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(57)【要約】
眼用インプラントは、眼内圧センサを含み、かつ入口部
分と、入口部分に対して先端側のシュレム管部分とを有
する。入口部分が、インプラントの基端部に配置され、
およびヒトの眼の前眼房内に配置されるように寸法決め
されかつ構成され、シュレム管部分が、入口部分が前眼
房内に配置されるときに眼のシュレム管内に配置される
ように配置および構成される。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
眼のシュレム管の一部内に少なくとも部分的に存在するように適合された眼用インプラン
トであって、
　内側表面および外側表面を有する管状本体であって、該管状本体は、湾曲した体積内に
延在し、該湾曲した体積の長手方向軸が円弧を形成している、前記管状本体と、
　前記管状本体に形成された複数の開口領域および支柱領域であって、前記支柱領域が前
記複数の開口領域を取り囲む、前記複数の開口領域および支柱領域と、
　前記管状本体の前記内側表面に配置された圧力センサと
を備え、前記管状本体が０．１２７ミリメートル（０．００５インチ）～１．０１６ミリ
メートル（０．０４インチ）の直径を有する、眼用インプラント。
【請求項２】
前記圧力センサが微小電気機械システム（ＭＥＭＳ）圧力センサを含む、請求項１に記載
のインプラント。
【請求項３】
前記圧力センサが、前記圧力センサから遠隔位置にデータを伝送するためのアンテナを含
む、請求項１に記載のインプラント。
【請求項４】
前記データが前記遠隔位置から第２の遠隔装置に自動的に伝送される、請求項３に記載の
インプラント。
【請求項５】
前記支柱領域が１つまたは複数の背骨領域によって接続される、請求項１に記載のインプ
ラント。
【請求項６】
各支柱領域が、第１の背骨領域と第２の背骨領域との間で長手方向に延在している場合に
円周方向に波状となっている、請求項１に記載のインプラント。
【請求項７】
インプラントが前記湾曲した体積にほぼ等しい形状の形状記憶材料から形成される、請求
項１に記載のインプラント。
【請求項８】
システムであって、
　基端部から先端部まで延在する通路を画定するカニューレであって、トラフを形成する
ために前記カニューレの側壁および前記先端部を通って延在する先端開口と、湾曲した先
端部分と、湾曲した中間部分と、基端部分とを有し、前記トラフ内に配置された第１の圧
力センサをさらに含む、前記カニューレと、
　前記カニューレの前記通路内に配置された眼用インプラントと、
　前記眼用インプラントの相補的な相互係止部分と係合する先端の相互係止部分を有する
送達ツールと
を備えるシステム。
【請求項９】
前記第１の圧力センサが微小電気機械システム（ＭＥＭＳ）圧力センサを含む、請求項８
に記載のシステム。
【請求項１０】
前記第１の圧力センサが、前記第１の圧力センサから遠隔位置にデータを伝送するための
アンテナを含む、請求項８に記載のシステム。
【請求項１１】
前記眼用インプラント上にまたはその中に配置された第２の圧力センサをさらに含む、請
求項８に記載のシステム。
【請求項１２】
前記第２の圧力センサが微小電気機械システム（ＭＥＭＳ）圧力センサを含む、請求項１
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１に記載のシステム。
【請求項１３】
前記第２の圧力センサが、前記第２の圧力センサから遠隔位置にデータを伝送するための
アンテナを含む、請求項１１に記載のシステム。
【請求項１４】
前記送達ツールの前記先端の相互係止部分および前記眼用インプラントの前記相補的な相
互係止部分が、前記送達ツールの前記相互係止部分が前記カニューレの前記トラフに対し
て基端側にあるときに機械的相互係止接続を形成する、請求項８に記載のシステム。
【請求項１５】
眼用インプラントキットであって、
　眼のシュレム管の一部内に少なくとも部分的に存在するように適合された眼用インプラ
ントであって、
　　内側表面および外側表面を有する管状本体であって、該管状本体は湾曲した体積内に
延在し、該湾曲した体積の長手方向軸が円弧を形成している、前記管状本体と、
　　前記管状本体内に形成された複数の開口領域および支柱領域であって、前記支柱領域
が前記複数の開口領域を取り囲む、前記複数の開口領域および支柱領域と、
