Pour
conclure, nous pouvons dire que le choix entre ces deux elpgsoest la réponse a la question :
guelle information de I'ontologie est plus fiable et pluspestée par notre méthode : les relations
d’adjacence ou le colit basé sur la forme et la taille redati

5.3.1 Co(td'ajustement d’'une primitive g éométrique a un segment

Si I'étiquetteL ; donnée a un segmeSt correspond a une entité anatomicque qui a un attribut de
type forme géomeétrique, le co; est le colt d'ajustement de la primitive géométriqueiuée
par la valeur de forme géométrique au segntnNous rappelons que la valeur de cet attribut est
choisie parmi les primitives suivantes : plan, spherandyé, et cone. Nous avons testé deux fagons
de calculer/approcher le colt d’ajustement d’une de desitiyes a un segment de maillage.

En utilisant I'analyse par composantes principales (ACP)

Simari etal. [Simari0g utilisent des fonctions d'objectif basées sur I'analyse composantes
principales. lls calculent la matrice de covariance desmsets du segmerg SoitV le vecteur dep
sommets du segmesf la matrice de covariance de ce vecteur est définie ainsi :

Var(vi)  couVvi,Vo) ... COVV1,Vp)
Sy = COV(V.Z’ Vi) :
cov(Vp, V1) e ... Var(vp,vp)

,ouVvar(v) = 3; (fv) —v_)(fv) —W)T etcovvy,v2) = 0 quandv; etv, sont indépendants. Cette matrice
est symétrique, et ses valeurs propres sont nulles ouvassit

Les racines carrées des valeurs propsesl@, scale, scalg) de cette matrice sont ensuite uti-
lisees pour définir les fonctions d'objectif. Certaines @ks fonctions peuvent étre utilisees pour
décrire d’'une fagon approximative des primitives getmues. Voici les primitives géométriques
existantes dans 'ontologie ainsi que les fonctions d'clifigue nous reprenons pour évaluer le colt
d’approximation par un segmegt

e Cylindre : puisqu’un cylindre possede une direction peiyi€e et que les deux directions ortho-

gonales sont indifféerenciées (section transversatailgire), nous pouvons choisir la fonction
narrow(S) pour estimer le colt d’approcher le segm8&miar un cylindre. Nous rappelons la
définition de cette fonction :

Sscale + Sscalg
Sscalg

narrow(S) = 0.5( )

La direction privilégiée correspond a une valeur proglexyée par rapport aux autres, c'est-a-
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dire :
Sscale Sscalg
e
Sscalg <5 Sscalg <
N O.SSscaIQ . ’SSscaleg
Sscalg Sscalg
= narrow(S) < 1

Sscalg > Sscale et Sscalg >> Sscalg =

<1

La valeur de cette fonction sera donc trés petite dans Id’oascylindre allongé et fin.
e Sphére : dans ce cas, il n'y a pas de direction privilegéé fonctioncompactS) est utilisée.
Elle est définie de la maniere suivante :

compactS) = 1— narrow(S)

Contrairement au cas d'une direction privilegiée, isifimis valeurs propres sont trés proches,
c’est-a-dire :
Sscale Sscalg

Sscalg 7 Sscalg
ESscaIQ :Sscaleg N

“Sscalg ' Sscalg
= narrow(S) ~ 1

Sscalg ~ Sscale et Sscalg ~ Sscalg =

= 1—narrow(S) < 1
= compactS) <« 1

La valeur de cette fonction est donc nulle dans le cas d’'uhersparfaite.
e Plan : un des trois axes principaux (correspondant a lauvgdeopre la moins élevée) est
presque inexistant par rapport aux deux autres, nousam#idonc la fonction :

)

L'axe inexistant correspond a une valeur propre tréesgetr rapport aux deux autres, c'est a
dire :

Sscalg . Sscalg
Sscalg Sscale

flat(S) = 0.5(

Sscalg Sscalg

e
Sscalg <5 Sscale
ESscaIQ :SscaIQ

“Sscalg + “Sscale
= flat(S) <« 1

Sscalg <« Sscalg et Sscalg <« Sscale =

<1

<1

La valeur de cette fonction est donc nulle dans le cas d’um péafait.

e CoOne : pour cette primitive, nous n'avons pas trouvé detfon basée sur les valeurs propres
pour estimer le colt. En effet, on ne peut pas caractarisebne uniquement a partir de 3 axes
principaux.

En utilisant I'erreur entre le segment et la primitive la mieux ajustée au segment

L'idee est de trouver la primitive qui approche le mieux &gment, puis de considérer I'er-
reur d'ajustement, c’est-a-dire la somme des distances &5 sommets du segment et la primi-
tive trouvée, comme le colt de la segmentation. Nous nommsres basés sur le travail d’Attene et
al. [Attene0§ pour a la fois trouver la primitive la mieux ajustée a wgment et puis calculer le colt
d’'ajustement. Voici le détail, par primitive.
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e Dans le cas du plan, on calcule la matrice de covariaoggdes sommets du segmedit

— a(vi)vi
cow =Y av)(vi—v(v—v)T, v==2""Ud
2 8= 3 alu)
, 0UV; est un sommet, et(v;) est 'aire limitée de Voronoioronoi stricted arepdu sommet
v; 4. Dans le cas ol tous les sommets ont la mé@me importande aiet est mise & 1 pour tous
les sommets.

Le meilleur plan approchant le segment passewaat sa normaldi est le vecteur propre
correspondant & la valeur propre minimalecos,.

