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DESCRIPCION
Dispositivos de despliegue de derivacion intraocular
Campo de la invencion
La invencion generalmente se refiere a dispositivos para desplegar una derivacion intraocular dentro de un ojo.
Antecedentes

El glaucoma es una enfermedad del ojo que afecta a millones de personas. El glaucoma esta asociado con un
aumento de la presion intraocular que resulta bien de un fallo de un sistema de drenaje de un ojo para eliminar
adecuadamente un humor acuoso de una camara anterior del ojo o por la superproduccion de humor acuoso por un
cuerpo ciliar en el ojo. La formacion del humor acuoso y la presién intraocular resultante pueden ocasionar un dafio
irreversible al nervio 6ptico y la retina, lo que puede llevar a un dafo retinal irreversible y a la ceguera.

El glaucoma puede ser tratado por una intervencién quirirgica que implica colocar una derivacion en el ojo para dar
como resultado la produccion de caminos de flujo del fluido entre la camara anterior y diversas estructuras del ojo
implicadas en el drenaje del humor acuoso (por ejemplo, el canal de Schlemm, la esclerética, o el espacio
subconjuntivo). Tales caminos del flujo del fluido permiten que el humor acuoso salga de la camara anterior.
Generalmente, la intervencion quirargica para implantar la derivacion implica insertar en el ojo un dispositivo de
despliegue que sostenga una derivacion intraocular, y desplegar la derivacion dentro del ojo. Un dispositivo de
despliegue que sostenga la derivacion entra en el ojo a través de una cornea (enfoque ab interno), y es avanzada a
través de la camara anterior. El dispositivo de despliegue es avanzado a través de la esclerética hasta que una
porcion distal del dispositivo esté en la proximidad de una estructura de drenaje del ojo. La derivacion es entonces
desplegada desde el dispositivo de despliegue, produciendo un conducto entre la camara anterior y varias
estructuras del ojo implicadas en el drenaje del humor acuoso (por ejemplo, el canal de Schlemm, la esclerdtica, o el
espacio subconjuntivo). Véase por ejemplo, Prywes (Patente de EEUU numero 6.007.511).

Un problema asociado con tales intervenciones quirirgicas es asegurar que la colocacion de la derivacion no cambie
durante el despliegue de la derivacién desde el dispositivo de despliegue. Los dispositivos de despliegue que se
usan para colocar la derivacion en el ojo generalmente dependen de varios componentes moviles con el fin de
desplegar la derivacion. El movimiento de los componentes del dispositivo de despliegue cambia la posicion del
dispositivo de despliegue dentro del ojo durante el proceso de despliegue, y de este modo cambia la posicion de la
derivacion cuando esta siendo desplegada. Tal movimiento lleva a una colocacion incorrecta de la derivacion dentro
del ojo.

El documento US5.180.362 describe un método y aparato para tratar a los pacientes que sufren de glaucoma.
Compendio

La invencion generalmente se refiere a unos dispositivos de despliegue que estan disefiados para minimizar el
movimiento del dispositivo durante el despliegue de una derivacion intraocular desde el dispositivo, asegurando de
este modo la correcta colocacion de la derivacion dentro del ojo.

En ciertos aspectos, los dispositivos de despliegue de la invencion incluyen un alojamiento, un mecanismo de
despliegue al menos parcialmente dispuesto dentro del alojamiento, y un eje hueco acoplado al mecanismo de
despliegue, en el cual el eje esta configurado para sujetar una derivacion intraocular. Con tales dispositivos, la
rotacion del mecanismo de despliegue da como resultado el despliegue de la derivacion. Tal movimiento rotacional
se convierte en un movimiento axial para desplegar la derivacion desde el dispositivo. Utilizando un movimiento
rotacional para el mecanismo de despliegue, se minimiza el movimiento axial del dispositivo de despliegue,
asegurando la correcta colocacion de la derivacion dentro del ojo.

Otros aspectos de la invencion proporcionan unos dispositivos para desplegar una derivacion intraocular que incluye
un alojamiento, un mecanismo de despliegue al menos parcialmente dispuesto dentro del alojamiento, en el cual el
mecanismo de despliegue incluye un sistema de dos etapas, y un eje hueco acoplado al mecanismo de despliegue,
en el cual el eje esta configurado para sujetar una derivacion intraocular.

Otro aspecto de la invencion incluye unos dispositivos para desplegar una derivacion intraocular que incluyen un
alojamiento, un mecanismo de despliegue al menos parcialmente dispuesto dentro del alojamiento, y un eje hueco
acoplado dentro del alojamiento al mecanismo de despliegue, en donde el eje esta configurado para sujetar una
derivacion intraocular, en la cual el dispositivo incluye una configuracion de insercion y una configuracion de
despliegue y la configuracion de despliegue incluye una porcidon proximal del eje que esta al menos parcialmente
retraida hacia dentro del alojamiento. En ciertas realizaciones la configuracion de insercion incluye una porcion distal
del eje que esta dispuesta dentro del alojamiento y una porcion proximal del eje que se extiende mas alla del
alojamiento.

