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RESUMEN-OBJETO Y FINALIDAD DE LA iNVENCION

SISTEMA INTELIGENTE UNIVERSAL AUTOMATIZADO PARA LA

REAILIZACION DE QUERATECTOMIAS LAMELARES, ENDOTELIALES, ¥
MICROQUERATOMO INCLUIDO EN DICHO SISTEMA

l.a preserte invencion Se desamolla en ef campo de la medicina. Mas
espacificamente, la presente invencién se relaciona con un sistema vy un
dispositive de aplicacién en el 4rea de (a Oftalmologla, de gran aplicacién en el
tratamiento rapido, eficaz v seguro de algunos problemas y mal formaciones de la
cornga. Esto es posible dado que el sistema incluye componentes especificos que
s0n ansambladoé de manera -especifica que lo hacen mas versatil, seguro y facil
de usar para ¢l cirujanc y menos incomodo para el paciente en este tipo de
fratamigntos, lo cual supera significativarmente los inconvenientes de los sistemas
y aparatos convencionales de este tipo. En efecto, ef sistema de la presente
invencidn es unico y novedosa dado que ¢on una sola maquina es posible realizar
los procedimiontos de queratectomia para Lasik {(Pulido Intracorneal con Laser);
queratoplasfia lametar (Trasplante de las capas superficiales de la c,ﬁmea}: ¥
gueratoplastia endotelial, conocida en el mundn. como "Dsaek” Esta dtima
cirugia consiste en tomar una cornea de un cadaver (donante) cologaria en un
sisterna para simular un ojo {cdmara artificial) y realizar un corte 'Iamaiar profundo
coh e microgueratomo para finalmente aprovechar la pare restante (capa
endotelial} y ser trasplantada a un paciente (receptor) que presente dafios esta
parte de la cornga (esto es., endotelig, ¢l cudl corresponde en ultimas a la capa de
la cornea que se encarga de gqué la cornea sea tfansparente).

Do esta manera, el sistema de la presente invencion incluye en su conjunto
elemantos acoplables que ke hacen versétit v de Tacil operacion por parte de un
cirjano experto o inexperto, o cuat representa seguridad y eficiencia, que supera
de manera significativa & los equipes de su genero existentss an el medio.
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SISTEMA INTELIGENTE UNIVERSAL AUTOMATIZADO PARA LA
REALIZACION DE QUERATECTOMIAS LAMELARES, ENDOTELIALES, Y

MICROQUERATOMO INCLUIDO EN DICHO SISTEMA

La presente invencion se desamclla en el campo de |a medicina, Mas
especificamente, la presente invencion se relaciona con un sistemna y un
dispositivo de aplicacién en el area de la Cftalmologia, de gran aplicacién en el
tratamiento rapido, eficaz y segure de problemas y mal formaciones de la
COrnea.

ANTECEDENTES DE LA INVENCION

Es bien sabido en la téenica que la queratoplastia comeal lamelar refractiva tiene
su origen en 1848 cuando se desarrollo la queratomileusis {desarrollada por el
Doctor Barraguer} con congelacidon. Con la aparicién del LASIK (Queratomileusis
Intraestromal con LAser) ha surgido gran interés por parte de los cirvjanos y otras
personas de la industriia por crear un microgueratomo gue nﬁ'ez;a la. megor
¢alidad, predictibilidad, que sea reproducible y facil de usar con seguridad y bajo
casto. En deorfa, un microqueratorne para LASIK debe proveer un acceso al
estroma comeal (pare intermedia de la curneé} 'por parte del cinujano para poder
aplicar la energia del iaser y llevar acabo el tratamiento requerido en el ojo.

Pasra lograr estos resultados, en el estado de la téenica se han desarroflado
diversas clases de microgueratometros. Por ejemplo, se ha desarrollado un
-microqueratomo manual de cuchilla fia para extraer una capa de tefido corneal,
congelarlo, tallario y pegarlo de nuevo en su lugar criginal. Esta técnica era de ata
complejidad debido al uso del microqueratomo manual y a la complejidad del

procesc de congelacion,

Posteriommente, en aras de disminuir los efectos nocives de la congelacion, se
desarrollo otra {&cnica en [a cual se ¢ortaba una capa de tejido por medio del
microqueratomo, y posleriomente se realizaba ur segundo corle con el
microgueratomo tratando de calcular de manera aproxirnada la correccion Hplice
del paciente, segon las necesidades del mismo. Esta tétnica resulto ser muy
compleja dado que la operacion manual del micrequeratomo hacia que pudieran
. ocurrir fallas durante el procesc. No abstante, durante los afios siguientes se
siguieron usando fos microque.?ratcimus manuales sin importar sus dificultadas, va

que cumplian su funcidn a pesar de su baja pradidﬁbifidad.






De la misma manera se desarrollaron otros microqueratomos (Ruiz-Steinway,
Draeger), y la primera generacion de microqueratomos MicroPrecision, los cuales
buscaban mejorar la precision, la confiabilidad, {a uniformidad en el corte y la
seguridad. De estos, tuvo mayor aceptacion el microqueratomo de Ruiz, el cual
por medio de un anitlo de succion que cuenta con un riel dentado, hace pasar la
cabeza de corte del microqueratomo de forma automatizada sobre la comea,
permitiendo que el proceso se efectué a una velocidad uniforme y a un espesor
constante de la capa de tejido a retirar. A diferencia de los microqueratomos
anteriores, esta ma/quina cuenta con un solo anillo, el cual tiene geometria variable
para poder operar distintos tipos de ojos con el mismo anillo de succidon. No
obstante, los microqueratomos han evolucionado apareciendo nuevos modelos,
uno tras otro, de los cuales la siguiente es una pequefia descripcion de los mas
significativos empezando desde el ideado por el Doctor Barraquer hace mas de 40
afos.

Microqueratomo Original de Barraquer

Este microqueratomo era completamente manual y de cuchilla estatica, el éxito en
su uso dependia en gran medida de la destreza del cirujano, utilizaba varios
anillos de succién dependiendo del tamano y forma del ojo.

Microqueratomo corneal automatizado

Cuenta con un solo anillo para todos los diferentes tamafos y formas de ojo
siendo ajustable en la posibilidad del tamafio del colgajo comeal, asi como
también la manera de graduar el espesor del colgajo de tejido. Cuenta con un
motor que se encarga de mover la cuchilla y los engranajes que producen el
avance automatizado sobre un riel dentado, el cual mantiene uniforme la velocidad
de desplazamiento de la cuchilla y un espesor de colgajo constante
frecuentemente presentaba complicaciones durante su recorrido (por el sistema de
pifiones).