L'erreur d’ajustement peut étre alors calculée commemarae pondérée des distances au carré
entre les sommets du segment et le plan :

L2 =Y a(vi)(A- (v —V))?

e Dans le cas de la sphere, notdhBensemble des pointés, i, z) du segment, et(x — c)? +
(y—cy)?+(z—c;)?— R? =0, 'équation implicite de la sphére dont le centre(egtcy,c;) et le
rayon esR. La distance euclidienne au carré entre un ppirdt la spheré&pest de la forme ;

2

(.5 = (/X 007 + (1~ G+ (2 -~ R)

Trouver la sphere la mieux ajustée aux poftonsiste a trouveicy, ¢y, ;) etRqui minimisent
la somme des distances des points a la sphere :

min <z d2(Di,Sp)>

Les auteurs deAttene0§ proposent de réécrire I'eéquation implicite de la sghde la fagcon
suivante :

XY+ 2+ 0P+ 6%+ 67— 20k — 20,y — 2¢,z— RP =0
ou sous forme vectorielle :
Cx
[2x 2y 2z 1] 2 =X 4y + 2
R -~
ou les inconnuesy, ¢y, ¢y, etRsont isolées dans un vecteur. En remplagayetz par les coor-
données des point d&nous obtenons le systeme d’équations linéaires dert@aé suivant :

Aw= Db,
ou :
2 2y1 2z 1 x§+y§+§ Cx
2X 2z 1 X5 +VY5+
= 22}_/2 2 ,b:Zy,ZZ,etW: S
: : Cz
2 2 22 1 4 y2 42 R-cG-¢-¢

4. cette aire est un tiers de la somme des aires des triangldets &; et appartenant au segmeht
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La solution d’un tel systtme est donnée par= (ATA)~1b. Selon Attene04, cette solution
est une bonne approximation de la meilleure sphére papsanin groupe de points, surtout
guand le nombre de points est élelZéant donnée la meilleure sphere passant par les sommets
du segment, I'erreur d’approximation est ensuite calculée commedmmme pondérée des
distances au carré entre les sommets et la sphére :

L?=" a(w)(||vi —cll2— R)*

Dans le cas du cylindre, I'idée est de trouver d’abord I'dxecylindre. Pour cela, notons que
pour un ensemble de triangles d’'un cylindre parfait, laatayh de normales serait presque
nulle dans une direction. Il nous faut donc la directigpour laquelle la variation des normales
des triangles du segmeaiest minimale. Pour trouver cette direction, une matricecdaigance
des normales est calculée ainsi :

Cow = ) |alB(e)ad’

g est une aréte interne du segment,
|&| est sa longueur,
g est un vecteur unitaire parallélesa

et Bg est I'angle entre les normales des deux triangles partage§positif si convexe,
négatif si concave).

La direction pour laquelle la variation est minimale est éeteur propre correspondant a la
valeur propre maximale de la matriCev. L'axe du cylindre étant trouvé, il reste a déterminer
le rayon et le centre du cylindre. Ce probleme se réduitrablpme d’ajustement d’'un cercle
en projetant les sommets du segment sur le plan dont la neestd et qui passe par le centre
de massen, du segment. Soit la base orthonormés, &, €, > ou &, etg, peuvent étre les deux
autres vecteurs propres de la mat@m@s, ou n'importe quelle paire de vecteurs orthogonaux
entre eux et aved. On transforme chaque sommeend (Vi) =< (Vi — Cm)&, (Vi — Cm)§, >.

Le centre(cy,cy) et le rayonr du meilleur cercle passant par les poifts;) peuvent étre
trouvés d’'une fagcon similaire a celle utilisée pourutrer la meilleure sphere, en diminuant
la dimension de un. Le centre du cylindre est trouvé enamesformant le centre du cercle :
C = Cm+ &Cx + &,Cy.

Maintenant, ayant trouvé la directiaf le centrec, et le rayonr du meilleur cylindre, nous
pouvons calculer I'erreur comme la somme pondérée démndiss au carré entre les sommets
et le cylindre :

L2 =" aw)(l|(vi —©)-fil2—r)?

Le cas du cbne n'est pas encore traite. Néanmoins il testeéme type de probleme que
pour le cylindre et la sphere. Les parametres du cOne smmtaxe, son origing(x,y, z), et
I'angle o formé par I'axe et une génératrice. On trouve d’abordigec (plus exactement, les
parametres du cones) qui minimise la somme de distancesaemets du segment au cone.
Puis l'erreur d’ajustement est la somme des distances demests du segment au cofe
L'ajustement d’'un cbne a un nuage de points a été tpatéSchnabeédt al. [schnabel200]7en

se basant sur le principe de RANSAC.
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Reésultats

]
I

Greater trochanter

Lesser trochanter —\{, 3

Diaphysis——

Neck of the femur

Proximal epiphysis of femur Medial condyle of femur Greater trochanter
Diaphysis of femur Intercondylar area of femur Head of the femur Medial condyle Intercondylar fossa
Distal epiphysis of femur Lateral condyle of femur Lesser trochanter
(b) (c) (d)
I .
Y
Proximal epiphysis of femur Medial condyle of femur Neck of the femur
i i Greater trochanter
Diaphysis of femur Intercondylar area of femur Head:of the famur
Distal epiphysis of femur Lateral condyle of femur Lesser trochanter
(e) ) @

FIGURE 3.18 (@), (b) et (c) segmentations obtenues pour le femurjptgse distale et I'épiphyse
proximale respectivement en utilisant I'ACP. (d) segmiatede référence. (e), (f), (g) segmentations
obtenues en utilisant I'erreur d’ajustement.