En ciertas realizaciones el eje esta configurado para al menos parcialmente retraerse hacia dentro del alojamiento.
No obstante, se apreciara que el eje puede retraerse totalmente hacia dentro del alojamiento. En ciertas
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realizaciones el dispositivo incluye ademas la derivacion intraocular. La derivacién puede estar completamente
dispuesta dentro del eje hueco del dispositivo. Alternativamente, la derivacion esta parcialmente dispuesta dentro del
eje hueco del dispositivo.

El mecanismo de despliegue puede incluir un sistema de dos etapas. En tales realizaciones la primera etapa es un
componente empujador y la segunda etapa es un componente de retraccion. En esta realizacion la rotacion del
mecanismo de despliegue acopla secuencialmente el componente empujador y después el componente de
retraccion. El componente empujador empuja la derivacion para desplegar parcialmente la derivacion desde dentro
del eje, y el componente de retraccion retrae el eje desde alrededor de la derivacién, desplegando asi la derivacion.
En ciertas realizaciones el mecanismo de despliegue puede adicionalmente incluir al menos un miembro que limita
el movimiento axial del eje.

El eje hueco del dispositivo de despliegue puede incluir un extremo distal biselado. Un eje hueco ejemplar es una
aguja. Los dispositivos de la invencion pueden ser completamente automatizados, parcialmente automatizados, o
completamente manuales. Los dispositivos de la invencién pueden ser conectados a unos sistemas roboéticos
mayores o pueden ser usados como dispositivos de despliegue portatiles. En realizaciones particulares el dispositivo
es un dispositivo portatil.

Los dispositivos de la invencién pueden incluir un indicador que proporciona una informacién a un operador en
cuanto al estado del mecanismo de despliegue. El indicador puede ser cualquier tipo de indicador conocido en la
técnica, por ejemplo un indicador visual, un indicador de audio, o un indicador tactil. En ciertas realizaciones el
indicador es un indicador visual.

Se describen los métodos para desplegar una derivacion intraocular dentro de un ojo.

Estos métodos implican el uso de los dispositivos aqui descritos para desplegar una derivacion intraocular desde el
dispositivo dentro del ojo. Generalmente, el despliegue de la derivacion da como resultado un camino del flujo desde
una camara anterior del ojo a un area de menor presion. Areas ejemplares de presién menor incluyen el espacio del
intra-tenon, el espacio subconjuntivo, la vena epiescleral, el espacio supracoroidal, y el canal de Schlemm. En
ciertas realizaciones el area de menor presion es el espacio subaracnoideo.

Cualquiera de una variedad de métodos conocidos en la técnica puede ser usado para insertar los dispositivos de la
invencion en un ojo. En ciertas realizaciones los dispositivos de la invenciéon pueden ser insertados en el ojo usando
un enfoque ab externo (entrando a través de la conjuntiva) o un enfoque ab interno (entrando a través de la cérnea).

Breve descripcion de los dibujos

La Figura 1 es un esquema que muestra una realizacion de un dispositivo de despliegue de una derivacion de
acuerdo con la invencion.

La Figura 2 muestra una vista en despiece ordenado del dispositivo mostrado en la Figura 1.

Las Figuras 3A a 3D son unos esquemas que muestran diferentes vistas ampliadas del mecanismo de despliegue
del dispositivo de despliegue.

Las Figuras 4A a 4C son unos esquemas que muestran la interaccion del mecanismo de despliegue con una porcion
del alojamiento del dispositivo de despliegue.

La Figura 5 muestra una vista de la seccioén transversal del mecanismo de despliegue del dispositivo de despliegue.

Las Figuras 6A y 6B muestran unos esquemas del mecanismo de despliegue en una configuracion de despliegue
previo. La Figura 6C muestra una vista ampliada de la porcion distal del dispositivo de despliegue de la Figura 6A.
Esta figura muestra una derivacion intraocular cargada dentro de un eje hueco del dispositivo de despliegue.

Las Figuras 7A y 7B muestran unos esquemas del mecanismo de despliegue en el extremo de la primera etapa del
despliegue de la derivacion desde el dispositivo de despliegue. La Figura 7C muestra una vista ampliada de la
porcién distal del dispositivo de despliegue de la Figura 7A. Esta figura muestra una derivacion intraocular
parcialmente desplegada desde dentro de un eje hueco del dispositivo de despliegue.

La Figura 8A muestra un esquema del dispositivo de despliegue después del despliegue de la derivacion desde el
dispositivo. La Figura 8B muestra un esquema del mecanismo de despliegue en el extremo de la segunda etapa de
despliegue de la derivacion desde el dispositivo de despliegue. La Figura 8C muestra una vista ampliada de la
porcién distal del dispositivo de despliegue después de la retraccion del eje con el empujador apoyandose en la
derivacion. La Figura 8D muestra una vista ampliada de la porcion distal del dispositivo de despliegue después del
despliegue de la derivacion.