　　前記管状本体の前記内側表面に配置された第１の圧力センサと
を含み、前記管状本体が０．１２７ミリメートル（０．００５インチ）～１．０１６ミリ
メートル（０．０４インチ）の直径を有する、前記眼用インプラントと、
　基端部から先端部まで延在する通路を画定するカニューレであって、トラフを形成する
ために前記カニューレの側壁および前記先端部を通って延在する先端開口と、湾曲した先
端部分と、湾曲した中間部分と、基端部分とを有する前記カニューレと、
　前記眼用インプラントの相補的な相互係止部分と係合する先端の相互係止部分を有する
送達ツールと
を備える眼用インプラントキット。
【請求項１６】
前記第１の圧力センサが微小電気機械システム（ＭＥＭＳ）圧力センサを含む、請求項１
５に記載のキット。
【請求項１７】
前記第１の圧力センサが、前記第１の圧力センサから遠隔位置にデータを伝送するための
アンテナを含む、請求項１５に記載のキット。
【請求項１８】
前記データが前記遠隔位置から第２の遠隔装置に自動的に伝送される、請求項１７に記載
のキット。
【請求項１９】
前記カニューレの前記トラフ内に配置された第２の圧力センサをさらに含む、請求項１５
に記載のキット。
【請求項２０】
前記第２の圧力センサが、微小電気機械システム（ＭＥＭＳ）圧力センサを含み、かつ前
記第２の圧力センサから遠隔位置にデータを伝送するためのアンテナを含む、請求項１９
に記載のキット。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本開示は、概して、限定するものではないが、医療装置および医療装置を製造するため
の方法に関する。本発明は、概して、眼内に植え込まれる装置に関する。より詳細には、
本発明は、眼の１つの領域内から眼の別の領域への流体の移動を容易にする装置に関する
。さらに、本開示は、眼用インプラントを眼内へ送達するためのシステム、装置、および
方法に関する。
【背景技術】
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【０００２】
　米国国立衛生研究所（Ｔｈｅ　Ｕｎｉｔｅｄ　Ｓｔａｔｅｓ　Ｎａｔｉｏｎａｌ　Ｉｎ
ｓｔｉｔｕｔｅｓ　ｏｆ　Ｈｅａｌｔｈ）（ＮＩＨ）の国立眼科研究所（Ｔｈｅ　Ｎａｔ
ｉｏｎａｌ　Ｅｙｅ　Ｉｎｓｔｉｔｕｔｅ）（ＮＥＩ）による草案によれば、今や緑内障
は世界で不可逆的失明の第１位の原因であり、世界中で白内障に続き失明の第２位の原因
である。したがって、ＮＥＩ草案は、「この病気の病態生理学および取扱いを決定するた
めに相当の注目および資金を充て続けることが重要である」と結論付けている。緑内障研
究者は、高い眼内圧と緑内障との間に強い相関を見出している。このため、眼科治療専門
家は、眼圧計として知られている装置を用いて眼内圧を測定することにより、患者を緑内
障に関して常時検査する。多くの現代の眼圧計は、眼の外側表面に突然空気を吹き込むこ
とによってこの測定を行う。
【０００３】
　眼は流体で満たされた球体として概念化することができる。眼の内部には２種類の液体
がある。水晶体の後ろにある房は、硝子体液として知られる粘性流体で満たされている。
水晶体の前にある房は、房水として知られる液体で満たされている。ヒトが物体を見ると
きは常に、硝子体液と房水との両方を通してその物体を見ている。
【０００４】
　ヒトが物体を見るときは常に、同じく角膜と眼の水晶体とを通してその物体を見ている
。透明であるために、角膜および水晶体は血管を含むことができない。したがって、角膜
および水晶体に血液が流れて、これらの組織に栄養を与え、これらの組織から老廃物を除
去することはない。代わりに、これらの機能は房水によって行われる。眼を通る房水の連
続的な流れは、血管を有さない眼の部分（例えば、角膜および水晶体）に栄養を与える。
この房水の流れはまた、これらの組織から老廃物を除去する。
【０００５】
　房水は、毛様体として知られる器官によって産生される。毛様体は、房水を連続的に分
泌する上皮細胞を含む。健康な眼では、新しい房水が毛様体の上皮細胞によって分泌され
ると、房水の流れは前眼房から流出し、小柱網を通ってシュレム管に流れる。この余分な
房水は、シュレム管から静脈血流に入り、静脈血と共に運ばれ、眼を離れる。
【０００６】
　眼の自然排液機構が適切に機能しなくなると、眼の内側の圧力が上昇し始める。研究者
らは、高い眼内圧に長時間さらされると、眼から脳へ感覚情報を伝達する視神経の損傷を