Turboqueratomo

Esta maquina cuenta con un motor de aire que mueve la cuchilla de corte a una
velocidad de hasta 15000 RPM brindando una muy buena calidad de corte por la
velocidad de la cuchilla; sin embargo, su recorrido de avance debe hacerse de
manera manual, lo cual deja la exactitud del corte en la habilidad de las manos del
cirujano aumentado los riesgos para el paciente.

| Microqu ratomo Universal
Est microgueratomo no tiene anillo d succién por separado, viene todo en una
sola unidad, no es esterilizable completamente, pero es de avance automatizado.



Microqueratomo Schwind

Esta ma/quina tiene como particularidad el uso de dos anillos de succién
simultdneos, uno para estabilizar el microqueratomo en el ojo, y el otro para
estabilizar el colgajo durante la incision. Cuenta ademas con una cuchilla de zafiro,
la cual puede ser usada muchas veces y un motor para avance automatizado
(requiere alta complejidad para su uso).

Microqueratomo Hansatome

Este microqueratomo maneja el concepto de giro automatizado sobre un pivote, el
cual lo hace mucho mas ergondtmico y facil de manejar, sobre todo cuando se
trata de cirujanos principiantes. Cuenta con cuchillas biseladas desechables y
ademas cuenta con algunos sistemas de seguridad como la detencion al vacio
repentino y la no iniciacion de la marcha hasta que se alcance el vacié apropiado
dentro del anillo. Funciona con un solo motor que acciona la cuchilla y los pifiones
de avance los cuales estan localizados externamente siendo esto uno de sus
inconvenientes ya que es una causa de posible falla.

Microqueratomo de Agua

El corte se hace por medio de un hilo de agua el cual pasa a una velocidad
supersonica cortando la cornea de la manera deseada. Ademas no necesita que el
0jo aumente su presion interna para poder ser cortado como sucede con los
microqueratomos convencionales. ’

En el estado de la técnica existen otros modelos de microqueratomo como o son
el microqueratomo desechable y el microqueratomo transparente, etc. Sin
embargo, hasta el momento los microquerﬁ?omos desarrollados tienen ciertas
falencias, las cuales se han modificado en el presente desarrollo para mejorar su
precision, seguridad y efectividad; facilitando su manipulacion lo que es altamente
deseable tanto para el paciente como para el cirujano.

Entonces, aunque en el mercado se dispone de una amplia variedad de
microqueratomos para la realizacién de queratectomias, también es claro que
existe la urgente necesidad de un novedoso dispositivo del tipo microqueratomo
que permita un tratamiento efectivo y rapido de las malformaciones de la comea,
particularmente de la queratoplastia comeal lamelar refractiva, el trasplante
lamelar y el trasplante endotelial condensados en una sola méquina. que supere
tos inconvenientes de los microqueratomos convenciona! s.



DESCRIPCION DETALLADA DE LA INVENCION

Para lograr superar los inconvenientes discutidos anteriormente presentes en los
microqueratomos y los sistemas disponibles comercialmente para la realizacién de
queratectomias, los investigadores de la presente invencién lograron disefiar un
novedoso dispositivo del tipo microqueratomo y un sistema universal inteligente
automatizado que incluye dicho microqueratomo, con los cuales es posible realizar
un tratamiento rapido, efectivo y seguro de la queratectomias de tipo lamelar y
endotelial, lo cual resulta absolutamente deseable tanto para el paciente como
para el cirujano. Estas ventajas son posibles dado que tanio el microqueratomo
como el sistema universal de la presente invencidn cuentan con componentes
especificos que permiten lograr cortes finos de la comea a diferentes
profundidades y velocidades programables, o cual lo hace un aparato versatil, de
facil manipulacién, y seguro, dado que se puede adaptar a cualquier tipo de
comea de los pacientes y donantes.

Por consiguiente, para lograr este y otros propésitos, la presente invencion
proporciona un primer objeto que comesponde a un dispositivo del tipo

microqueratomo (1) para el tratamiento de queratectomias, el cuél se caracteriza
- l
porque comprende como componentes esenciales:

(i) Una carcasa de motores (2),

(i)  Una cabeza de corte (3),

(iiiy  Cuchillas de corte (4).
Mas especificamente, la presente invencion proporciona un dispositivo del tipo
microqueratomo (1) para la realizacién de queratectomias, el cual se caracteriza
porque comprende una carcasa de motores (2), a la cuél se acopla una cabeza de
corte (3) dentro de la cual se introduce una cuchilla de corte (4), en donde la

carcasa (2) aloja un motor eléctrico (2.1) que acciona la cuchilla (4) y un motor
electronico (2.2) que permite el avance de la cabeza de corte (3).

Otro objeto de la presente invencidn comesponde a un sistema inteligents

N

universal automatizado para la realizacidbn de queratectomias de tipo LASIK,

lamelares y endoteliales, el cual comprende:

(i} Un dispositivo del tipo microqueratomo (1) como el de la presente invencion,

\t



(i) Una unidad central de vacio y control (5).

(iii) Un anillo de succion (6) o una camara artificial automatizada (7), y

(iv) Un pedal (8).

Mas especificamente, la presente invencién proporciona una unidad central de
control (5) conectada a una fuente de energia desde su parte posterior mediante
un cable de poder universal con polo a tierra, en donde la unidad posee en su
panel posterior una salida de conexidn a un pedal multifuncién (8); en el panel
frontal de la unidad central posee una salida para la conexién mediante un cable a
la carcasa de motores (2) teniendo en cuenta la gula de acople; y una salida en el
panel frontal para la conexién de anillos de succién (8) para queratectomias LASIK
o una camara artificial automati /J;E? ra queratectomias lamelares o
endoteliales. U’?

-

Es asi como el sistema de la presente invencién incluye el microqueratomo, el
cual sirve para realizar de forma rapida, eficaz y segura, la queratectomia
Lamelar (corte de la cornea en el plano horizontal), en las patologias oculares
que asl lo ameriten, siendo el Gnico sistema que en una sola maquina compila
la posibilidad de realizar los siguientes procedimientos:

e Queratectomia para Lasik (Pulido Intracomeal con Laser), a diferentes
profundidades de 100 micras hasta 160 micras en el tratamiento de los
defectos refractivos del ojo. (Miopia, Astigmatismo, Hipermetropla).

¢ Queratoplastia Lamelar Terapéutica Automatizada. (Trasplante de las capas
superficiales de la comea).