Las Figuras 9A y 9B muestran una derivacion intraocular desplegada dentro del ojo. Una porcion proximal de la
derivacion reside en la camara anterior y una porcion distal de la derivacion reside dentro del espacio del intra-
Tenon. Una porcién media de la derivacion reside en la esclerética.
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La Figura 10 representa un esquema de una derivacion intraocular ejemplar.
Descripcion detallada

A continuacion se hace referencia a la Figura 1, la cual muestra una realizacion de un dispositivo de despliegue 100
de una derivacion de acuerdo con la invencién. Mientras que la Figura 1 muestra un dispositivo portatil de
despliegue de una derivacion operado manualmente, se apreciara que los dispositivos de la invencion pueden ser
acoplados con sistemas robéticos y pueden estar completa o parcialmente automatizados. Como se muestra en la
Figura 1, el dispositivo de despliegue 100 incluye un cuerpo o alojamiento 101 generalmente cilindrico, no obstante,
la forma del cuerpo del alojamiento 101 podria ser otra que la cilindrica. El alojamiento 101 puede tener una forma
ergondémica, que permita un agarre comodo por un operador. El alojamiento 101 se muestra con unas ranuras
opcionales 102 para permitir un facil agarre por un cirujano.

El alojamiento 101 se muestra teniendo una porcién proximal mayor que se estrecha hasta una porcion distal. La
porcién distal incluye una manga hueca 105. La manga hueca 105 esta configurada para su insercion en un ojo y
para extenderse en una camara interior de un ojo. La manga hueca es visible dentro de una camara anterior de un
ojo. La manga 105 proporciona una vista previa visual para un operador en cuanto a la colocacion de la porcion
proximal de la derivacion dentro de la camara anterior de un ojo. Adicionalmente, la manga 105 proporciona un
punto de referencia visual que puede ser usado por un operador para sujetar el dispositivo 100 de forma estable
durante el proceso de despliegue, asegurando de este modo la colocacion longitudinal 6ptima de la derivacion
dentro del ojo.

La manga puede incluir un borde en un extremo distal que proporcione una informacion de resistencia a un operador
tras la insercion del dispositivo de despliegue 100 dentro del ojo de una persona. Tras el avance del dispositivo 100
a través de una camara anterior del eje, la manga hueca 105 eventualmente hara contacto con la esclerdtica,
proporcionando una informacién de resistencia a un operador de que no es ya necesario el avance del dispositivo
100. El borde de la manga 105 impide que el eje 104 sea accidentalmente empujado demasiado lejos a través de la
esclerdtica. Un dispositivo protector temporal 108 esta configurado para ajustarse alrededor de la manga 105 y
extenderse mas alla de un extremo de la manga 105. El dispositivo protector se usa durante el envio del dispositivo
y protege a un operador de un extremo distal de un eje hueco 104 que se extienda mas alla del extremo de la manga
105. El dispositivo de proteccion se retira antes del uso del dispositivo.

El alojamiento 101 esta abierto en su extremo proximal, de modo que una porcidon de un mecanismo de despliegue
103 puede extenderse desde el extremo proximal del alojamiento 101. Un extremo distal del alojamiento 101 esta
también abierto de modo que al menos una porcion de un eje hueco 104 pueda extenderse a través y mas alla del
extremo distal del alojamiento 101. El alojamiento 101 incluye ademas una rendija 106 a través de la cual un
operador, tal como un cirujano que usa el dispositivo 100 pueda ver un indicador 107 en el mecanismo de
despliegue 103.

El alojamiento 101 puede estar hecho de cualquier material que sea apropiado para uso en dispositivos médicos.
Por ejemplo, el alojamiento 101 puede estar hecho de un aluminio ligero o de un material plastico biocompatible.
Ejemplos de tales materiales plasticos apropiados incluyen el policarbonato y otras resinas poliméricas tales como
DELRIN y ULTEM. En ciertas realizaciones el alojamiento 101 estd hecho de un material que pueda ser tratado en
autoclave, y que asi permita que el alojamiento 101 sea reusable. Alternativamente, el dispositivo 100 puede ser
vendido como un dispositivo de un unico uso (es decir, el dispositivo es desechable), y por lo tanto el material del
alojamiento no necesita ser un material que sea tratado en autoclave.

El alojamiento 101 puede estar hecho de multiples componentes que se conectan conjuntamente para formar el
alojamiento. La Figura 2 muestra una vista en despiece ordenado del dispositivo de despliegue 100. En esta figura el
alojamiento 101 se muestra teniendo tres componentes 101a, 101b, y 101c. Los componentes estan disefiados para
atornillarse juntos para formar el alojamiento 101. La Figura 2 muestra también el mecanismo de despliegue 103. El
alojamiento 101 esta disefiado de modo que el mecanismo de despliegue 103 se ajuste dentro del alojamiento
montado 101. El alojamiento 101 esta disefiado de modo que los componentes del mecanismo de despliegue 103
sean moviles dentro del alojamiento 101.

Las Figuras 3A a 3D muestran unas vistas ampliadas diferentes del mecanismo de despliegue 103. El mecanismo
de despliegue 103 puede estar hecho de cualquier material que sea apropiado para uso en dispositivos médicos.
Por ejemplo, el mecanismo de despliegue 103 puede estar hecho de un aluminio ligero o de un material plastico
biocompatible. Ejemplos de tales materiales plasticos incluyen el policarbonato y otras resinas poliméricas tales
como DELRIN y ULTEM. En ciertas realizaciones el mecanismo de despliegue 103 esta hecho de un material que
puede ser tratado en autoclave, y asi permite que el mecanismo de despliegue 103 sea reusable. Alternativamente,
el dispositivo 100 puede ser vendido como un dispositivo de un Unico uso (es decir, el dispositivo es desechable), y
por lo tanto el material del mecanismo de despliegue no necesita ser un material que sea tratado en autoclave.