引き起こすことを理論化した。視神経に対するこの損傷は、周辺視野の喪失につながる。
緑内障が進行するにつれて、ますます多くの視野が失われ、後に患者は完全に失明する。
【０００７】
　薬物治療に加えて、緑内障のための様々な外科的処置が行われている。例えば、房水を
前眼房から眼外静脈へ導くためにシャントが植え込まれた（非特許文献１）。他の早期緑
内障治療インプラントは、前眼房から結膜下小疱（ｓｕｂ－ｃｏｎｊｕｎｃｔｉｖａｌ　
ｂｌｅｂ）までつながった（例えば、（特許文献１）および（特許文献２））。さらに他
のものは、前眼房からシュレム管の内側の点までつながるシャントであった（（非特許文
献２）；（特許文献３）；（特許文献４））。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００８】
【特許文献１】米国特許第４，９６８，２９６号明細書
【特許文献２】米国特許第５，１８０，３６２号明細書
【特許文献３】米国特許第６，４５０，９８４号明細書
【特許文献４】米国特許第６，４５０，９８４号明細書
【非特許文献】
【０００９】
【非特許文献１】リーおよびシェッペンズ（Ｌｅｅ　ａｎｄ　Ｓｃｈｅｐｐｅｎｓ）著、
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「水性－静脈シャントおよび眼内圧（Ａｑｕｅｏｕｓ－ｖｅｎｏｕｓ　ｓｈｕｎｔ　ａｎ
ｄ　ｉｎｔｒａｏｃｕｌａｒ　ｐｒｅｓｓｕｒｅ）」、インベスチゲイティブ・オフサル
モロジー（Ｉｎｖｅｓｔｉｇａｔｉｖｅ　Ｏｐｔｈａｌｍｏｌｏｇｙ）、１９６６年２月
【非特許文献２】スピーゲル（Ｓｐｉｅｇｅｌ）ら著、「シュレム管インプラント：ＰＯ
ＡＧ患者の眼内圧を下げる新しい方法？（Ｓｃｈｌｅｍｍ’ｓ　ｃａｎａｌ　ｉｍｐｌａ
ｎｔ：ａ　ｎｅｗ　ｍｅｔｈｏｄ　ｔｏ　ｌｏｗｅｒ　ｉｎｔｒａｏｃｕｌａｒ　ｐｒｅ
ｓｓｕｒｅ　ｉｎ　ｐａｔｉｅｎｔｓ　ｗｉｔｈ　ＰＯＡＧ？）」、オプタルミック・サ
ージェリ・アンド・レーザズ（Ｏｐｈｔｈａｌｍｉｃ　Ｓｕｒｇｅｒｙ　ａｎｄ　Ｌａｓ
ｅｒｓ）、１９９９年６月
【発明の概要】
【００１０】
　本開示は、医療装置のための設計、材料、および製造方法の代替形態を提供する。
　第１の例では、眼のシュレム管の一部内に少なくとも部分的に存在するように適合され
た眼用インプラントは、内側表面および外側表面を有する管状本体であって、管状本体は
湾曲した体積内に延在し、湾曲した体積の長手方向軸が円弧を形成している、管状本体と
、管状本体内に形成された複数の開口領域および支柱領域であって、支柱領域が複数の開
口領域を取り囲む、複数の開口領域および支柱領域と、管状本体の内側表面に配置された
圧力センサとを含み、管状本体は０．１２７ミリメートル（０．００５インチ）～１．０
１６ミリメートル（０．０４インチ）の直径を有する。
【００１１】
　上記の実施形態のいずれかの代わりにまたはそれに加えて、圧力センサは、微小電気機
械システム（ＭＥＭＳ：ｍｉｃｒｏ－ｅｌｅｃｔｒｏ－ｍｅｃｈａｎｉｃａｌ　ｓｙｓｔ
ｅｍ）圧力センサを含む。
【００１２】
　上記の実施形態のいずれかの代わりにまたはそれに加えて、圧力センサは、圧力センサ
から遠隔位置にデータを伝送するためのアンテナを含む。
　上記の実施形態のいずれかの代わりにまたはそれに加えて、データは、遠隔位置から第
２の遠隔装置に自動的に伝送される。
【００１３】
　上記の実施形態のいずれかの代わりにまたはそれに加えて、支柱領域は、１つまたは複
数の背骨領域によって接続される。
　上記の実施形態のいずれかの代わりにまたはそれに加えて、各支柱領域は、第１の背骨
領域と第２の背骨領域との間で長手方向に延在する場合に円周方向に波状となっている。
【００１４】
　上記の実施形態のいずれかの代わりにまたはそれに加えて、インプラントは、湾曲した
体積にほぼ等しい形状の形状記憶材料から形成される。
　別の例示的なシステムは、基端部から先端部まで延在する通路を画定するカニューレで
あって、トラフを形成するためにカニューレの側壁および先端部を通って延在する先端開
口と、湾曲した先端部分と、湾曲した中間部分と、基端部分とを有し、トラフ内に配置さ
れた第１の圧力センサをさらに含むカニューレと、カニューレの通路内に配置された眼用
インプラントと、眼用インプラントの相補的な相互係止部分と係合する先端の相互係止部
分を有する送達ツールとを含む。
【００１５】