+ Queratoplastia Endotelial Terapéutica Automatizada, conocida en el mundo
como "Dsaek, que consiste en el trasplante de la capa profunda (Endotelio)
de la comea. -

DESCRIPCION DE LAS FIGURAS

El sistema y el dispositivo de la presente invencién se pueden comprender mejor
si se hace referencia a las Figuras acompariantes, de las cuales:

La Figura 1 es una vista en perspectiva del novedoso sistema inteligente universal
automatizado de la presente invencidn cuando esta ensambiado;

La Figura 2 es una vista plana desde el frente de la unidad de vacio (5) en la cual
se ilustran los diferentes comandos que facilitan la operacién del sistema;

\-



La Figura 3 es una vista plana desde la parte posterior de la unidad de vacio (5) de
la figura 2 en la cual se ilustran algunos de sus componentes;

La Figura 4 es una vista en perspectiva de un anillo de succién (6) caracteristico
del sistema de la presente invencién para queratectomias LASIK;

La Figura 5 es una vista plana/‘: de la base neumética (7.1) para el trasplante
a plaiid’
lamelar y trasplante endotelial y algunos de sus componentes;

La Figura 6 es una vista del anillo (7.3) para el traspiante endotelial;

La Figura 7 es una vista del anilio variable (7.4) para el trasplante lamelar,

La Figura 8 es una vista en perspectiva del pedal (8) desde su parte posterior;
La Figura 9 es una vista en perspectiva del pedal (8) desde su parte frontal;

La Figura 10 es una vista en perspectiva del microqueratomo (1) de la presente
invencién y su funcionamiento con el anillo de succién (6);

La Figura 11 es una vista fragmentada del microqueratomo (1) mostrado en la
Figura 10;

La Figura 12a es una vista plana desde uno de sus lados de la carcasa de
motores (2) del dispositivo de microgueratomo de la presente invencion,

La Figura 12b es una vista plana desde arriba de la carcasa de motores (2)
mostrada en la Figura 12a;

La Figura 12c es una vista en perspectiva de la carcasa de motores '(2) mostrada
en la Figura 12a;

Las Figuras 13a y 13b ilustran vistas en perspectiva desde sus lados anterior y
posterior de la cabeza de corte (3) del dispositivo de microqueratomo de la
presente invencién;

La Figura 14a es una vista plana de las cuchillas de corte (4) para el dispositivo de
microqueratomo de la presente invencion.

\



La Figura 14b es una vista plana de la leva que soporta las cuchillas de corte
mostradas en la Figura 14a.

La Figura 15a es una vista plana que ilustra el tornillo de seguridad de la carcasa
con ia cabeza de corte del dispositivo de microqueratomo de la presente
invencion.

La Figura 15b es una vista plana que ilustra la llave para el ajuste del torniilo de
seguridad de la carcasa con la cabeza de corte de la Figura 15a.

Con respecto a la Figura 1, esta ilustra en perspectiva cada uno de los
componentes de! novedoso sistema universal inteligente automatizado de la
presente invencion para la realizacién de queratectomias lamelares y endoteliales.
Basicamente, este sistema esta compuesto del novedoso microqueratomo (1) de
la presente invendeidad de vacio y control (5), los anillos de succién (6),
una camara _,g@_rnati.ca_ 7).y_un pedal (8). Todos estos componentes en conjunto

y dispuestos dé manera especifica como se describird mas adelante conforman
todo un sistema universal inteligente automatizado que permite realizar de manera

controlada y con alta precisién y eficiencia_queratectomias del tipo endotelial y
lamelar, sin ocasionar molestias al paciente y facilitando notablemente el proceso
al cirujano experto o inexperto.

A continuacién, se describen cada uno de los componentes del novedoso sistema
de la presente invencidn y su funcionamiento para resaltar las ventajas esperadas
sobre fos sistemas convencionales conocidos hasta el momento en el estado de la
técnica.

UNIDAD CENTRAL DE VACIO Y CONTROL.

La unidad central de vacio y control (5) ha sido disefiada y desarroltada
xclusivamente para el funcionamiento inteligente y automatizado dei_novedoso

N

. . . . . e e
sistema de la presente invencién. La Figura 2 ilustra en una vista plana, la parte

- — T —

frontal de esta unidad central de vacio y control (5), en la cual se pueden distinguir
varios controles con funciones especificas, los cuales comesponden a los
siguientes:

- Sensor Digital de Vacio (5.1) (600mmHg)

- Control posicion Manual y Automatico (5.2)

- Funci6tn de Seguro Electrénico (5.3)

- Contro! de posiciones de velocidad (alta, media y baja) (5.4)

- Control avance de los motores y retroceso del Lnitgr_inteligeme (5.5) 7



- Conector motores carcasa (5.6)

- Conector vacio y trampa de agua (5.7)
- Encendido bomba de succion (5.8)

- Encendido de la Unidad (5.9).

La Figura 3 ilustra la parte posterior de esta unidad, en la cual se pueden distinguir
los siguientes componentes:

- Conector alimentacién voltaje (5.10),

- Fusible de seguridad para proteccién de la unidad (5.11)
- Encendido principal de la unidad (5.12)

- Conector al pedal (5.13)

Estos elementos de la unidad de vacio y control permiten entonces el manejo y
operacién de manera automatizada del microqueratomo de la presente invencion.
Las ventajas y funciones principales de esta unidad central de vacio y control son:

a. Tiene un sensor que registra {a succion sobre el ojo, cuando liega a un
minimo programado por el cirujano, dependiendo de la aitura sobre el nivel
del mar de por lo menos 550 mm/Hg, lo cudl garantiza un presién ocular
minima para el corte corneal, y permite asi el avance de la cabeza de corte
sobre la comea.

b. Succiona lentamente el ojo en 5 segundos (dado que va desde cero hasta
la presion programada en mm Hg). de la misma manera, al terminar el
proceso lo libera lentamente (dos segundos) disminuyendo las
complicaciones relacionadas con la compresién y descompresidn subitas
del ojo (hemorragias subconjuntivales y retinales).

c. Con la posicién de avance se controla el movimiento del motor eléctrico que
maneja la cuchilla, el cual arranca un segundo antes que el motor
i\_tfﬁgg@_ que produce el avance de la cabeza de corte sobre m
esto garantiza una buena inercia de la cuchilla al momento de entrar en

contacto con la cornea.

d. Con la posicion de retroceso es posible que el motor inteligente regrese a la
O TiteTiyE T
posicién de inicto de recorrido. Durante este proceso el motor de 1a cuchilla
de corte no se mueve, lo cual previene dafos al | nticulo comeal.

e. Con la funcibn automética_es posible activar las funciones para el
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acceder al control de velocidades, y el funcionamiento de avance y

retroceso).

La funcién manual le permite al cirujano o a la instrumentadora verificar el
estado éptimo del equipo antes de cada procedimiento quirtrgico; se puede
observar el movimiento de la cuchilla dando pequefios pulsos a la posicién
de avance, sin modificar la rotacion del eje de! motor inteligente. Con esta
funcién activada no se permite el encendido de la bomba de vacio, lo cual
garantiza que no se realicen cortes sin ias medidas de seguridad
necesarias.

. Tiene un sistema de control para el motor_inteligente, el cual maneja la
velocidad de avance de la cabeza de corte sobre el ojo. De esta manera,

se puede programar el tiempo de recorrido sobre la cornea, entre 3 y 8
segundos, dependiendo de la elecciéon del cirujano y el procedimiento a
realizar que son todas automatizadas.