El mecanismo de despliegue 103 incluye una porcion distal 109 y una porcién proximal 110. EI mecanismo de
despliegue 103 esta configurado de modo que la porcion distal 109 sea mévil dentro de la porcion proximal 110. Mas
particularmente, la porcién distal 109 es capaz de retraerse parcialmente hacia dentro de la porcién proximal 110.
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En esta realizacion la porcion distal 109 se muestra para disminuir hasta una conexién con un eje hueco 104. Esta
realizacion esta ilustrada de modo que la conexion entre el eje hueco 104 y la porcion distal 109 del mecanismo de
despliegue 103 ocurra dentro del alojamiento 101. En otras realizaciones la conexion entre el eje hueco 104 y la
porcién proximal 109 del mecanismo de despliegue 103 puede ocurrir fuera del alojamiento 101. El eje hueco 104
puede ser separable de la porcion distal 109 del mecanismo de despliegue 103. Alternativamente, el eje hueco 104
puede estar permanentemente acoplado a la porcion distal 109 del mecanismo de despliegue 103.

Generalmente, el eje hueco 104 esta configurado para sujetar una derivacion intraocular 115. Una derivacion
intraocular 115 ejemplar se muestra en la Figura 10. Otras derivaciones intraoculares ejemplares se muestran en Yu
y otros (numero de solicitud de patente de EEUU 2008/0108933). Generalmente, en una realizacion las derivaciones
intraoculares son de forma cilindrica y tienen una pared cilindrica exterior y un interior hueco. La derivacion puede
tener un diametro interior de aproximadamente 50 um hasta aproximadamente 250 um, un diametro exterior de
aproximadamente 190 um hasta aproximadamente 300 pum, y una longitud de aproximadamente 0,5 mm hasta
aproximadamente 20 mm. Por lo tanto, el eje hueco 104 esta configurado para que al menos sujete una derivacion
de tal forma y tales dimensiones. Sin embargo, el eje hueco 104 puede estar configurado para sujetar derivaciones
de formas diferentes y dimensiones diferentes de las antes descritas, y la invencién engloba un eje 104 que puede
estar configurado para sujetar cualquier derivacion intraocular de cualquier forma y dimensiones. En realizaciones
particulares el eje tiene un diametro interior de aproximadamente 200 um hasta aproximadamente 400 um.

El eje 104 puede ser de cualquier longitud. Una longitud utilizable del eje puede ser cualquiera desde
aproximadamente 5 mm hasta aproximadamente 40 mm, y es 15 mm en ciertas realizaciones. En ciertas
realizaciones el eje es recto. En otras realizaciones el eje tiene otra forma diferente de la recta, por ejemplo un eje
que tenga una curva a lo largo de su longitud o un eje que tenga una porcién curva. Ejes con formas ejemplares se
muestran por ejemplo en Yu y otros (solicitud de patente de EEUU ndmero 2008/0108933).

En realizaciones particulares el eje incluye una curva en una porcion distal del eje. En otras realizaciones un extremo
distal del eje 104 esta biselado o afilado en un punto para ayudar a la perforacion de la esclerética y avanzar el
extremo distal del eje 104 a través de la esclerdtica. En realizaciones particulares el extremo distal del eje 104 tiene
un doble bisel. El doble bisel proporciona un angulo en el extremo distal del eje 104 de modo que tras la entrada del
eje en el espacio del intra-Tenon el extremo distal del eje 104 sera paralelo con la capsula de Tenon y de este modo
no perforara la capsula de Tenon y entrara en el espacio subconjuntivo. Esto asegura un adecuado despliegue de la
derivacion de modo que un extremo distal de la derivacion 115 sea desplegada dentro del espacio del intra-Tenon,
mas bien que el despliegue del extremo distal de la derivacion 115 dentro del espacio subconjuntivo. EI cambio del
angulo del bisel permite la colocacién de la derivacion 115 dentro de otras areas de menor presion que la camara
anterior, tal como el espacio subconjuntivo. Se comprendera que la implantacion en el espacio del intra-Tenon es
simplemente una realizacion de donde la derivaciéon 115 puede ser colocada dentro del ojo, y que los dispositivos de
la invencidn no estan limitados a colocar derivaciones dentro del espacio del intra-Tenon y pueden ser usados para
colocar derivaciones en muchas otras areas del ojo, tal como en el canal de Schlemm, el espacio subconjuntivo, la
vena epiescleral, o el espacio supracoroidal.

El eje 104 puede sujetar la derivacion al menos parcialmente dentro del interior hueco del eje 104. En otras
realizaciones la derivacion es sujetada completamente dentro del interior hueco del eje 104. Alternativamente, el eje
hueco puede sujetar la derivacion sobre una superficie exterior del eje 104. En realizaciones particulares la
derivacion esta sujetada dentro del interior hueco del eje 104. En ciertas realizaciones el eje hueco es una aguja que
tiene un interior hueco. Las agujas que estan configuradas para sujetar una derivacion intraocular son
comercialmente disponibles en Terumo Medical Corp. (Elkington, Md).