La Figure3.18 nous montre les résultats obtenus pour le femur, I'g@pldistale et I'épiphyse
proximale du féemur respectivement, en utilisant les de@thwdes de calcul du codt décrites ci-
dessus et Approche 1 pour I'optimisation. Nous pouvons constater que les tasikont presque
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identiques dans le cas du femur. Cela peut étre expliguéegdait que le cylindre (selon 'ontologie)
gue I'on cherche a ajuster pour le diaphyse du femur a umeg@llongée et étroite, ce qui est bien
capturé par la fonction d’objectivearrow() et donc I'erreur approchée par cette fonction (dans le cas
de I'ACP) est tres petite, comme celle calculée par lasgeonéthode.

On constate en revanche que les résultats sont loin dsétriaires dans le cas de I'épiphyse
distale. Ici, I'aire intercondylaire du femummtercondylar area of femqrest approchée (selon I'on-
tologie) par un cylindre, or ce cylindre n’est ni étroit diomgé. Pour cette raison, l'utilisation de
la fonctionnarrow pour calculer le colt fonctionne moins bien que I'utilieatde la recherche du
meilleur cylindre.

En conclusion, la deuxieme méthode est plus précises augisi souvent Ieégerement plus colteuse
au niveau du temps de calcul. Le tabl&anous montre les temps de calcul pour les deux méthodes
sur les trois entités sur un ordinateur muni d’'un proceskgal(R) Core 2CPU 2.00 GHz.

Entite _ AC_P Erreur d’ajgstement
Nombre d'itérations| temps (s.)] Nombre d'itérations| temps (s.)
Féemur 19 87784 7 62062
Epiphyse distale 27 26609 16 36970
Epiphyse proximale 24 267.38 12 377.84
TABLE 3.2: Tableau de comparaison entre les deux méthodes de calcalidu

Nous constatons que la méthode utilisant I'erreur d’ajuent s’acheve en moins d’itérations que
celle utilisant I'analyse par composante principale. Branehe, méme avec un nombre d’itérations
inférieur, le temps de calcul de cette méthode est sepéri

Puisque les primitives que I'on cherche a ajuster sord dég approximations des formes des
entités anatomiques, nous choisissons de calculer keeroitilisant I'erreur d’ajustement car il est
plus précis que celui basé sur I'ACP.

5.4 Hiérarchie

La derniére étape de notre méthode consiste a profitectdment d’une relation trouvée dans
I'ontologie. La relation< part of > non seulement nous énumeére &tites fillesde I'entite nmere
correspondant au maillage de départ, mais aussi nous pderntinuer la segmentation, en des-
cendant la hiérarchie anatomique représentée parredaitéon. Une fois le segment correspondant a
uneentite fille déterming, il sert de variable d’entrée (i.eeulitt mere) pour une deuxieme applica-
tion de la méthode de segmentation. Ceci permet de le ségnieson tour, et ainsi de suite jusqu’a
arriver aux entités feuilles, i.e. sans descendant darelddon. Nous pouvons ainsi calculer toutes
les parties et sous-parties d’'un organe, jusqu’a la pltisepgartie décrite par I'ontologie, et obtenir
unesegmentation Brarchique

La Figure3.19nous montre comment la hiérarchie anatomique est suivie fpouver toutes les
parties et sous-parties du féemur.
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Proximal

epiphysis, »
of femur

Ne: k)ft\ fermur

Lesser troc| r«."l ter

Diaphysis

of femur (pasderfils)

- D|5.ta'.: . Medial condyle of femur == -4
e?-lfp ysls Intercondylar area of femur
orremur Lateral condyle of femur=—-— 4

FIGURE 3.19:Suivi de la hiérarchie de I'ontologie.
6 Résultats

6.1 Comparaison avec d’autres m éthodes de segmentation

D’abord, nous faisons une bréve comparaison entre urtaéfibtenu avec notre méthode et
ceux obtenus en utilisant d’autres méthodes de la litieza Pour cela, nous avons appliqué notre
algorithme ainsi que trois autresAtfene04, [Lavoue03, [Tierny07], pour segmenter le femur. La
figure 3.20montre les résultats.

Htad b Greater trochanter
o ’
o
Neck = s l
%
)
Lesser rochanter ——
)
Diaphysis—— ]
|
= Lateral condyle

Medial condyt Intercondylar fossa

(@) [Attene0§  (b) [Lavoue0% (c) [Tierny07]  (d) Notre méthode  (e) Réféerence
FIGURE 3.20:Comparison entre plusieurs méthodes de segmentatioa suzdele du féemur.

Pour que la comparaison soit la plus juste possible, noussafaurni aux autres méthodes les
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parametres que la ndtre trouve automatiquement danwlagie. Pour I'algorithme d’ajustement
des primitives Attene0§, nous avons fourni le nombre de segments (3) et les typesimdtipes a
utiliser qui sont les formes géométriques trouvées dfansologie (cylindre). Pour les deux autres
méthodesllavoue05 Tierny07, le seul parametre a fournir était le nombre de segments

Bien que la comparaison entre les differentes méthodeggimentation ne soit pas évidente, et
gu’elle fait méme l'objet de plusieurs travaux de rechescfChen09 BenhabilesOp notre résultat
semble correspondre le mieux aux entités anatomiqueenetdes, voir le femur de référence Fi-
gure3.20(e). En effet la limite entre le diaphyse et I'eépiphysexinwale n’est pas bien placée dans
le résultat deAttene0§. La méthode de LJavoue0j ne segmente pas entre le diaphyse et I'épiphyse
distale, alors que la limite entre ces deux entités est taakp avec la méthode d&i¢rny07. Cela
est attendu, puisque notre méthode profite d’'informatépresles autres n’ont pas : la localisation, les
relations d’'adjacence et la taille relative.