. Desde la unidad central se pueden controlar todas las funciones del

microqueratomo, lo cual constituye una ventaja para los cirujanos
inexpertos, dado que pueden ser asistidos por la instrumentadora
quirargica.

Tiene las bombas de vacme todos los equipos, por lo
tanto menos molestias para el paciente (tres bombas que brindan ia mayor
seguridad al sujetar el ojo).

Tiene una tra de agua para vacio que comresponde a un disefio en
miniatu@que evita el paso de liquidos generados durante el
procedimiento de queratectomia hacia las bombas de succién, lo cual
garantiza una tiempo de vida Gtil mayor;)y evita la contaminacién de las
mismas; es desarmable y esterilizable para que se pueda reutilizar. Se
conecta con el anilio succion mediante una manguera flexible
(desechable), ia mas deg:c.bie todos los equipos, con un diametro interno

de 1.5 mm.

. La funcién de Seguro electrénlc@aoe que la cabeza de corte haga un

avance automatico de 3 grados/sobre el anillo de succaon) haciendo

A

posible encajar la cabeza de corte n la cola de milano antes de iniciar el
recorrido definitivo sobre la cornea previniendo cortes defectuosos.

\(9
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I. Tiene todos los sistemas de seguridad requeridos para minimizar las
complicaciones inherentes a su funcionamiento, los cuales operan mediante

En efecto, esta Unidad central de Vacio y Control cuenta oo(liun novedoso juego )

de alarmas que facilitan el control y manipulacién del sistema para el cirujano.
Estas alarmas son:

Alarma 1. Alarma de Bajo vacio.

- Esta se activa cuando ocurre fa pé’rdida accidental de vacio durante el
procedimiento parando el avance de la cabeza de corte sobre la conea en solo
dos milisegundos, evitando una de las complicaciones mas dificiles de manejar
como es un fragmento de cornea dentro de la cabeza de corte.

Alarma 2. Alarma de Inicio procedimiento.

- Avisa que las condiciones de vacio y de presion ocular son dptimas para la
realizacién del procedimiento quirtrgico activandose en forma sonora durante 3
segundos evitando la necesidad toma de la presidn ocular como se requiere en
ofros equipos y por lo tanto minimizando el tiempo del procedimiento.

Alama 3. Alarma de Sonido constante.

- Se acciona cuando el equipo esta en posicion manual. Mientras esta alarma
este activada la unidad no permite que se realice ia cirugia (recorrido de la
cabeza de corte sobre la comea), Unicamente bajo esta posicion permite que
se realicen las pruebas de alistamiento para la cirugia por parte de la
instrumentaora quirdrgica.

ANILLOS DE SUCCION

La Figura 4 ilustra un anillo de succion (6) que constituyen otro de los elementos
< del novedoso sistema universal inteligente automatizado de la presente invencion
— —_—

para el caso de queratectomias del tipo LASIK. El anillo de succion (6) se encarga

de succionar el globo ocular por medio de presion negativa suministrada por una
fuente externa, para permitir un acercamiento del ojo con la cabeza de corte, la
cual cuenta con una cuchilla en su parte inferior cuya funcidén es cortar y separar
una pequefia ldmina de cornea.

CAMARA ARTIFICIAL AUTOMATIZADA

Las Figuras 5 a 7 ilustran éste componente del sistema con sus diversas
realizaciones d pendiendo del tipo de procedimiento a realizar, ya sea



2

queratectomia lamelar o endotelial. Se trata de un dispositivo automatizado

disefiado para simular la camara anterior del ojo de tal forma que al colocar un

botén cormnoescleral (donante), se puedan simular las condiciones anatémicas y

fisioldgicas (presién ocular) para asi poder proceder a realizar cortes sobre esta

comea, los cuales seran destinados para trasplante (lamelar y endotelial). Para

cumplir dicho fin el dispositivo cuenta con los siguientes elementos, mostrados en

las Figuras 5,6y 7:

- Base neumadtica (7.1)
- Pistén (7.2)
- Anillo para traspiante endotelial (7.3)

- Anillo variable para trasplante lamelar (7 .4)

- Tuerca de seguridad (7.5)

- Pivotes de seguridad (7.6)

a,

la base neumatica es un dispositivo fabricado en acero inoxidable que
contiene en su interior un pistén (7.2), el cual se acciona neumaticamente
desde la parte inferior cuyo fin es comprimir el botén corneal (en su
periferia) contra el anillo seleccionado, ya sea para trasplante endotelial
(7.3) o para trasplante lamelar (7.4); y en su parte superior externa cuenta
con una rosca (7.5.1) y dos pivotes (7.6) para asegurar alli los anillos

mediante una tuerg@ ( 7.5).

El pistén (7.2) es una pieza fabricada en plastico, en cuya cabeza hay
maquinada en su parte central una concavidad (7.2.1) destinada a hacer
parte de la camara anterior simulada del ojo; la porcién periférica (7.2.2) de
{a cabeza de! pistéon esta truncada para darle una sinerﬁcie conica que se
acoptara’ con la superficie conica congruente presente en los anillos para
trasplante endotelial (7.3) y trasplante lamelar (7.4), que al final son las
encargadas de realizar el cierre hermético para formar la camara artificial
una vez que se acciona la orden automatica para mover el pistén; a su vez
dentro del piston hay dos perforaciones verticales (7.2.3) destinadas para el
llenado con Iﬁuido para obtener la presion requerida para un buen corte
corneal, una vez se genere la camara artificial al acoplar el aniilo con la
base neumatica.

Et anillo para el trasplante endotelial (7.3) consiste en un anillo muy similar
para el de fasik con la diferencia que no tiene tope de fin de recorrido, qu
es mucho mas alto (20 mm) para permitir su acople con la base neumatica
¥ que tiene xternamente en su base un reborde sobresaliente (7.3.1) en la



cual hay dos muescas (7.3.2) para acoplarse con la base neumatica punto
donde se apoya la tuerca loca; e internamente en su parte superior
periférica se encuentra el cono truncado que ajusta con el cono truncado
del piston en la zona donde sujetaran la cornea para asi formar la camara
artificial.

d. El anillo variable para trasplante lamelar (7.4) es basicamente igual al
anterior y su diferencia radica en que consta de dos piezas, una superior
(7.4.1) igual a la de un anillo del lasik pero con una rosca intemna (7.4.2); y
una parte inferior que sirve de puente para conectarlo a la camara
neumatica (7.4.3), esta pieza tiene una rosca en su parte superior externa
(7.4.4) donde se une a la pieza superior (anillo) lo cual permite obtener
diferentes alturas del anillo sobre la cornea, y asi obtener diferentes
tamafios de discos corneales segun requiera el caso.

e. Una tuerca loca (7.5) que se utiliza para asegurar la base neumatica con el
anillo escogido.