Una porcion proximal del mecanismo de despliegue incluye unas ranuras opcionales 116 para permitir un agarre
mas facil por un operador para una rotacion mas facil del mecanismo de despliegue, lo cual se discutira mas
adelante con mas detalle. La porcién proximal 110 del mecanismo de despliegue incluye también al menos un
indicador que proporciona una informacién a un operador sobre el estado del mecanismo de despliegue. El indicador
puede ser cualquier tipo de indicador conocido en la técnica, por ejemplo un indicador visual, un indicador de audio,
o un indicador tactil. Las Figuras 3A-3D muestran un mecanismo de despliegue que tiene dos indicadores, un
indicador inmediato 111 y un indicador desplegado 119. El indicador inmediato 111 proporciona una informacion a
un operador de que el mecanismo de despliegue estda en una configuracion para el despliegue de una derivacion
intraocular desde el dispositivo de despliegue 100. El indicador 111 se muestra en esta realizacion como un 6valo
verde que tiene un triangulo dentro del oval. El indicador desplegado 119 proporciona una informacién al operador
de que el mecanismo de despliegue ha sido totalmente acoplado y ha desplegado la derivacion desde el dispositivo
de despliegue 100. El indicador desplegado 119 se muestra en esta realizacion como un évalo amarillo que tiene un
cuadrado negro dentro del 6valo. Los indicadores estan situados en el mecanismo de despliegue tal como cuando
estan montados, los indicadores 111 y 119 pueden ser vistos a través de la rendija 106 en el alojamiento 101.

La porcién proximal 110 incluye una porcion estacionaria 110b y una porcion rotatoria 110a. La porcion proximal 110
incluye un canal 112 que discurre en parte de la longitud de la porcién estacionaria 110b y la longitud total de la
porcion rotatoria 110a. El canal 112 esta configurado para interactuar con un saliente 117 en una porcion interior del
componente 101a del alojamiento (Figuras 4A y 4B). Durante el montaje el saliente 117 en el componente 101a del
alojamiento esta alineado con el canal 112 en la porcidon estacionaria 110b y una porcion rotatoria 110a del
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mecanismo de despliegue 103. La porciéon proximal 110 del mecanismo de despliegue 103 es deslizada dentro del
componente 101a del alojamiento hasta que el saliente 117 se asienta dentro de la porcion estacionaria 110b
(Figura 4C). Montado, el saliente 117 interactia con la porcion estacionaria 110b del mecanismo de despliegue 103
e impide la rotaciéon de la porciéon estacionaria 110b. En esta configuracion la porcion rotatoria 110a es libre para
rotar dentro del componente 101a del alojamiento.

Con referencia de nuevo a las Figuras 3A-3D, la porcion rotatoria 110a de la porcién proximal 110 del mecanismo de
despliegue 103 incluye también los canales 113a, 113b, y 113c. El canal 113a incluye una primera porcion 113a1
que es recta y discurre perpendicular a la longitud de la porcion rotatoria 110a, y una segunda porcion 113a2 que
discurre diagonalmente a lo largo de la porcion rotatoria 110a, hacia abajo hacia un extremo proximal del mecanismo
de despliegue 103. El canal 113b incluye una primera porcién 113b1 que discurre diagonalmente a lo largo de la
longitud de la porcidn rotatoria 110a, hacia abajo hacia un extremo distal del mecanismo de despliegue 103, y una
segunda porcién que es recta y discurre perpendicular a la longitud de la porcién rotatoria 110a. El punto en el que la
primera porciéon 113a1 pasa a la segunda posicion 113a2 a lo largo del canal 113a, es el mismo que el punto en el
que la primera porcion 113b1 pasa a la segunda porcién 113b2 a lo largo del canal 113b. El canal 113c es recto y
discurre perpendicular a la longitud de la porcion rotatoria 110a. Dentro de cada uno de los canales 113a, 113b, y
113c se asientan los miembros 114a, 114b, y 114c respectivamente. Los miembros 114a, 114b, y 114c son mdviles
dentro de los canales 113a, 113b, y 113c. Los miembros 114a, 114b, y 114c actuan también como tapones que
limitan el movimiento de la porcién rotatoria 110a, que de este modo limita el movimiento axial del eje 104.

La Figura 5 muestra una vista de la seccion transversal del mecanismo de despliegue 103. El miembro 114a esta
conectado a la porcion distal 109 del mecanismo de despliegue 103. El movimiento del miembro 114a da como
resultado la retraccion de la porcion distal 109 del mecanismo de despliegue 103 hacia dentro de la porcién proximal
110 del mecanismo de despliegue 103. EI miembro 114b esta conectado a un componente empujador 118. El
componente empujador 118 se extiende a través de la porcion distal 109 del mecanismo de despliegue 103 y se
extiende en una porcion del eje hueco 104. EI componente empujador esta implicado en el despliegue de una
derivacion desde el eje hueco 104. Un componente empujador ejemplar es un émbolo. El movimiento del miembro
114b acopla el empujador 118 y hace que el empujador 118 avance dentro del eje hueco 104.