6.2 Segmentation d’autres mod éles

Nous avons également testé notre méthode de segmentatidée par ontologie sur d'autres
modeles, non issus du domaine de I'anatomie. Nous avonsifowanuellement les informations
qui se trouvent normalement dans I'ontologie : le nombre etgrents, leur étiquette, leur forme
géomeétrique, leur taille relative, et les relations {gaeénce. Cependant, il n'était pas possible de
fournir les informations de localisation manuellements @dormations se trouvent implicitement
dans les noms des entités anatomiques (étiqueitesause de 'absence des informations de loca-
lisation, les points germes pour la croissance de régioh&té trouvés en utilisant K€-means, cf.
Section5.1.1 La Figure3.21 nous montre les résultats obtenus ainsi que les informatiournies
manuellement.

Le fait d'utiliser des primitives géométriques qui capitbien la forme des segments aide notre
méthode a trouver une segmentation satisfaisante. B fltilisation des tailles relatives et des
relations d’adjacence permet d’'une part de commencer gaboime segmentation initiale, et d'autre
part d’accélérer la méthode. Le tableau Tahi@montre les temps de calcul pour tous les maillages.
L'approche utilisee pendant I'optimisation esfiproche 1 et le colt d'ajustement est calculé en
utilisant I'erreur d’ajustement d’'une primitive.

| Maillage | Nombre de sommets Nombre de segmentsNombre d'itérations| Temps s||
Fémur 25002 3 7 62062
Epiphyse distale 5304 3 16 36970
Epiphyse proximale 7652 4 12 37784
Table 13206 5 19 446603
Vase 13920 2 10 35237
Vase 13920 3 10 82500

TABLE 3.3: Tableau de temps de calcul.
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Haut plane 0.68 Cou cylinder | 0.15 Cou cylinder | 0.15
J1 cylinder | 0.08 Corps sphere | 0.85 Corps Sphere | 0.80
J2 cylinder | 0.08 Base Plane 0.05
J3 cylinder | 0.08
Ja cylinder | 0.08

FIGURE 3.21 Résultats sur d’autres modeles. Les lignes en jaune bkt sont les segments qui
sont voisins a tous les autres. Les autres ne sont mutweitgpas voisins.

Le temps de calcul dépend de plusieurs facteurs :

e le nombre de segments : nous constatons sur le taBl8aue pour le méme maillage (Vase),
la segmentation en 3 segments prend plus du temps que céllsegments. En effet, chaque
itération de 'algorithme d’optimisatioreneralized Pattern searfhonsiste a tester les colts
de segmentation obtenus en testant Ig$12, m= 4 x nvoisins des points germes correspon-
dant auxn segments;

¢ les formes géométriques : si elles sont présentesplitigme prend plus de temps que dans le
cas de leur absence. De plus, le temps pour trouver le cajitstement d’un cylindre est plus
elevé que celui pour ajuster un plan ou une spheére;;

e les informations sur la localisation et I'adjacence : lagance des informations sur la locali-
sation et I'adjacence permet de rejeter des segmentaterdapt I'itération avant de calculer
leur colt, ce qui diminue le temps de calcul ;

e le nombre de sommets : plus il y a de points (sommets) a ajastee primitive, plus le temps
de calcul augmente.
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7 Discussion et perspectives

7.1 Résumé

Au sein de ce chapitre, une méthode de segmentation dexgeslh été présentée. Cette méthode
est basée sur Il'utilisation de connaissanaggsriori organisées sous la forme d’'une ontologie. Le
but est d’'identifier les partieefitites fille§ d’'un organe éntitt nmere) en segmentant le maillage le
représentant en sous-maillages.

L'ontologie choisie pour guider la segmentation esWlyCorporisFabrica- . Bien que< My-
CorporisFabrica- soit une ontologie récente, nous I'avons choisie car elftdaeile a utiliser et a
enrichir.

Avant ['utilisation de I'ontologie pour produire la segntation, un enrichissement de I'ontolo-
gie était nécessaire ( Sectidh Deux types d’informations ont été ajoutés a lI'ongio: la forme
géomeétrique approchée d'un organe ou d'une de ses pagtisa taille relative. Chaque entité ana-
tomique (organe, partie d’organe) est approchée par umdtige géomeétrique simple : plan, sphere,
cylindre et cbne, ou un ensemble de ces primitives. Puigilla d’uneentit fille par rapport & son
entitt nereest inscrite dans l'ontologie. Ces deux informations sgmitaes sous forme d’attributs.

Ces informations< ajoutées- et les informations déja existantes dans I'ontologien{aaes
entités, relations d'adjacence et informations de lsa#ibn) sont ensuite utilisees pour guider la
segmentation. La technique utilisée pour la segmentasbta croissance des régions (Sectdh?).

Si les informations de localisation sont disponibles,seflent utilisees pour placer les points germes,
sinon ceux-ci sont placés en appliquant I'algorithme idemeans. Chaque point est alors associé a
uneentit fille et il prend comme poids la taille relative de cette entitéllsi existe, 1 sinon. Puis la
croissance de région est lancée et une segmentaticalérast obtenue.

Ensuite, la segmentation est optimisée en cherchant inimsar son colt (Sectiof.3). Le colt
d'une segmentation est la somme des colts d'associatentid’ fille a chaque segment. Ce colt
est la somme du colt d’ajustement a la primitive géoimétr décrivant cette entité d’'une part, et la
difference entre la taille relative de I'entité (inseridans I'ontologie) et celle du segment (calculée
par rapport au maillage) d’autre part. Si'une de ces infitiams (forme géométrique, taille relative)
n'est pas présente dans I'ontologie, le colt associé.est

L'optimisation est faite en utilisant I'algorithm@eneralized Pattern Search chaque itération
de cet algorithme, une nouvelle segmentation est produitieplacant les points germes d'un gas
Si cette segmentation satisfait les informations de leatitin et d'adjacence, son colt est calculé. Si
le colit est inférieur au codt inscrit, I'itération egussie, la nouvelle position des points germes est
prise, le nouveau codt est enregistré et le pas est denidimon, l'itération a échoué, et le pas est
augmenté. L'algorithme s’achéve quand le pas tombe esedis d’'un certain seuil.