PEDAL. —

Las Figuras 8 y 9 ilustran el pedal (8) deI@edoso gistema de la presente

invencion en el cual estan dispuestos los siguientes componentes:

- Control Bomba vacio. (8.1)

- Conector cable funcion. (8.2)
- Control Avance (8.3)

- Control Retroceso (8.4)

El pedal (8) @istema de la presente invencién consiste en una unidad
multifuncional en forma de domo truncado, conectada mediante un cable a través
del conector del cable (8.2) con la unidad central de control (5), en la cual se
ubicaron de forma ergondmica los actuadores para cada funcion especifica del
microquerdtomo. La Figura 8 ilustra como en ia parte superior del domo se
encuentra el interruptor (8.1) para encender y apagar las bombas de vaclo. La
Figura 9 ilustra fa cara anterior de! domo truncado desde la cuédl se puede
observar que esta dispuesto el actuador en forma de “Y" para permitir la funcion
de avance (8.3) y retroceso (8.4) de la cabeza de corte del microqueratomo.
Adicionalmente, dicho pedal cuenta con un sistema para fijarlo al piso para asi
impedir que al momento de accionarlio, el medico tenga dificultad en la ubicacion
espacial de los controles.
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Este pedal es de @para la funcién especifica del microqueratomo
de la presente invencién, dado que permite que el cirujano controle el avance de la
cabeza de corte sobre el anillo de vacio (8.3), el retroceso de la cabeza de corte
sobre el anillo de vacio (8.4), y el encendido o apagado de la bomba de succion
(8.1), lo cudl evita la posibilidad de que en un momento dado se ejecuten ordenes
simultaneas o una orden no deseada al sistema, como sucede en otras
situaciones, en donde los pedales de control con elementos muy similares y
ubicados uno al lado el otro para cada funcién, el cirujano accidentalmente da una
orden equivocada al dispositivo complicando y prolongando el procedimiento
quirdrgico.

MICROQUERATOMO

En aras de desarrollar un microqueratomo ideal de buena precision, seguro,
rapido, efectivo, de facil manipulacion y altamente deseable tanto para el paciente
como para el cirujano, como el desarrollado en la presente invencién, se deben
considerar los siguientes aspectos que debe exhibir un microqueratomo adecuado:

o Visibilidad de la cornea durante la queratectomia.

o Sistemas automatizados que controlen la velocidad del paso durante la
cirugia.

¢ Velocidad de oscilacién de la navaja.

e Relacién entre velocidad de oscilacién de la navaja y la velocidad de
avance de la cabeza del microqueratomo.

+ Torque suministrado por la navaja de corte.

+ Succién para crear el colgajo lamelar comeal, trans-operatoriamente.

s Dependencia, capacidad de reproduccién, durabilidad de a maquina en
conjunto y cada uno de los aspectos anteriormente mencionados.

« Calidad y espesor del tipo de navaja.

¢ Sistemas de seguridad.

e Facilidad de operacion.

Con base en estos aspectos y necesidades, el solicitante logro disefiar el aparato
microqueratomo que se describe a continuacidn con respecto a las Figuras
acompafiantes.

Las Figuras 10 y 11 ilustran en perspectiva y en vista fragmentadaﬁ{no\’/;aso )

microqueratomo (1) que hace parte del sistema de la presente invencion. Estas
Figuras muestran cada uno de los componentes esenciales que conforman dicho
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microqueratomo (1). Particularmente, el microqueratomo de la presente invencion
se caracteriza porque comprende:

(i) Una carcasa de motores (2),
(i)  Una cabeza de corte (3),
(ii)  Cuchillas de corte (4).

La siguiente es una descripcién detallada de cada uno de los anteriores
componentes especificos del novedoso microqueratomo de la presente invencion.

CARCASA DE MOTORES

Las Figuras 12a, 12b y 12 c ilustran la carcasa de motores (2) desde diferentes
perspectivas. Los principales componentes de esta carcasa de motores
corresponden a:

- Motor Eléctrico — cuchilla (2.1)

- MofoF Inteligente (glecironico) (2.2) /¥7270% 27 /472 7
- Cable blindado. (2.3)

- Tapa. (2.4)

- Guia de acople (2.5)

- Leva descentrada (2.6)

- Acople tipo Allen macho (2.7)

- Buje de acople de motor de cuchilla (2.8)

- Buje de acople motor (2.9)

- La carcasa (2) es una pieza cilindrica que sirve para alojar los motores
eléctrico y electrénico (iv) con sus respectivos ejes de transmision. Tiene en su
cara superior una tapa (2.4) perforada a través de la cual pasa el cable
blindado (2.3) que suministra energia a los;motores léctri@men
su cara inferior cuenta con dos bujes: uno de acople de motor de la cuchilla de
corte (2.8) y el otro del motor de giro (2.9), y en una de sus caras laterales
cuenta con la guia de acople (2.5) para el tornillo de seguridad.

- El eje anillo - motor electronico (v} se encarga de transmitir el movimiento del
motorﬁ@ través de las piezas (2.5), (2.8) y (2.9) hasta el anillo de
succion (6), por medio de acoples en cada uno de sus extremos.
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Las principales caracteristicas de esta carcasa de motores son las siguientes:

a. Esta carcasa aloja en su interior los dos motores (2.1) y (2.2) encargados de (i)
el movimiento de la cuchilla; y (ii) el avance de la cabeza de corte.

b. Tiene una guia de acople (2.5) que al ensamblarse con la cabeza de corte
coincide tridimensionalmente, de tal forma que permite el paso del tornillo con el
cual se asegura la unidn entre la carcasa y la cabeza de corte.

c. El motor eléctrico (2.1) DC de 14000 rpm que acciona la cuchilla, cuenta con
una leva descentrada retractii (2.8) que produce e! movimiento oscilatorio de la
cuchilla. Dicha leva retractil facilita el acople con la cavidad de la leva de la cuchilla
al momento de ensamblar la carcasa de motores con la cabeza de corte,
garantizando el movimiento de la cuchilla durante el proceso de corte.

d. El motor inteligente de avance (2.2) cuenta con M ap@en este
sistema de un m!ectrbrme velocidad M@amable de 1

a 8000 rmpm, controlado por un microprocesador que le da su amplia versatilidad de

velocidad de avance sobre el ojo, al estar acoplado a un moto-reductor que le
garantiza el torque necesario para realizar el corte comeal. Esta caracteristica es
Unica de este equipo y constituye una de sus principales ventajas dado que lo
hace universal para realizar todos los tipos de queratectomia lamelar con una sola
ma{;uina (Lasik, Trasplante lamelar, Trasplante Endotelial). Tiene un eje de disefio
h xagonal tipo Allen (2.7) que garantiza un acople seguro y facit con el pivote del
anillo de succién, es el que transfiere la fuerza y velocidad de giro de la cabeza de
corte sobre la comea.

e. Tiene un cable blindado (2.3) que lo conecta con la consola de vacio y cuenta
en sus sitios de mayor estrés y fatiga con sistema de proteccién extemo en forma
de resorte de acero inoxidable que le prolonga su vida util.

f. En su parte inferior cuenta con dos bujes uno de acople de motor de la cuchilla
de corte (2.8) y el otro del motor de giro (2.9) para un facil, seguro y rapido acople
de la carcasa de motores con la cabeza de corte donde se aloja la cuchilla de
corte.

g. La Figura 15a ilustra el tornilio de seguridad de la carcasa con la cabeza de
corte del dispositivo de microqueratomo de la presente invencién. Este tornillo
constituye un elemento esencial del microqueratomo de la presente invenciéon y
tiene como finalidad el asegurar la carcasa con la cabeza de corte.
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h. La Figura 15b ilustra la llave para el ajuste de dicho tornillo de seguridad. Esta
flave de sujecion es un pequefio pin que permite asegurar el tomillo de seguridad.