A continuacion se hace referencia a las Figuras 6A-8D, que acompafan la siguiente discusion con respecto al
despliegue de una derivacion 115 desde el dispositivo de despliegue 100. La Figura 6A muestra que el dispositivo de
despliegue 100 es una configuracion de despliegue previo. En esta configuracion la derivacion 115 esta cargada
dentro del eje hueco 104 (Figura 6C). Como se muestra en la Figura 6C, la derivacion 115 esta solo parcialmente
dentro del eje 104, de modo que una porcion de la derivacion esta expuesta. No obstante, la derivacién 115 no se
extiende mas alla del extremo del eje 104. En otras realizaciones la derivacion 115 esta completamente dispuesta
dentro del eje hueco 104. La derivaciéon 115 esta cargada en el eje hueco 104 de modo que la derivacion se apoye
en el componente empujador 118 dentro del eje hueco 104. Un extremo distal del eje 104 esta biselado para ayudar
a perforar el tejido del ojo.

Adicionalmente, en la configuracion previa al despliegue una porcion del eje 104 se extiende mas alla de la manga
105 (Figura 6C). EI mecanismo de despliegue esta configurado de modo que el miembro 114a se apoye en un
extremo distal de la primera porcion 113a1 del canal 113a, y el miembro 114b se apoye en un extremo proximal de
la primera porcién 113b1 del canal 113b (Figura 6B). En esta configuracion el indicador inmediato 111 es visible a
través de la rendija 106 del alojamiento 101, proporcionando informacion a un operador sobre que el mecanismo de
despliegue esta en una configuracion para el despliegue de una derivacion intraocular desde el dispositivo de
despliegue 100 (Figura 6A). En esta configuracion el dispositivo 100 esta listo para su insercion en un ojo
(configuracion de inserciéon o configuracion de despliegue previo). Los métodos para la insercion y el implante de
derivaciones se discuten mas adelante con mas detalle.

Una vez que el dispositivo ha sido insertado en el ojo y avanzado a un lugar en el que la derivacién va a ser
desplegada, la derivacion 115 puede ser desplegada desde el dispositivo 100. El mecanismo de despliegue 103 es
un sistema de dos etapas. La primera etapa es el acoplamiento del componente empujador 118 y la segunda etapa
es la retraccion de la porcion distal 109 hacia dentro de la porcion proximal 110 del mecanismo de despliegue 103.
La rotaciéon de la porcion rotatoria 110a de la porcion proximal 110 del mecanismo de despliegue 103 acopla
secuencialmente el componente empujador y a continuacion el componente de retraccion.

En la primera etapa del despliegue de la derivacion el componente empujador es acoplado y el empujador despliega
parcialmente la derivacién desde el dispositivo de despliegue. Durante la primera etapa la porcién rotatoria 110a de
la porciéon proximal 110 del mecanismo de despliegue 103 es rotada, dando como resultado el movimiento de los
miembros 114a y 114b a lo largo de las primeras porciones 113a1 y 113b1 en los canales 113a y 113b. Como la
primera porcién 113a1 del canal 113a es recta y discurre perpendicular a la longitud de la porcion rotatoria 110a, la
rotacion de la porcion rotatoria 110a no produce un movimiento axial del miembro 114a. Sin el movimiento axial del
miembro 114a no hay retraccion de la porcion distal 109 hacia dentro de la porcién proximal 110 del mecanismo de
despliegue 103. Como la primera porcion 113b1 del canal 113b discurre diagonalmente a lo largo de la longitud de la
porcién rotatoria 110a, hacia arriba hacia un extremo distal del mecanismo de despliegue 103, la rotacion de la
porcién rotatoria 110a produce un movimiento axial del miembro 114b hacia un extremo distal del dispositivo. El
movimiento axial del miembro 114b hacia un extremo distal del dispositivo da como resultado el avance hacia
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adelante del componente empujador 118 dentro del eje hueco 104. Tal movimiento del componente empujador 118
da como resultado el despliegue parcial de la derivacion 115 desde el eje 104.

Las Figuras 7A a 7C muestran unos esquemas del mecanismo de despliegue en el extremo de la primera etapa de
despliegue de la derivacion desde el dispositivo de despliegue. Como se muestra en la Figura 7A, los miembros
114ay 114b han terminado de atravesar a lo largo de las primeras porciones 113a1 y 113b1 de los canales 113a y
113b. Adicionalmente, el componente empujador 118 ha avanzado dentro del eje hueco 104 (Figura 7B), y la
derivacion 115 ha sido parcialmente desplegada desde el eje hueco 104 (Figura 7C). Como se muestra en estas
figuras, una porcion de la derivacion 115 se extiende mas alla de un extremo del eje 104.