Finalement, toutes les opérations sont répétées pagueentit fille trouvée, pour identifer les
sous-parties, en suivant la hiérarchie de I'ontologie(ia 5.4).
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7.2 Perspectives

Les résultats obtenus sont trés prometteurs, que ceatitld domaine médical ou au-dela (Sec-
tion 6). Cependant, des améliorations sont envisageables Issldeux axes suivants :

1. Au niveau de l'ontologie : les informations déja pr&es dans I'ontologie et celles que nous
avons ajoutées sont tres utiles pour la segmentationeri@izmt, davantage d’informations
peuvent encore améliorer celle-ci. Par exemple, le fapptocher une entité par une pri-
mitive géomeétrique peut étre plus ou moins précis sdlemtité et la forme géométrique.
Pour concrétiser cette information, on pourrait assaiehaque forme géométrique un poids
représentant la fiabilité d’approcher I'entité par eefibrme. Ce poids pourrait étre ensuite
intégré dans l'optimisation en multipliant la fonction dolt d’ajustement de la primitive par
ce poids.

2. Au niveau de la segmentation :

e intégration d'autres relations : pendant la segmentatimus profitons de deux relations
inscrites dans I'ontologie fait partie deet adjacented. D’autres relations pourraient étre
prises en compte pendant la segmentation. Par exempléatimmeentre I'entitéEpicondyle
latéral du €muret I'entité Face laérale du condyle ld@ral du #murest plus complexe que
la simple relation« adjacente & . Ces deux entités filles de I'enti@ondyle lagral du £mur
sont I'une sur l'autre. Ce type de relation devrait étreut§aa I'ontologie et pris en compte
lors de la segmentation ;

e optimisation des frontieres : les résultats obtenus sestproches de nos attentes, mais les
frontiéres requierent une petite amélioration. Cattéléoration pourrait &tre faite en utilisant
par exemple des informations de courbure ;

e méthode de segmentation : nous nous sommes largemeneémsigi la méthode de Simari
et al. [Simari0g pour faire la segmentation. Or, une autre technique peetekvisageable.
Le fait de commencer par une segmentation initiale quifsdtiees informations fournies
par I'ontologie, peut faire penser a une optimisation cuasiste a bouger les frontieres
entre les segments sans utiliser les points germes. Nowspaupar exemple, commencer
par le segment correspondant le moins aux criteres (taildtive, colt d’'ajustement,...), et
essayer d’'améliorer ses frontieres en ajoutant/entedas triangles qui font les frontieres
du segment. De plus, la croissance de région utilise lantist euclidienne au point germe
(triangle) pour étiqueter les triangles (Sectld.?. Cependant, des criteres dépendant de
la forme géométrique potentiellement incluse dangjidtte d’un point germe peuvent étre
utilisés [Li09].

Finalement, plus de tests sur une variété d’'organes smdssaires pour valider la méthode

de segmentation. Une comparaison quantitative entrestdtaé de notre méthode et celui fait

manuellement par un anatomiste d’une part, et celui dessanitethodes d’'ajustement de primi-
tives d’autre part montrera 'intérét de l'utilisatiore lontologie pour guider la segmentation.

8 Conclusion

Dans ce chapitre une autre utilisation des connaissangesri a été présentée. Contrairement au
cas d'utilisation du chapitre précédent (cf. ChapBreou les connaissancagriori ont été présentées
sous forme de graphe, une représentation plus compleke @ééessaire pour la segmentation du
maillage : une ontologie.
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A notre connaissance, I'idée d'utiliser une ontologie pguider une segmentation est abordee
ici pour la premiére fois. Or, cette idée s'avéere trakeutar bien souvent la segmentation “idéale”
d’'un maillage dépend du domaine d’'application. Il est guesimpossible de trouver une méthode qui
donne les résultats souhaités pour toutes les appisagivistantes. Il semble donc logique de décrire
d’'abord le résultat attendu sous forme d’ontologie, puigilser cette description pour guider la
segmentation effective.

Le domaine médical, et plus spécifiguement I'anatomietéachoisi pour cette application pour
plusieurs raisons. D’abord, il s’agit d'un domaine ou lemmaissancea priori sont disponibles
et formelles. Ensuite, le fait de trouver les sous-parties @rgane automatiquement posseéde de
nombreuses applications potentielles, que cela soit drepédagogiques ou pour I'ajout de parties
invisibles sur les images initiales.



Conclusion

L'imagination est plus important que le savoir.

Albert EINSTEIN

E MEMOIRE décrit des travaux réalisés pour deux applicationsicades distinctes, mais
avec le point commun de l'utilisation de connaissancesoamguesa priori. Le but de
la premiéere est la quantification et la localisation diaigmes, et la deuxieme concerne
la segmentation de maillages pour l'identification desigsud’'un organe.

Puisque les connaissancagriori sont utilisées differemment dans ces deux applicatitens,
représentation est differente. En effet, la représiemale connaissancespriori est tres liee a I'ap-
plication envisagée.

Pour la premiere application, I'analyse d’anévrismessimple graphe représentant I'arbre vasculaire
sain était suffisant pour la tache de localisation d'aisaves.