CABEZA DE CORTE

Las Figuras 13a y 13b ilustran la cabeza de corte (3) desde sus vistas anterior y
posterior que hace parte del microqueratomo (1) de la presente invencién, la cual
corresponde a una sola pieza en acero inoxidable. Los aspectos mas
sobresalientes de su disefio son:

Borde de ataque en media luna (3.1)

Ranura y cavidad cuchilla 145 micras. (3.2)

- Cola de milano. (3.3)

- Tope fin de carrera. (3.4)

- Cavidad paraAeI eje de giro. (3.5)

- Cavidad para acople eje cuchiila de corte. (3.6)
- Cavidad roscada para el tornillo de acople (3.7)

Los principales aspectos técnicos de esta cabeza de corte, se describen a
continuacion:

a. Tiene un diseﬁ@n medialuna en su borde de ataque sobre el ojo, lo
que permite amplia visibilidad de la cornea, incluso si se monta el microqueratomo
pre-ensamblado sobre el anillo. Este aspecto resulta ventajoso para aquellos
cirujanos inexpertos.

b. Tiene tres puntos (eje de giro (3.5), eje cuchilla de corte (3.8) y cavidad roscada
para el tomillo de acople (3.7), en donde se acopla facilmente con la carcasa, l0
cual asegura un ensamblaje en tres dimensiones Y facilita la colocacion del tornillo
de ajuste entre la cabeza de corte y la carcasa de motores.

c. Posee un sistema de cola de milano circular que tiene dos ventajas: la primera,
que se garantiza que el avance de la cabeza de corte sobre el anillo de succion se
haga siempre en la posicién adecuada; la segunda nunca se desacoplara durante

el recorrido del‘motor mtehgehg,_bnndando siempre buenos cortas corneales.

d. La cavidad para !a cuchilla es de 145 micras, siendo asi la Unica en su género. ¢ !
N Ve

Se maquinan para obtener una profundidad de corte predeterminada entre 100 y

180 micras para lasik y de hasta 380 micras para trasplante endotelial y lamelar.
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e. Tiene un tope de fin de carrera mecanico incorporado en el disefio. (3.4)

CUCHILLA DE CORTE

La Figura 14a ilustra la cuchilla de corte (4) que forma parte de@
microqueratomo (1) de la presente invenciéon. La Figura 14b ilustra el dispositivo

de leva que soporta ia cuchilla de corte.

Para el microqueratomo de la presente invencién se disefio una cuchilla de corte,
desechable, de acero y de un espesor dqjglg 140 micras, una de las mas
delgadas existentes hasta ahora. Dicha cuchilla de corte esta unida con una gula

plastica, y en conjunto (cuchilla y guia)éﬁc’?jimanem tridimensional dentro
de la cabeza de corte. Mediante una cavidad rectangular (4.1) ubicada en la cara
supetrior de {a guia plastica se acopla con la leva descentrada (2.6) del motor de la
cuchilla para convertir el movimiento circular del motor de la cuchilla en el
movimiento oscilatorio que produce el efecto de corte sobre la cornea, o cual
garantiza una excelente calidad de lecho comeal al realizar el corte.

Con respecto a las Figuras 15a y 15b, éstas ilustran una vista plana del tomillo de
seguridad de la carcasa con la cabeza de corte dei dispositivo de microqueratomo
de la presente invencién y la llave que pemmite ajustar dicho tornillo de seguridad
de la carcasa con la cabeza de corte.

ENSAMBLAJE DEL NOVEDOSO SISTEMA DE LA PRESENTE INVENCION - ol fre _j_J 7

Se conecta unidad central de control desde su parte posterior a 110-220 AC
mediante un cable de poder universal con polo a tierra.

Se debe conectar el pedal multifuncién con su respectivo conector en fa parte
posterior de la unidad central de control. Posteriormente, se conecta la trampa de
agua a la respectiva salida de vaclo, la cudl esta ubicada en la parte frontal de
lado izquierdo de la unidad de control.

A continuacion, se debe conectar el cable de la carcasa de motores en panel
frontal teniendo encuentra la guia de acople.

Ahora bien, segun el procedimiento de queratectomia que se va a realizar: lasik,
traspiante lamelar o trasplante endotelial, se selecciona la cabeza apropiada; se
introduce la cuchilla de corte con su respectiva gula dentro de la cavidad disefiada
para tal fin ubicada en la cabeza de corte, sel ccionada, teniendo en cuenta que
solo existe una forma de acoplarse tridimensionalmente la una con la otra.
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Posteriormente, se acopla ia cabeza de corte, ya con la cuchilla dentro de su

cavidad, con la carcasa d motores. De la misma manera, solo existe una opcién
de acople entre las dos piezas, coincidiendo en tres ejes (eje de giro de la cabeza
de corte, buje para el eje del motor de la cuchilla de corte y cavidad para el tornillo
de sujecién que asegura la carcasa con la cabeza de corte).

Mediante el uso de la llave hexagono disefiada para tal fin se debe roscar el
tornillo de sujecion hasta asegurar la carcasa de motores con la cabeza de corte.

Segun el procedimiento a elegir: lasik, trasplante lamelar o traspiante endotelial se
realiza el siguiente procedimiento especifico:

1. Si se va a realizar LASIK, se selecciona un anillo adecuado segin normograma
descrito en la Figura 17, éste se acopla con la manguera de vacio y se realiza el
procedimiento quirdrgico de acuerdo con la técnica conocida: se monta el anillo de
vaci6 sobre el globo ocular; se enciende el sistema de vacio; se acopla la cabeza
de corte sobre el anillo para que coincidan el hexagono macho de la carcasa de
motores con el hexagono hembra del pivote de giro del anillo. Finalmente, se
realiza el proceso automatizado de corte det lenticulo corneal.

