Resumen

La caracterizaciéon del comportamiento biomecédnico del tejido
vivo representa un gran reto en biomecanica. La dificultad radica
tanto en el complicado acceso a los tejidos como en su manipu-
lacién a la hora de conocer sus propiedades fisicas. Actualmente,
la caracterizacién biomecanica de los 6rganos se realiza utilizando
muestras de tejido ex-vivo que son sometidas a experimentos de
traccién y compresion o mediante tests de indentaciéon. En el
primer caso, la respuesta obtenida no representa necesariamente
el comportamiento real del 6rgano. En el segundo caso, sélo es
una representacion de la respuesta mecanica de la zona estudiada.
La investigacién presentada en esta tesis tiene como proposito el
desarrollo de una metodologia para la caracterizacioén in-vivo del
comportamiento biomecanico de dos érganos diferentes: la mama
y la cérnea. La metodologia propuesta permite la caracterizacion
in-vivo de su comportamiento biomecénico especifico del paciente
utilizando imdgenes médicas.

La investigacion presentada en esta tesis describe una nueva
aproximacién para la caracterizacion in-vivo del comportamiento
biomecédnico de la mama y de la cérnea basada en la estimacion
de las constantes elasticas de sus modelos constitutivos. La es-
timacion se realiza mediante un algoritmo que optimiza estos
parametros. La busqueda esta basada en la variacion iterativa de
las constantes eldsticas del modelo con el fin de incrementar la
similitud entre la deformacion del érgano simulada y su deforma-
cién real. La semejanza se mide mediante una funcion de similitud
volumétrica la cual combina medidas de solape y distancia.

En el caso de la mama, la metodologia esta basada en la simu-
lacién de la compresion de la mama durante una biopsia guiada
por resonancia magnética. La validacion se realizé utilizando
phantoms software de mama. Esta metodologia se puede trasladar
facilmente a mamas reales. En el caso de la cérnea, la metodologia
se basa en la simulacién de la deformacién de la cérnea humana
durante el proceso de tonometria sin contacto.