Pour la segmentation de maillages, une ontologie éta#ssaire pour modéliser toutes les connais-
sances dont on a besoin pour guider I'algorithme de segtimmta

Dans ce qui suit, nous résumons tout d'abord les contahatile cette these, puis nous proposons
des pistes de travaux futurs, avant de conclure.

Résum é des contributions

La localisation d’an évrismes

La localisation d’anévrismes est la derniere étape daeschaine de traitement de l'arbre vas-
culaire segmenté du patient et représenté sous formexaésv Les étapes de cette chaine, entierement
automatiques, sont : I'extraction des lignes de centre @iss@aux sanguins, la détection d’anévrismes,
la quantification d’anévrismes et la localisation d’am&wes. Si chacune de ces étapes prise independamme
a dgja fait I'objet de travaux de recherche, le fait de lesilsiner ensemble dans le contexte de la
détection, quantification et localisation d’anévrisneeg a notre connaissance, nouveau.

Dans I'etape d’extraction des lignes de centre des vaissemus proposons un algorithme basé
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sur I'algorithme de Dijkstra pour extraire la ligne de cenprincipale. Au lieu d'utiliser la distance
euclidienne, nous proposons une fonction de distance eperti de la profondeur des voxels (leur
distance au bord de 'objet), et qui garantit ainsi une ligaeentre bien centrée. Ensuite, I'algorithme
est répété pour extraire les branches successivemeanstl’ordre décroissant de leur longuedr.
chaque itération, tous les voxels du centre (la ligne jade et les branches extraites) sont considérés
comme source. Cette considération permet d’avoir desecaoms nettes et intuitives entre les lignes
de centre des vaisseaux. Le résultat de cette étape estdietie de I'arbre vasculaire sous la forme
d'un arbre (graphe avec une racine et sans cycle).

Pour I'étape de détection automatique d’anévrismess pooposons de differencier les vaisseaux
des anévrismes en étudiant leurs diameétres. Un vaissesmea forme tubulaire, aussi son diametre
est presque constant. En revanche la forme irréeguliare ahévrisme fait que son diameétre est loin
d’étre constant. Nous proposons une fonction quadrapgue étudier I'évolution du diamétre d'une
branche (qui peut étre la ligne de centre d’'un vaisseau on dhévrisme), puis en observant les
coefficients de cette fonction, nous pouvons distingueredas anévrismes et les vaisseaux.

Lors de I'étape de quantification, nous déterminons letde I'anévrisme et donnons automati-
guement des mesures sur I'anévrisme : sa taille, sa longo@ximale selon I'axe horizontal, etc.

Finalement, pour la localisation d’anévrisme, nous comgoas par extraire le graphe représentant
I'arbre vasculaire du patient. Puis nous faisons une miseoerespondance entre I'arbre obtenu et
des graphes de référence représentant un arbre vascsdan avec plusieurs niveaux de détails. Le
résultat est le nom du vaisseau porteur de I'anévrisme.

La segmentation de maillages guid ée par une ontologie

Le but de cette application est d’identifier sur un maillaggrésentant un organe donné les parties
et sous-parties de cet organe. Les connaissanpggsri pour cette application, étant assez complexes,
sont représentées dans une ontologie. L'ontologie amgtee utilisée (MyCorporisFabrica) contient
des informations tres utiles pour la segmentation comreenombre de parties de 'organe, le nom
de chaque partie, et les relations d’adjacence.

Cependant, et pour avoir un meilleur résultat, nous prop®si’ajouter plus d'informations a
I'ontologie. La premiére connaissanaepriori que I'on propose d’ajouter est la forme géométrique
d’un organe. Nous avons trouvé, aprés discussion avenatomiste, qu’'une entité anatomique (or-
gane, ou partie d'un organe) peut &tre approchée par uptusieurs primitives géométriques. Pour
cela, nous avons ajouté l'attribut “forme géométriqad’ontologie.

Un autre attribut que nous avons ajouté a I'ontologie &saille relative. Cet attribut nous donne la
taille relative d’une entité par rapport a I'organe dolie éait partie.

Pour identifier les parties d’un organe sur un maillage legsgntant, nous proposons un algo-
rithme de segmentation de maillages qui profite de toutesfiesnations trouvées dans I'ontologie.
L'algorithme proposé considére la segmentation commerahleme d’optimisation, comme la plu-
part des algorithmes de la littérature. La differencettiau fait qu'a chaque étape (segmentation
initiale, et optimisation) et pour la fonction de critéraegl’on cherche a optimiser, I'ontologie est
utilisée pour choisir les parameétres quand cela est lplessi

La fonction de critére (le montant a minimiser) dépend’éequetage, c’est-a-dire I'entité as-
sociée a chaque segment. La fonction est la somme des d@liquetage de chaque segment. Le
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colt d’association d’'une entité a un segment est le di@jtistement de la primitive géométrique,
précisée par I'attribut “forme géométrique” de I'datiau segment. Si la forme n’est pas précisée, le
codit est nul. S’ajoute a ce codlt, la difference entrailietrelative de I'entité inscrite dans 'ontologie
et le ratio entre 'aire du segment et celle du maillage cetmpl

La premiere étape de l'algorithme concerne la segmentatitiale. Une croissance de régions
est faite pour obtenir cette segmentation. L'étiquetagjeobtenu soit lors du placement des points
germes (en profitant de I'information de localisation ésirdes noms des entités), soit les points
germes sont d’abord placés en utilisant I'algorithmeKdmeans, puis ils sont étiquetés d’une fagon
a minimiser la fonction de critére et en respectant lesticas d’adjacence.

La deuxieme étape consiste a utiliser I'algorithmeGameralized Pattern Seargiour optimiser
la segmentation obtenue initialement. Lors de cette étapes utilisons I'ontologie pour éliminer
toute segmentation qui ne satisfait pas les relations aladjce fournies par I'ontologie.