2. Si se va a realizar un trasplante lamelar, se debe utilizar en lugar del anillo de
vacio 1a camara artificial automatizada (7) para obtener el lenticulo de ia cornea
seleccionando la cabeza pre-calibrada con el espesor deseado de cornea donante
mientras que sobre el 0jo receptor se realiza un procedimiento similar al del lasik
solo que en este se utiliza un aniilo sin tope de recorrido para obtener un lenticulo
suefto el resto de la técnica es de conocimiento del cirujano.

3. Si se va a realizar un trasplante endotelial, se debe utilizar, en lugar del anillo de
vacio, la camara artificial automatizada (7) para obtener el lenticulo de la cornea
seleccionando la cabeza pre-calibrada (350-370 micras); La diferencia de este
procedimiento es que el lenticulo obtenido se desecha y se aprovechan las capas
restantes profundas de la cornea de la cual hace parte el endotelio, y se procede
en los pasos subsiguientes segun la técnica quirtrgica establecida para la toma y
recambio de ta cara posterior de la cornea, conocida como trasplante endotelial.

Se debe notar que la utilizacién del pedal de control, para los procesos de
encendido y apagado de las bombas de vacio, avance y r troceso de la cabeza de
conte en cualquiera de fos tres procedimientos quirirgicos descritos anteriormente,
estd sujeta a la eleccidon del cirujano, dado qu ésta puede ser r alizada
igualmente desde la unidad de control central por la instrumentadora quirurgica.
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Asi, este ensamble especifico de los componentes del microqueratomo de la
presente invencidn acoplados con los otros componentes del sistema hacen
posible la obtencién de excelentes resultados; de esta manera, la configuracion
especifica del microqueratomo y el sistema univefsal inteligente automatizado de

la presente invencién hacen posible un tratamiento rapido, efectivo, y seguro de
diversos tipos de queratectomias, entre las que se incluye lasik a diferentes

ofanidades queratoplastia endotelial y queratoplastia lamelar, lo cual resulta
absolutamente deseable para cirujanos expertos o inexpertos asi como para los
pacientes. Particularmente, las ventajas del microqueratomo y el sistema
inteligente universal automatizado de la presente invencion se pueden resumir con
base en las siguientes consideraciones en comparacidon con los sistemas
convencionales.

VENTAJAS DE LA INVENCION

« El microqueratomo de la presente invencion es la tnica maﬁuina disponible
con que se puede realizar todas los procedimientos de queratectomia (lasik,
trasplante endotelial y trasplante lamelar)

¢ El microqueratomo de la presente invencion se considera {inteligente ya que
es el Unico que posee velocidad de avance programable electrénicamente
desde 2 a 8 segundos de recorrido total, lo cual permite utilizarfo con
mayor seguridad en diferentes tipos de comea.

¢ El microgueratomo de la presente invencién cuenta con un sistema de
succién progresiva (de 0-600 mm de Hg en 5 segundos) para la sujecién
del ojo mediante el anillo, minimizando el trauma ocular producido cuando
se utilizan equipos que producen vacio intenso sabitt} igualmente e! sistema
libera el ojo de forma similar evitando el trauma de la descompresién subita.

» El microqueratomo de la presente invencion cuenta en su unidad central
con un sistema de alarmas auditivas que indican al cirujano las diferentes
etapas del procedimiento. (alarma de presién adecuada para corte, alarma
de vacio inadecuado y alarma de funcion manuat)

e EI microqueratomo de la presente invencion inicia la oscilacion de la
cuchilla un segundo antes de que inicie el recorrido sobre fa cornea esto



21

permite que la cuchilla tenga suficiente inercia en el momento en que ataca
la cornea.

El microqueratomo de la presente invencion posee en el panel de su unidad
central la opcién de controlar todas las funciones por parte de la
instrumentadora quinirgica lo cual es una ventaja para [os cirujanos
inexpertos.

El microqueratomo de la presente invencion tiene el sistema de bombas de
vacio mas silenciosas de todos los equipos.

El microqueratomo de la presente invencion posee un sistema de seguro
electronico haciendo yn pequefio giro/de la cabeza sobre ef anillo antes de
hacer el recorrido definitivo 1o que garantiza seguridad.

El microqueratomo de la presente invencion cuenta con sistema acople de
cilindro hexagonal en el pivote de! anillo lo cual da mas precisidbn al
momento de acoplarse con la carcasa de motores.

El microqueratomo de la presente invencidn es de facil pre-ensamble del
conjunto (motor-cabeza-anillo) antes de posicionario sobre el ojo, lo cual
permite al cirujano novato la realizacién de la cirugia con seguridad y con
menor grado de dificultad, dado que gracias al borde de ataque en media
luna de la cabeza de corte, permite una visibilidad de toda la comea antes
de iniciar el recorrido de corte a un con la unidad ensamblada (Carcasa de
motores-cabeza de corte-anillo). Esto no es posible cuando se utiliza otro
tipo de microqueratomo.de similares caracteristicas donde el ensamblaje
final se realiza sobre el ojo del paciente.

El microqueratomo de la presente invencién cu?nta con sisterna de facil y
seguro acople entre Ia carcasa de motores y la cabeza de corte.

E! microqueratomo de la presente invencién posee diferentes cabezas de
corte pre-calibradas para los diferentes procedimientos.

El microqueratomo de la presente invencién posee cuchillas de 140 Micras
de calibre. Dando un excelente filo y por ende una buena calidad de corte.

El microgqueratomo de la presente invencion posee un pedal multifuncion de
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¢ El microqueratomo de la presente invencién posee ung w mara

artificial neumética automatizada.

¢ El microqueratomo de la presente invencién posee un anillo variable para
acoplarse con la camara artificial para la realizacion de trasplantes
lamelares

+ El microqueratomo de la presente invencién pose un anillo fijo acoplable
con la camara artificial para la realizacién del trasplante endotelial

Ahora bien, cualquier persona en el arte, particularmente una persona versada
que tenga acceso a las ensefianzas de la presente invencion, reconocera sin
dificultad que es posible cualquier modificacién o variacién sobre el aparato aqul
revelado, sin que las mismas se aparten del alcance y espiritu de la invencién. Por
ejemplo, se reconocera que se puede emplear cualquier variedad de componentes
de diferentes materiales que cumplan con los propésitos de la invencion. De tal
manera que todas las realizaciones y variaciones expuestas en la presente
invencién no deben entenderse como limitantes del alcance de la invencién, el
cual se determina por el contenido de las siguientes reivindicaciones.



REIVINDICACIONES

1. Un dispositivoi del tipo microqueratomo (1) para la realizacion de
queratectomias de tipo LASIK, lamelar o endoteial, el cual se caracteriza pordue
comprende una carcasa de motores (2), a la cuél se acopla una cabeza de core
(3) dentro de la cual se introduce una cuchilla de corte (4), en donde la carcasa (2)
aloja un motor eléctrico (2.1) que acciona la cuchilla (4) y un motor electrénico
(2.2) que permite el avance de la cabeza de corte (3).