En la segunda etapa del despliegue de la derivacion el componente de retraccién es acoplado y la porcion distal del
mecanismo de despliegue es retraida hacia dentro de la porcion proximal del mecanismo de despliegue,
completando de este modo el despliegue de la derivacion desde el dispositivo de despliegue. Durante la segunda
etapa la porcion de rotacion 110a de la porcion proximal 110 del mecanismo de despliegue 103 es rotado mas,
dando como resultado el movimiento de los miembros 114a y 114b a lo largo de las segundas porciones 113a2 y
113b2 en los canales 113a y 113b. Como la segunda porcién 113b2 del canal 113b es recta y discurre perpendicular
a la longitud de la porcién rotatoria 110a, la rotacion de la porcion rotatoria 110a no produce un movimiento axial del
miembro 114b. Sin el movimiento axial del miembro 114b no hay un posterior avance del empujador 118. Como la
segunda porcién 113a2 del canal 113a discurre diagonalmente a lo largo de la longitud de la porcion rotatoria 110a,
hacia abajo hacia un extremo proximal del mecanismo de despliegue 103, la rotacién de la porcion rotatoria 110a
produce el movimiento axial del miembro 114a hacia un extremo proximal del dispositivo. EI movimiento axial del
miembro 114a hacia un extremo proximal del dispositivo da como resultado la retraccion de la porcion distal 109
hacia dentro de la porcion proximal 110 del mecanismo de despliegue 103. La retraccion de la porcion distal 109 da
como resultado la retraccion del eje hueco 104. Como la derivacion 115 se apoya en el componente empujador 118,
la derivacion permanece estacionaria cuando el eje hueco 104 se retrae desde alrededor de la derivacion 115
(Figura 8C). El eje 104 se retrae casi completamente hacia dentro de la manga 105. Durante ambas etapas del
proceso de despliegue la manga 105 permanece estacionaria y en una posicion fija.

Las Figuras 9A-9D muestran unos esquemas del dispositivo 100 después del despliegue de la derivacion 115 desde
el dispositivo 100. La Figura 9B muestra un esquema del mecanismo de despliegue en el extremo de la segunda
etapa de despliegue de la derivacion desde el mecanismo de despliegue. Como se muestra en la Figura 9B, los
miembros 114a y 114b han terminado de atravesar las segundas porciones 113a2 y 113b2 de los canales 113a y
113b. Adicionalmente, la porcién distal 109 se ha retraido hasta dentro de la porcién proximal 110, dando como
resultado la retraccion del eje hueco 104 hacia dentro de la manga 105. La Figura 9D muestra una vista ampliada de
la porcion distal del dispositivo de despliegue después del despliegue de la derivacion. Esta figura muestra que el eje
hueco 104 no esta totalmente retraido hasta dentro de la manga 105 del dispositivo de despliegue 100. No obstante,
en ciertas realizaciones, el eje 104 puede retraerse completamente hasta dentro de la manga 105.

Con referencia a la Figura 8A, en la configuracion posterior al despliegue el indicador desplegado 119 es visible a
través de la rendija 106 del alojamiento 101, proporcionando una informacion al operador de que el mecanismo de
despliegue ha sido totalmente acoplado y que la derivacion 115 ha sido desplegada desde el dispositivo de
despliegue 100.

Cualquiera de una variedad de métodos conocidos en la técnica puede ser usado para insertar los dispositivos de la
invencion en un ojo. En ciertas realizaciones los dispositivos de la invencion pueden ser insertados en el ojo usando
un enfoque ab externo (entrando a través de la conjuntiva) o un enfoque ab interno (entrando a través de la cérnea).

En ciertas realizaciones los dispositivos de la invencion se insertan en el ojo usando un enfoque ab interno. Los
enfoques ab interno para implantar una derivacion intraocular se muestran por ejemplo en Yu y otros (Patente de
EEUU N° 6.544.249 y la solicitud de patente de EEUU numero 2008/0108933) y Prywes (Patente de EEUU N°
6.007.511).

Los dispositivos de la invencion pueden ser insertados en el ojo para desplegar unas derivaciones que creen
pasajes de drenaje del fluido desde la camara anterior del ojo a diversas estructuras de drenaje del ojo. Las
estructuras de drenaje ejemplares incluyen el canal de Schlemm, el espacio subconjuntivo, la vena epiescleral, el
espacio supracoroidal, o el espacio de intra-Tenon. En ciertas realizaciones el fluido es drenado al espacio
subaracnoideo.

En realizaciones particulares los dispositivos de la invencion se insertan en el ojo para desplegar unas derivaciones
que crean unos pasajes de drenaje del fluido desde la camara anterior al espacio de intra-Tenon. Dentro de un ojo
hay una membrana conocida como la conjuntiva, y la zona debajo de la conjuntiva es conocida como el espacio
subconjuntivo. Dentro del espacio subconjuntivo esta una membrana conocida como capsula de Tenon. Debajo de
la capsula de Tenon estan las adherencias de Tenon que conectan la capsula de Tenon con la esclerética. El
espacio entre la capsula de Tenon y la esclerética en donde las adherencias de Tenon conectan la capsula de
Tenon a la esclerética es conocido como el espacio de intra-Tenon.