　上記の実施形態のいずれかの代わりにまたはそれに加えて、第１の圧力センサは、微小
電気機械システム（ＭＥＭＳ）圧力センサを含む。
　上記の実施形態のいずれかの代わりにまたはそれに加えて、第１の圧力センサは、第１
の圧力センサから遠隔位置にデータを伝送するためのアンテナを含む。
【００１６】
　上記の実施形態のいずれかの代わりにまたはそれに加えて、眼用インプラント上にまた
はその中に配置された第２の圧力センサをさらに含む。
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　上記の実施形態のいずれかの代わりにまたはそれに加えて、第２の圧力センサは、微小
電気機械システム（ＭＥＭＳ）圧力センサを含む。
【００１７】
　上記の実施形態のいずれかの代わりにまたはそれに加えて、第２の圧力センサは、第２
の圧力センサから遠隔位置にデータを伝送するためのアンテナを含む。
　上記の実施形態のいずれかの代わりにまたはそれに加えて、送達ツールの先端の相互係
止部分および眼用インプラントの相補的な相互係止部分は、送達ツールの相互係止部分が
カニューレのトラフに対して基端側にあるときに機械的相互係止接続を形成する。
【００１８】
　別の例示的な眼用インプラントキットは、眼のシュレム管の一部内に少なくとも部分的
に存在するように適合された眼用インプラントを含み、インプラントは、内側表面および
外側表面を有する管状本体であって、管状本体は湾曲した体積内に延在し、湾曲した体積
の長手方向軸が円弧を形成している、管状本体と、管状本体内に形成された複数の開口領
域および支柱領域であって、支柱領域が複数の開口領域を取り囲む、複数の開口領域およ
び支柱領域と、管状本体の内側表面に配置された第１の圧力センサとを含み、管状本体は
０．１２７ミリメートル（０．００５インチ）～１．０１６ミリメートル（０．０４イン
チ）の直径を有する。キットは、基端部から先端部まで延在する通路を画定するカニュー
レであって、トラフを形成するためにカニューレの側壁および先端部を通って延在する先
端開口と、湾曲した先端部分と、湾曲した中間部分と、基端部分とを有するカニューレと
、眼用インプラントの相補的な相互係止部分と係合する先端の相互係止部分を有する送達
ツールとをさらに含む。
【００１９】
　上記の実施形態のいずれかの代わりにまたはそれに加えて、第１の圧力センサは、微小
電気機械システム（ＭＥＭＳ）圧力センサを含む。
　上記の実施形態のいずれかの代わりにまたはそれに加えて、第１の圧力センサは、第１
の圧力センサから遠隔位置にデータを伝送するためのアンテナを含む。
【００２０】
　上記の実施形態のいずれかの代わりにまたはそれに加えて、データは、遠隔位置から第
２の遠隔装置に自動的に伝送される。
　上記の実施形態のいずれかの代わりにまたはそれに加えて、カニューレのトラフ内に配
置された第２の圧力センサをさらに含む。
【００２１】
　上記の実施形態のいずれかの代わりにまたはそれに加えて、第２の圧力センサは、微小
電気機械システム（ＭＥＭＳ）圧力センサを含み、かつ第２の圧力センサから遠隔位置に
データを伝送するためのアンテナを含む。
【００２２】
　いくつかの例および実施形態の上記概要は、本開示の各開示された実施形態またはすべ
ての実施形態を説明することを意図するものではない。以下の図面の簡単な説明および詳
細な説明は、これらの実施形態をより具体的に例示するものであるが、同じく例示的なも
のであり限定するものでない。
【００２３】
　本開示は、添付の図面に関連する様々な実施形態の以下の詳細な説明を考慮することに
より、より詳細に理解され得る。
【図面の簡単な説明】
【００２４】
【図１】ヒトの眼の一部とシュレム管内に配置された眼用インプラントの一部とを示す概
略斜視図である。
【図２】図１のインプラントの一部を示す拡大斜視図である。
【図３】図１および図２の眼用インプラントの本体によって画定された体積を示す斜視図
である。



(7) JP 2018-526081 A 2018.9.13

10

20

30

40

50

【図４】眼用インプラントの本体と交差する第１の面を示す斜視図である。
【図５】眼用インプラントに適用される曲げモーメントを示す斜視図である。
【図６】図５に示されるインプラントの平面図であるが、曲げモーメントの記載はない。
【図７】図７Ａは、図６の断面線Ａ－Ａに沿って取られた図６の眼用インプラントの横方