2. Un dispositivo como la de la reivindicacion 1, caracterizado porque la
carcasa (2) tiene en su cara superior una tapa (2.4) perforada a traQés de la cual
pasa un cable blindado (2.3) que suministra energia a los motores eléctrico (2.1) y
el motor electronico (2.2), y en su cara inferior cuenta con dos bujes (i) uno (2.8)
para el acople del motor de la cuchilla de corte y (ii) otro (2.9) del motor de giro,

3. Un dispositivoX_electronico Zmo la de las reivindicaciones 1 a 2,
caracterizado porque la carcasa (2) tiene en una de sus caras laterales una guia
‘de acople (2.5) que coincide tridimensionalmente con la cabeza de corte (3) para
permitir el paso de un tornillo de seguridad que asegura la unién entre la carcasa
(2) Y la cabeza de corte (3).

7

4. Un disposit@mmo la de las reivindicaciones 1 a 3,

caracterizado porque el motor eléctrico (2.1) de la carcasa tiene una leva

descentrada retractil (2.6) que permite el movimiento oscilatorio de ia cuchilla (4).
7

. N, '
5. Un dispositivo omo la de las reivindicaciones 1 a 4,

caracterizado porque el moto\r/em.z) de la carcasa tiene un eje de
disefio hexagona! tipo Allen (2.7) que acopla el pivote del anillo de succién, y

transfiere la fuerza y velocidad de giro de la cabeza de corte (3) sobre la comea.

6. Un disposﬂivo@c;;i?'c( omo la de las reivindicaciones 1 a 5,
caracterizado porque la carcasa (2) tiene en su parte inferior dos bujes: (i) uno
(2.8) de acople de motor de la cuchilla de corte (4) y (ii) otro (2.9) para el motor de
giro para el ajuste de la carcasa de motores (2) con la cabeza de corte (3).

7. Un dispositive’ electronico _icomo la de las reivindicaciones 1 a 6,
caracterizado porque la cabeza de-corte (3) tiene un borde (3.1) de ataque sobre
el 0jo con configuracion del tipo media {una.
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8 Un disposiﬁvm la de las reivindicaciones 1 a 7,

caracterizado porque la cabeza de corte (3) tiene una cavidad (3.2) de 145 micras
para el alojamiento de la cuchilla (4).

9. Un disposimo/er;mrénico émo la de las reivindicaciones 1 a 8,
caracterizado porqum corte tiene un sistema de cola de milano
circular (3.3).

10. Un dispositivo @ﬁo la de las reivindicaciones 1 a 9,

caracterizado porque tiene un tope de fin de carrera mecanico (3.4).

electrénico/ como la de las reivindicaciones 1 a 10,

caracterizado porque la cabeza de corte (3) tiene tres cavidades para un eje de

11.  Un dispositivo

giro (3.5), para un eje de la cuchilla de corte (3.6) y una roscada (3.7) para el
tomillo de seguridad, en donde se acopla con la carcasa (2).

12. Un dispos'rtivo@c;ico como la de las reivindicaciones 1 a 11,
caracterizado porque la cuchilla de corte (4) esta unida con una guia plastica, las
cuales, en conjunto encajan de manera tridimensional dentro de la cabeza de
corte (3).

13.  Un dispositivo’ electronico/como la de la reivindicacién 12, caracterizado
porque la gula plastica de la cuchilla de corte (4) tiene una cavidad rectangular
(4.1) ubicada en su cara superior para el acople con la leva descentrada retractil
(2.6) del motor de la cuchilla.

e rns———
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14. Un sistema inteligente universal automatizado para la realizacién de

e

queratectomias de tipo LASIK, lamelares y endoteliales, caracterizado porque

comprende:

Mdp,./ , /44;./.97
Una unidad central dechﬁ/tLtW (5) conectada a una fuente de energia desde su
parte posterior mediante un cable de poder universal con polo a tierra, en donde la
unidad posee en su panel posterior una salida de conexién a un pedal multifuncion
(8); en el panel frontal de la unidad central posee una salida para la conexion
mediante un cable a la carcasa de motores {2) teniendo en cuenta la guia de
acople; y una salida en el panel frontal para la conexién de anillos de succion (6)
para queratectomlias LASIK o una camara artificial automatizada (7) para
queratectomias lamelares o endoteliales.

18. Un sistema inteligente universal automatizado como el de la reivindicacion

I



neumatica (7.1), que contiene en su interior un pistén (7.2) y en su parte superior
externa cuenta con una rosca (7.5.1) y dos pivotes (7.6) para asegurar alli los
anillos mediante una tuerca loca (7.5).

16. Un sistema inteligente universal automatizado como el de la reivindicacién
15 caracterizado porque la camara artificial automatizada (7) incluye un anillo (7.3)
para el trasplante endotelial, el cual no tiene tope de fin de recorrido, y tiene
externamente en su base un reborde sobresaliente (7.3.1) en la cual hay dos
muescas (7.3.2) para acoplarse con la base neuhética (7) en el punto donde se
apoya la tuerca loca (7-.5); e internamente en su parte superior periférica se
encuentra el cono truncado que ajusta con el cono truncado del piston en la zona
donde sujetaran la cornea para asi formar la cdmara artificial.

17. Un sistema inteligente universal automatizado como el de la reivindicacién
16 caracterizado porque la camara artificial automatizada incluye un anillo variable
(7.4) para trasplante lamelar que comprende dos piezas, una parte superior (7.4.1)
con una rosca interna (7.4.2); y una parte inferior (7.4.3) para la conexion a la
camara neumatica (7), esta pieza tiene una rosca (7.4.4) en su parte superior
externa para su unién a la pieza superior.

18. Un sistema inteligente universal automatizado como el de las
reivindicaciones 14 a 17 caracterizado porque el pistdbn (7.2) tiene dos
perforaciones verticales (7.2.3) destinadas para el llenado con Iiauido para obtener
_la presion requerida para un buen corte corneal.

9

19. lfh sistema inteligente universal automatizado como el de las
reivindicaciones 14 a 17 caracterizado porque el piston (7.2) en cuya cabeza hay
maquinada en su parte central,una concavidad (7.2.1) destinada a hacer parte de
la camara anterior simulada del ojo; y la porcidn periférica (7.2.2) de la cabeza de!
pistdn esta truncada .

20. Un sistema inteligente universal automatizado como el de las
reivindicaciones 14 a 19 caracterizado porque el pedal (8) tiene en su parte
superior un interruptor (8.1) para el control de la bomba vacio, un conector de
cable (8.2) a la unidad central de control (5); y en la parte posterior tiene dispuesto
un actuador en forma de “Y” para permitir 1a funcién de avance (8.3) y retroceso
(8.4) de la cabeza de corte (3).
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