Las Figuras 9A y 9B muestran una derivacion intraocular situada en el ojo usando los dispositivos de la invencion de
modo que la derivacion forme un pasaje para el drenaje del fluido desde la camara anterior al espacio de intra-
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Tenon. Para colocar la derivacion dentro del ojo se realiza una intervencion quirdrgica para implantar la derivacion
que implica la insercién en el ojo 202 de un dispositivo de despliegue 200 que sujeta una derivacion intraocular 201,
y el despliegue de al menos una porcidon de la derivacion 201 dentro del espacio de intra-Tenon 208 dentro del
espacio subconjuntivo 209 y debajo de la conjuntiva 210. En ciertas realizaciones un eje hueco 206 de un dispositivo
de despliegue 200 que sujeta la derivacion 201 entra en el ojo 202 a través de la cérnea 203 (enfoque ab interno). El
eje 206 es avanzado a través de la camara anterior 204 (como esta representado por la linea de trazos) en lo que se
conoce como una insercion de implante transpupilar. El eje 206 es avanzado a través de la esclerética 205 hasta
que una porcion distal del eje 206 esté en a proximidad de la capsula de Tenon 207.

Una vez que una porcion distal del eje hueco 206 esta dentro del espacio de intra-Tenon 208, la derivacion 201 es a
continuacion desplegada desde el eje 206 del dispositivo de despliegue 200 produciendo un conducto entre la
camara anterior 204 y el espacio de intra-Tenon 208 para permitir que el humor acuoso drene desde la camara
anterior 204 (Véanse las Figuras 9A y 9B).
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REIVINDICACIONES

1. Un dispositivo de entrega de una derivacion intraocular que comprende:
un alojamiento (101);

un mecanismo de despliegue (103) al menos parcialmente dispuesto dentro del alojamiento (101),
comprendiendo el mecanismo de despliegue (103) una porcién rotatoria (110a), un componente empujador
(118), y un componente de retraccion, estando la porcion rotatoria (110a) dispuesta dentro del alojamiento
(101) y comprendiendo unos canales primero y segundo (113b, 113a), comprendiendo el componente
empujador un primer miembro (114b) que reside dentro del primer canal (113b) para acoplar el componente
empujador (118) con la porcion rotatoria (110a), comprendiendo el componente de retraccion un segundo
miembro (114a) que reside dentro del segundo canal (113a) para acoplar el componente de retraccién con la
porcion rotatoria (110a); y

un eje hueco (104) acoplado al mecanismo de despliegue (103), en donde el eje esta configurado para
sujetar una derivacion intraocular (115);

en donde tras la rotacion de la porcidn rotatoria (110a), el componente empujador (118) es acoplado en una
primera etapa y el componente de retraccion es acoplado en una segunda etapa, en donde en la primera
etapa la rotacién de la porcion rotatoria (110a) produce el movimiento axial distal del primer miembro (114b),
empujando de este modo el componente empujador (118) en una direccion axial distal para avanzar la
derivacion (115) parcialmente desde dentro del eje (104), y en donde en la segunda etapa, la posterior
rotacion de la porcion rotatoria (110a) produce el movimiento axial proximal del segundo miembro (114a),
empujando de este modo el eje (104) en una direccién axial proximal.

2. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 1, en donde el eje esta configurado para al menos
parcialmente retraerse hacia dentro del alojamiento.

3. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 2, en donde el eje (104) se retrae totalmente hacia dentro del
alojamiento (101).

4, El dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 1, que ademas comprende una derivacion intraocular (115)
que es al menos parcialmente dispuesta dentro del eje (104).

5. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 1, en donde la porcion rotatoria (110a) esta configurada para
acoplar secuencialmente el componente empujador (118) y a continuacion el componente de retraccion.

6. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacién 1, que ademas comprende al menos un miembro que limita
el movimiento axial del eje (104).

7. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 1, en donde un extremo distal del eje (104) esta biselado.
8. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 1, en donde el eje hueco (104) es una aguja.
9. El dispositivo de acuerdo con la reivindicaciéon 1, que ademas comprende un indicador que proporciona

informacion a un operador sobre si la derivacion (115) esta lista para ser desplegada o ha sido liberada.

10. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacién 9, en donde el alojamiento (101) comprende una rendija
formada contigua al indicador de modo que el indicador sea visible a través de la rendija.

11. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 1, en donde una porcion distal del alojamiento comprende
una manga (105) y el eje hueco (104) es mévil dentro de la manga.

12. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 11, en donde un extremo distal de la manga (105)
comprende un borde de obturacion.

13. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 1, en donde al menos una porcién del primer canal (113b) y
al menos una porcion del segundo canal (113a) se extienden diagonalmente con relacidon a un eje longitudinal de la
porcion rotatoria (110a).

14. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 1, en donde al menos una porcién del primer canal (113b) y
al menos una porcion del segundo canal (113a) se extienden dentro de un plano orientado perpendicularmente con
relacion a un eje longitudinal de la porcion rotatoria.
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15. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 1, en donde el primer canal (113b) comprende una primera
porcion (113b1) que discurre diagonalmente a lo largo de una longitud de la porcion rotatoria (110a) hacia arriba
hacia un extremo distal del mecanismo de despliegue (103) y una segunda porcién (113b2) que es recta y discurre
perpendicular a la longitud de la porcién rotatoria (110a), y en donde el segundo canal (113a) comprende una
primera porcion (113a1) que es recta y discurre perpendicular a la longitud de la porcion rotatoria (110a) y una
segunda porcion (113a2) que discurre diagonalmente a lo largo de la longitud de la porcién rotatoria (110a) hacia
abajo hacia un extremo proximal del mecanismo de despliegue (103).
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FIG. 4C
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