向断面図であり、図７Ｂは、図６の断面線Ｂ－Ｂに沿って取られた図６の眼用インプラン
トの横方向断面図である。
【図８】図６の断面線Ｂ－Ｂに沿って取られた図６の眼用インプラントの拡大断面図であ
る。
【図９】図６の断面線Ａ－Ａに沿って取られた図６の眼用インプラントの拡大断面図であ
る。
【図１０Ａ】圧力センサを含む眼用インプラントの一部の拡大斜視図である。
【図１０Ｂ】線Ｂ－Ｂに沿って取られた図１０Ａの例示的な圧力センサの断面図である。
【図１０Ｃ】圧力センサを含む眼用インプラントの別の部分の拡大斜視図である。
【図１１】植え込まれた眼用インプラントからのデータを受信する電子装置の概略図であ
る。
【図１２】その長さに沿って変化する長手方向の曲率半径を有する本発明の別の実施形態
による眼用インプラントを示す平面図である。
【図１３】実質的に曲率半径を有さない本発明のさらに別の実施形態による眼用インプラ
ントを示す斜視図である。
【図１４】この詳細な説明に従う医療処置の概略図である。
【図１５】図１４に示される送達システムおよび眼をさらに示す拡大斜視図である。
【図１６】図１６Ａは、眼用インプラントと、眼用インプラントを摺動可能に受け入れる
ように寸法決めされた通路を画定するカニューレとを含む送達システムを示す斜視図であ
り、図１６Ｂは、図６Ａに示される眼用インプラントとカニューレ１０８とをさらに示す
拡大詳細図である。
【図１７】詳細な説明に従うカニューレの斜視図である。
【図１８】図１７に示すカニューレと、カニューレによって画定された通路内に存在する
眼用インプラントとを含むアセンブリの斜視図である。
【図１９】図１８に示すアセンブリを含む概略斜視図である。
【図２０】図１９のアセンブリ内に示すカニューレの一部を示す拡大斜視図である。
【図２１】前の図２０に示す眼用インプラントおよびカニューレを示す追加的な斜視図で
ある。
【図２２】図２１に示す眼用インプラントおよびカニューレを示す追加的な斜視図である
。
【図２３】図２１および２２に示す眼用インプラントおよびカニューレを示す追加的な斜
視図である。
【図２４】図２３に示すカニューレが引き抜かれて眼用インプラントの入口部分が前眼房
内に残り、眼用インプラントの残りの部分がシュレム管内に残った後のシュレム管の斜視
図である。
【図２５】図２５Ａは、眼用インプラントと、眼用インプラントを摺動可能に受け入れる
ように寸法決めされた通路を画定するカニューレとを含む別の例示的な送達システムを示
す斜視図であり、図２５Ｂは、図２５Ａに示す眼用インプラントおよびカニューレをさら
に示す拡大詳細図である。
【図２６】図２５に示す送達システムと眼とをさらに示す拡大詳細図である。
【図２７】図２５に示す送達システムをさらに示す斜視図である。
【図２８】図２５に示すカニューレをさらに示す側面図である。
【図２８Ａ】図２５に示すカニューレを示す追加的な側面図である。
【図２９】図２５に示すカニューレをさらに示す拡大詳細図である。
【図３０】図２５に示すカニューレの先端部分をさらに示す拡大詳細図である。
【発明を実施するための形態】
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【００２５】
　本開示は、様々な修正形態および代替形態に修正可能である一方、その特定のものを例
として図面に示し、これより詳細に説明する。しかしながら、本発明は、記載した特定の
実施形態に本発明を限定するものではないことが理解されるべきである。反対に、本発明
は、本開示の趣旨および範囲内にあるすべての修正形態、均等物および代替形態を網羅す
る。
【００２６】
　以下の記載は、図面を参照して理解されるべきであり、図面は必ずしも一定の縮尺では
なく、図面中、いくつかの図を通して同様の参照番号は同様の要素を示す。当業者であれ
ば、記載されおよび／または示される様々な要素は、本開示の範囲から逸脱することなく
、様々な組合せおよび構成で構成され得ることを認識するであろう。詳細な説明および図
面は、特許請求される本発明の例としての実施形態を示す。
【００２７】
　特定の用語の定義を以下に提示する。これらの定義は、異なる定義が特許請求の範囲ま
たは本明細書の他の箇所で与えられない限り適用される。
　すべての数値は、本明細書中、明示的に示されているかどうかにかかわらず、「約」と
いう用語で修飾されていると考えられる。「約」という用語は、一般に、当業者が、示さ
れている値と均等である（すなわち、同じまたは実質的に同じ機能または結果を有する）
