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ディジタルフィルターによる持続心機能モニターの
駆出分画測定精度の向上
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〔はじめに〕

持続心機能モニター(VEST)は数十秒単位で左

室駆出分画(EF)を継続的に測定できる利用価値

の高い装置である。従って、種々の負荷中あるい

は日常生活に近い状態での心機能変化を評価可能

である。しかし高心拍数領域でＥＦの過少評価を

生ずることがあり、この問題に関して解決策を試

みたので報告する。

〔従来のＥＦ算出の問題点〕

従来より我々が用いているアロカ社製ＶＥＳＴ

は、50,sec毎にデータを収集し３ポイントスム

ージングにて左室容積曲線を平滑化しＥＦを算出

していた。しかしながら、心拍数の増加にともな

って１心拍あたりのデータポイント数が減少しス

ムージングにより拡張末期カウント(EDC)の過

少評価、収縮末期カウント(ESC)の過大評価を引

き起こし、その結果としてＥＦの過少評価を生ず

ると考えられる。これに対する解決策としては、

ｌデータポイントを増やす、２．EDC,ＥＳＣの

過小，過大評価を起こさないようなフィルターを

用いる、ことが考えられる。データポイント数増

大の問題点としては、データ保存のメモリー容量

の増大が必要であること、１データポイントあた

りのカウント数減少による統計精度の劣化があげ

られる。そこで以下に述べるディジタルフィルタ

ーを用いデータポイントを増やさずに高心拍域で

のＥＦの過少評価を抑える試みを行った。

〔方法及び結果〕

用いたフィルターは以下の如くである｡すなわ

ちデータ列を。』(j＝１－Ｎ｡)、重み係数列をｗｉ

Ｏ=0-9)とした時｡)一隻ｊ|・Ｗｌとしてす
べての。』すなわち左室カウント曲線を求めた。

ｗｉの具体的な数値は表１に示す如くである。こ

の重み係数列を図示すると図１のごとくになる。

シュミレーション実験として、ＥＦが60％となる

ような余弦波を用いて心拍数250/分までのデータ

を作成し、従来の３ポイントスムージングおよび

ディジタルフィルターにてＥＦを計算し、理論値

60％を１として図２にＥＦのｇａｉｎを表示した。

３ポイントスムージングでは比較的低い心拍数よ

りＥＦの過少評価を生じ、それが心拍数の増加に

ともなって著しくなることが解った。一方ディジ

タルフィルターを用いた場合は、心拍数150/分で

は全くＥＦの過少評価はなく、170-180/分まで

は有意の過少評価は生じないものと考えられた。

次に臨床例の一つを図３Ａ，Ｂに示す。いずれも

同一患者のデータをそれぞれ３ポイントスムージ

ング，ディジタルフィルターにて処理したもので

ある。濃紺の点がＥＦ（１目盛り10％)、緑が心

拍数（１目盛り２０/mｉｎ）、空色，黄色がそれぞ

れEDC,ＥＳＣを表している。最も左の濃紺の縦の

線からピンクの縦線までが運動負荷を示している。

いずれも安静時ＥＦは約60％であるが、３ポイン

トスムージングのＡでは運動負荷中のＥＦ上昇が

ディジタルフィルター法のＢに比較してやや低く、

最大運動負荷時（ピンクの縦線部）の心拍数150/分

では３ポイントスムージング法でＥＦは60％、デ

ィジタル法で70％と明らかに従来法の３ポイント

スムージング法で過少評価を認めた。

〔まとめ〕

ＶESTの高心拍領域でのＥＦ過少評価を抑える

ためにディジタルフィルターにて生データの平滑

化を試みた結果、臨床使用の範囲内の心拍数

170-180/、ｉｎではＥＦの過少評価を抑えること

ができた。
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▲表１．重み係数列
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