Travaux futurs

Localisation d’an évrismes

La méthode que nous proposons a réussi a détecter,ifigrattius les anévrismes sacciformes
présents dans un groupe test de vingt patients. Ce groupeffitepas pour couvrir tous les cas cli-
nigues possibles. De plus, la localisation est possiblees@nt quand une hémispheére est prise en
compte. Si les deux hémisphéres sont présentes, I'adlsi@ilaire contiendra un cycle correspondant
au polygone de Willis, alors que la présence de cycle n'astguise en compte par 'algorithme de
squelettisation car il produit un squelette sous formeld&asans cycle. Par conséquence, la localisa-
tion n'est pas possible car le graphe est extrait a partsogielette.

Ainsi, une premiéere extension de notre méthode seraitreledpe en compte les cas ou I'arbre
vasculaire a des cycles. Pour cela, il faudrait développealgorithme de squelettisation qui produit
un squelette homotope a I'objet.

Ensuite, une validation clinique est nécessaire pourriiopius de cas. D’abord, il faut prendre un
groupe avec plus de patients ayant des anévrismes danscdéisdtions variées. Puis, pour mesurer
I'apport de notre approche, il faut qu’'un médecin notedaision qu'il aurait prise sans les quantifi-
cations fournies par notre méthode. De plus, des mesurealidation de la littérature peuvent étre
utilisées Firouzianl(.

Segmentation de maillages

Puisque notre méthode de segmentation dispose de pldsrdiations, il est normal que le
résultat de la segmentation soit plus proche des atteatearthtomistes qu’avec les méthodes n'utili-
sant pas ces informations. Cependant, il reste des infamsafrelations, attributs) fournies par I'on-
tologie et utiles pour la segmentation qui ne sont pas enot#grées dans 'algorithme. L'intégration
de ces informations serait donc une premiére piste poetiarai notre méthode.

De plus, grace a I'extensibilité de I'ontologie MyCor-abrica, davantage de connaissances
utiles pour la segmentation peuvent étre ajoutées aologie. Nous pouvons, par exemple, ajouter
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un attribut aux entités ayant une forme géomeétrique paprimer le degré de fiabilité du choix de la
primitive. Cet attribut peut &tre ensuite intégré danfohction de critére en le multipliant par le colt
d’'ajustement de la primitive associée.

Une nouvelle idée pour I'optimisation pourrait aussieétestée. Au lieu d'utiliser I'algorithme
de Generalized Pattern Searchous pouvons juste déplacer les frontieres entre laneeg afin de
minimiser le colt de la segmentation. Les triangles dewtifftes peuvent d’abord &étre classés selon
leur distance au point germe, et nous pouvons commencegpéaar les plus lointains, et ainsi de
suite.

Pour conclure

L'idee d'utiliser les connaissances anatomiqagwiori pour réaliser des applications médicales
est une idée récente. Les résultats des applicati@septées sont tres prometteurs, et encourageant
a continuer dans la direction d’investir des connaissamceriori pour comprendre, étiqueter et
compléter des modeles géométriques 3D.

Ces applications sont deux exemples sur I'apport de cosaraigs aux algorithmes graphiques
dans le domaine médical. L'idée est cependant gésatadé aux autres domaines de recherche comme
la reconnaissance de forme, I'analyse de forme et la camnelsmce entre objets.
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Techniques d’'imagerie médicale

1 Imagerie par R ésonance Magn étique (IRM)

L'imagerie par résonance magnétique est une technigoeagdeérie non invasive. Elle est basée
sur la résonance magnétique nucléaire. Les noyaux gt@sitournent sur eux-mémes produisant une
petite aimantation appeléspin’ 1. En 'absence d’un champ magnétique, un spin a une orientat

2
(a) (b)
FIGURE A.l: Les protons : (a) en absence dun champ magnétique, (b)

en présence d’'un champ magnétique ht t(p: / / www. dossier-irmfr/
| e _principe_de | a resonance_nagneti que_nucl eaire.htnl).

aléatoire (FigureA.1- (a)), et la somme des orientations est donc nulle. En poesd’'un champ
magnétique, les spins s’orientent, a cause de la pdiamsalans la direction du champ externe mais
pas forcément tous dans le méme sens (Figute Certains auront le méme sens que le champ (ils
sont dits paralleles) et d’autres le sens contraire (ardifgles), ceux qui ont le méme sens que le
champ sont plus nombreux. La difference entre le nombrepites paralleles et le nombre de spins
antiparalleles est proportionnel a la puissance du chraagnétique externe. L'alignement des spins
n’est pas parfait ; lorsqu'ils tournent sur eux-mémestitfon mouvement de précessfonLa vitesse

1. Plus de deétails et dimages d’illustration sur le site http://ww. dossier-irmfr/
| e_principe_de_|l a_resonance_nagneti que_nucl eaire.htm

2. Laprécession est le nom donné au changement graduigrdation de I'axe de rotation d’'un objeht(t p: // fr.
wi ki pedi a. or g/ wi ki / PrAC3%A9cessi on)
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de cette précession (la frequence de Larmor) est proporile & I'intensité du champ.

(b)

(a)
FIGURE A.2: (&) La machine IRMIitt p: //fr.w ki pedi a.org/wi ki /|l mageri e_par _r
UC3%A9sonance_magn¥%C3%A9t i que), (b) IRM du genou en coupe sagittalet ¢ p: / / www.
ac-grenoble.fr/disciplines/sti/biotec/articles.php?l ng=fr&g=131#

| RM.