とみなし得る数字の範囲に言及する。多くの場合、「約」という用語は、最も近い有効数
字に丸められた数字を含んでもよい。「約」という用語の他の（すなわち、数値以外に関
連する）使用は、特に断りのない限り、本明細書に関連して理解されかつそれと矛盾しな
いようなそれらの一般的かつ慣習的な定義を有すると考えられ得る。
【００２８】
　終点による数値範囲の列挙は、その範囲内のすべての数値を含む（例えば、１～５は１
、１．５、２、２．７５、３、３．８０、４、および５を含む）。
　本明細書および添付の特許請求の範囲で使用される際、単数形「１つの」、および「そ
の」は、特に断りのない限り、単数形および複数形の対象を含むか、または指す。本明細
書および特許請求の範囲で使用される際、「または」という用語は、特に断りのない限り
、「および／または」を含むように一般的に用いられる。
【００２９】
　本明細書中の「ある実施形態」、「いくつかの実施形態」、「他の実施形態」等への言
及は、記載された実施形態が特定の特徴、構造、または特性を含み得るが、すべての実施
形態がその特徴、構造または特性を必ずしも含まなくてもよいことを示すことに注意され
たい。さらに、そのような語句は、必ずしも同じ実施形態に言及しているとは限らない。
さらに、特定の特徴、構造、または特性がある実施形態に関連して記載されている場合、
明示的に記載されているかどうかにかかわらず、それとは反対に明確に述べられていない
限り、他の実施形態に関連してそのような特徴、構造または特性に影響を及ぼすことは当
業者の認識内にあるであろう。すなわち、以下に記載される様々な各要素は、特定の組合
せで明示的に示されていないとしても、それにもかかわらず、当業者によって理解され得
るように、他の追加的な実施形態を形成するかまたは記載された実施形態を実行および／
もしくは強化するために組合せ可能であるか、または互いに構成され得ることが考えられ
る。
【００３０】
　以下の詳細な説明は図面を参照して理解されるべきであり、異なる図面中の同様の要素
は同じ参照番号で識別される。各図面は、必ずしも一定の縮尺ではないが、例示的な実施
形態を示し、本開示の範囲を限定することは意図されない。
【００３１】
　図１は、ヒトの眼２０の一部を示す概略斜視図である。眼２０は、２つの眼房を有する
流体で満たされた球体として概念化されている。眼２０の強膜２２は、硝子体液として知
られる粘性流体で満たされた後眼房２４を取り囲む。眼２０の角膜２６は、房水として知
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られる流体で満たされた前眼房３０を包み込む。角膜２６は、眼２０の縁２８で強膜２２
と接する。眼２０の水晶体３２は、前眼房３０と後眼房２４との間に配置される。水晶体
３２は、多数の毛様小帯３４によって適所に保持される。人間が物体を見るときは常に、
角膜、房水、および眼の水晶体を通して物体を見ている。透明であるために、角膜および
水晶体は血管を含まない。したがって、血液が角膜および水晶体を通って流れ、これらの
組織に栄養を与え、およびこれらの組織から老廃物を除去することはない。代わりに、こ
れらの機能は房水によって行われる。眼を通る房水の連続的な流れは、血管のない眼の部
分（例えば、角膜および水晶体）に栄養を与える。この房水の流れはまた、これらの組織
から老廃物を除去する。
【００３２】
　房水は、毛様体として知られる器官によって産生される。毛様体は、房水を連続的に分
泌する上皮細胞を含む。健康な眼内では、房水の流れは、新しい房水が毛様体の上皮細胞
によって分泌されるときに眼から流れ出る。この余分な房水は血流に入り、眼を離れる静
脈血によって運び去られる。
【００３３】
　健康な眼内において、房水は、小柱網３６を通って前眼房３０から流れ出て、虹彩４２
の外縁に位置するシュレム管３８に入る。房水は、多数の出口４０を通って流れることに
よってシュレム管３８を出る。シュレム管３８を離れた後、房水は静脈血の流れに吸収さ
れる。
【００３４】
　図１では、眼用インプラント１００は、眼２０のシュレム管３８内に配置されている。
眼用インプラント１００は、複数の組織支持フレーム１０４と、複数の背骨１０６とを含
む本体１０２を有する。本体１０２はまた、第１の開口１２４を画定する第１の縁部１２
０および第２の縁部１２２を含む。第１の開口１２４は溝穴として形成され、本体１０２
の内側表面１２８によって画定された長尺状の流路１２６と流体連通している。図１を参
照すると、第１の開口１２４は本体１０２の外側１３０に配置されていることが認識され
る。したがって、流路１２６は、第１の開口１２４を経由して半径方向に外向きの方向１
３２に開口する。
【００３５】
　眼用インプラント１００は、前眼房から流出する房水の流れを促進するために、ヒトの
眼のシュレム管に挿入されてもよい。この流れは、シュレム管に沿った軸方向の流れを含
み、前眼房からシュレム管に流れ込み、シュレム管と連通する出口を経由してシュレム管
から流れ去る。眼内の所定位置にある場合、眼用インプラント１００は、小柱網組織およ
びシュレム管組織を支持し、（小柱網を介した）前眼房とシュレム管との間の、およびシ
ュレム管に沿ったポケットまたは区画間の改善された連通を提供する。図１に示されるよ
うに、インプラントは、好ましくは、第１の開口１２４がシュレム管内で半径方向外向き
に配置されるように向けられる。
【００３６】
　図２は、前の図に示された眼用インプラント１００の一部を示す拡大斜視図である。眼
用インプラント１００は、概ね湾曲した長手方向軸１３４に沿って延在する本体１０２を
有する。本体１０２は、複数の組織支持フレーム１０４と、複数の背骨１０６とを有する
。図２に示すように、これらの背骨１０６およびフレーム１０４は、各Ａが組織支持フレ
ームであり、各Ｂが背骨である反復ＡＢパターンで配置される。図２の実施形態では、１
本の背骨がフレーム１０４の各隣接する対間に延在する。
【００３７】
　本体１０２のフレーム１０４は、第１の背骨１４０と第２の背骨１４２との間に配置さ
れた眼用インプラント１００の第１のフレーム１３６を含む。図２の実施形態では、第１
のフレーム１３６は、第１の背骨１４０と第２の背骨１４２との間に延在する第１の支柱
１４４として形成される。第１のフレーム１３６は、第１の背骨１４０と第２の背骨１４
２との間に延在する第２の支柱１４６も含む。図２の例示的実施形態では、各支柱は、第
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１の背骨１４０と第２の背骨１４２との間を長手方向に延びる場合に円周方向に波状とな
っている。
【００３８】
　図２の実施形態では、本体１０２は、長手方向の半径１５０および横方向の半径１４８
を有する。眼用インプラント１００の本体１０２は、第１の開口１２４を画定する第１の
縁部１２０および第２の縁部１２２を含む。第１の開口１２４は、本体１０２の内側表面
１２８によって画定された長手方向流路１２６と流体連通する。第２の開口１３８は、第
１の支柱１４４の第２の縁部１２２Ａおよび第２の支柱１４６の第２の縁部１２２Ｂによ
って画定される。第１の開口１２４、第２の開口１３８および眼用インプラント１００に
よって規定される追加の開口は、眼用インプラント１００を横切って横方向におよび／ま
たは眼用インプラント１００を通って横方向に房水が流れることを可能にする。本体１０
２の外側表面は、容積１５２を画定する。
【００３９】
　図３は、前の図に示された眼用インプラントの本体によって画定された容積１５２を示
す追加の斜視図である。図３を参照すると、容積１５２は、概ね湾曲した長手方向軸１３
４に沿って延在することが理解されるであろう。容積１５２は、長手方向の半径１５０、
横方向の半径１４８、およびほぼ円形の横方向の断面１５３を有する。
【００４０】
　図４は、眼用インプラント１００と交差する第１の平面１５４および第２の平面１５５
を示す斜視図である。図４では、第１の平面１５４は斜線を付けて描かれている。図４を
参照すると、本体１０２の背骨１０６は、概ね互いに整列しており、第１の平面１５４は
、図４に示すすべての背骨１０６と交差していることが理解されるであろう。図４の実施
形態では、眼用インプラント１００の本体１０２は、第１の平面１５４を中心に概して対
称である。
【００４１】
　図４の実施形態では、本体１０２の可撓性は、本体１０２が第１の平面１５４に沿って
曲がっているときに最大であり、本体１０２は、第１の平面１５４以外の平面（例えば、
第１の平面１５４と交差する平面）に沿って曲がっているときに可撓性が低い。例えば、
図４に示す実施形態では、本体１０２は、第２の平面１５５に沿って曲げられたとき、第
１の平面１５４に沿って曲がるときに本体１０２が有する第１の可撓性より低い第２の可