En IRM, on apporte de I'énergie sous forme d’une onde defegjuence. Lorsque la frequence
de Larmor est exactement équivalente a celle de I'ondsyd&me entre en résonance. L'effet de cette
résonance est un débattement plus ample du mouvemenéckespion (angle de bascule). Pendant
cette phase d’excitation, I'aimantation tissulaire (sagnes aimantations des spins) bascule. Cette
bascule se traduit par une diminution de I'aimantation itainale (selon I'axe du champ) et I'ap-
parition d’'une aimantation transversale. Cette aimamadpparait grace au phasage des spins. Aprés
I'arrét de I'onde de radiofréquence, le systeme passeegphase de relaxation en restituant I'energie
sous la forme d’'un signal de radiofrequence recueilli per antenne dans le playy. L'aimantation
longitudinale repousse suivant une loi exponentiellegid@u retour a I'état initial des spins. Cette loi
est caractérisée par le tenip$ nécessaire pour un tissu pour regagner 63% de son aiiarrtedxi-
male. L'aimantation transversale elle, tombe a causeepihaSage des spins en suivant une courbe
décroissante. Le temf, caractérisant cette courbe, est le temps nécessairajpe le tissu perde
63% de son aimantation transversale maximale. Le conteastBM est di & la difference entre ces
deux temps.

Les parties principales d'une machine d’'IRM sont : (1) I'amhqui produit le champ magnétique,
la puissance du champ est mesuré en Tesla (T), (2) les lsothngradient du champ qui permettent
de varier le champ selon les axesy, et z contrdlant ainsi I'épaisseur des coupes (transversales
frontales, et sagittales), (3) les antennes qui captergialsde radiofréquence. La Figuke2 montre
une machine d’'IRM et une image 2D d’'une IRM du genou.

2 Latomodensitom étrie (CT-Scan)

Cette technique d’'imagerie est, contrairement a I'lRMdiante, basée sur I'absorption des rayons
X par les tissus. En utilisant une extension du theorémRaf#on, un objet peut &tre reconstitué a


http://fr.wikipedia.org/wiki/Imagerie_par_r%C3%A9sonance_magn%C3%A9tique
http://fr.wikipedia.org/wiki/Imagerie_par_r%C3%A9sonance_magn%C3%A9tique
http://www.ac-grenoble.fr/disciplines/sti/biotec/articles.php?lng=fr&pg=131#IRM
http://www.ac-grenoble.fr/disciplines/sti/biotec/articles.php?lng=fr&pg=131#IRM
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partir d’'une série de mesures prises par coupe (tomogrp@Pdur acquérir les données nécessaires
a cette reconstitution, on soumet le patient au balayagre fdisceau de rayons X. Puis un ordinateur
associe a chaque pixel une valeur de gris proportionnall@@ntant des rayons absorbés par le tissu
correspondarnt

(a)
FIGURE A.3: (@) Le CT-scan a double sourcenht p://fr.wi ki pedi a.org/w ki/
Tonodensi t onC3%A9t ri e), (b) Examen tomodensitométrique du foiét ¢ p: / / vwwv.
sfar.org/actal/dossi er/archives/ca96/ htm /ca96_029/96_29. htnj.

La FigureA.3-(a) montre une machine (scanner) qui utilise cette teckenign examen concernant
le foie estillustré sur la méme figure (b).

3 Langiographie

Cette technique est utilisée pour I'imagerie des vaisssanguins. Traditionnellement, elle se
base sur I'injection d’un produit de contraste radio-omaguant de pratiquer une imagerie basée sur
les rayons X. Le produit est injecté en insérant un cathpour accéder aux vaisseaux (arteres ou
veines) a partir de I'artére ou de la veine féemorale.

Les images sont souvent prises selon la technique d’aragpbgr numérisée avec soustraction
(Digital substraction angiography- DADans cette technique, plusieurs images sont prisesstoute
les secondes (2-3 images par seconde), puis les os et les atganes sont soustraits des images et
seulement les vaisseaux remplis par I'agent de contrastientevisibles.

Cependant le mot angiographie apparait avec d’autresitpeds d’'imagerie comme I'IRM, pro-
duisant I'angiographie par résonance magnétique (ARMNs ce cas, les vaisseaux sont rendus plus
visibles en utilisant plusieurs techniques, parmi cetiesitons® :

e |'angiographie par contraste&Contrast-Enhanced MRA un produit de contraste est injecté

dans une veine, sans cathéter. Ce produit rend les vaispkmuvisibles (Figuré\.4-(a)) ;

3. http ://fr.wikipedia.org/wiki/Tomodensitom%C3%Afr
4. http://en.w ki pedi a. org/ wi ki / Magneti c_resonance_angi ogr aphy
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(a)

(b)
FIGURE A.4: (a) Des images 2D d’angiographie par résonance magegtiy) Une ARM
de temps de vol du cercle de Willis du cervedut {(p: //en. wi ki pedi a. org/ w ki /

Magnet i c_r esonance_angi ogr aphy).

e |'angiographie de temps de vdliMme of Flight (TOF) angiography: celle-ci est basée sur le
temps d’écho (temps entre le signal d’excitation et l&eption de I'echo). L'utilisation d’'un
temps d’écho court rend le sang circulant plus brillant lgsdissus statiques (Figufe4-(b)).

*
* ok

Nous n’avons cité que les techniques d’imagerie médicaationnées dans ce mémoire. Beau-
coup d’autres techniques existent. Le choix entre ces igobs se fait selon la structure anatomique
a visualiser, la pathologie recherchée, le colit de iiexa et le fait que celui-ci soit invasif ou pas.


http://en.wikipedia.org/wiki/Magnetic_resonance_angiography
http://en.wikipedia.org/wiki/Magnetic_resonance_angiography
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