撓性を有する。
【００４２】
　換言すれば、図４の実施形態では、本体１０２の曲げ弾性率は、本体１０２が第１の平
面１５４に沿って曲げられるときに最小である。本体１０２は、第１の平面１５４に沿っ
て曲げられたときに第１の曲げ弾性率を有し、第１の平面１５４以外の平面（例えば、第
１の平面１５４と交差する平面）に沿って曲げられたときにより高い曲げ弾性率を有する
。例えば、図４に示す実施形態では、本体１０２は、第２の平面１５５に沿って曲げられ
たとき、第１の平面１５４に沿って曲げられたときに本体１０２が有する第１の曲げ弾性
率より高い第２の曲げ弾性率を有する。
【００４３】
　図５は、前の図に示された眼用インプラント１００の一部を示す拡大斜視図である。図
５の例示的な実施形態では、曲げモーメントＭが眼用インプラント１００の本体１０２に
加えられている。曲げモーメントＭは、第１の平面１５４にほぼ直交する第１の軸１５６
の周りに作用する。第２の軸１５８および第３の軸１６０が同じく図５に示されている。
第２の軸１５８は、第１の軸１５６に対してほぼ垂直である。第３の軸１６０は、第１の
軸１５６に対して傾いている。
【００４４】
　本体１０２の内側表面１２８は、流路１２６を画定する。眼用インプラント１００の本
体１０２は、第１の開口１２４を画定する第１の縁部１２０および第２の縁部１２３を含
む。眼用インプラント１００の流路１２６は、第１の開口１２４と流体連通する。第２の
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開口１３８は、第１の支柱１４４の第２の縁部１２２Ａと第２の支柱１４６の第２の縁部
１２２Ｂとによって画定される。第１の開口１２４、第２の開口１３８および眼用インプ
ラント１００によって画定される追加の開口は、眼用インプラント１００を横切って横方
向におよび／または眼用インプラント１００を通って横方向に房水が流れることを可能に
する。
【００４５】
　図５に示されるように、眼用インプラント１００は、第１の背骨１４０および第２の背
骨１４２を有する。第１の支柱１４４および第２の支柱１４６は、第１の背骨１４０と第
２の背骨１４２との間に延在する眼用インプラント１００の第１のフレーム１３６を形成
する。図５の例示的な実施形態では、各支柱は、第１の背骨１４０と第２の背骨１４２と
の間で長手方向に延在する場合に円周方向に波状となっている。
【００４６】
　図５の実施形態では、本体１０２の可撓性は、本体１０２が第１の軸１５６の周りに作
用するモーメントによって曲げられるときに最大であり、本体１０２は、第１の軸１５６
以外の軸（例えば、第２の軸１５８および第３の軸１６０）の周りに作用するモーメント
によって曲げられるときにより低い可撓性を有する。換言すれば、本体１０２の曲げ弾性
率は、本体１０２が第１の軸１５６の周りに作用するモーメントによって曲げられるとき
に最小であり、本体１０２は、第１の軸１５６以外の軸（例えば、第２の軸１５８および
第３の軸１６０）の周りに作用するモーメントによって曲げられているときにより高い曲
げ弾性率を有する。
【００４７】
　図６は、前の図に示された眼用インプラント１００を示す平面図である。図６の実施形
態では、眼用インプラント１００の本体１０２に外力は作用せず、本体１０２は、図６に
示す概ね湾曲した休止形状を自由に取ることができる。本体１０２は、本体１０２の外側
１３０に配置された第１の開口１２４を画定する。流路１２６は、本体１０２の内側表面
によって画定され、第１の開口１２４を介して半径方向外向き方向１３２に開口する。眼
用インプラント１００の基端部１０１は、送達ツールの相補的な相互係止部分と嵌合およ
び／または係合するように構成された相互係止部分を含んでもよい。断面線Ａ－Ａおよび
Ｂ－Ｂを図６に見ることができる。断面線Ａ－Ａは、眼用インプラント１００の第１のフ
レーム１３６と交差している。断面線Ｂ－Ｂは、眼用インプラント１００の第１の背骨１
４０と交差している。
【００４８】
　図７Ａは、前の図に示された切断線Ａ－Ａに沿った眼用インプラント１００の横方向断
面図である。断面線Ａ－Ａは、これらの支柱の円周方向の波状のうねりが最大になる点で
第１のフレーム１３６の第１の支柱１４４および第２の支柱１４６と交差する。眼用イン
プラント１００の本体１０２は、長手方向の半径１５０および横方向の半径１４８を有す
る。本体１０２の内側表面１２８は、流路１２６を画定する。第１の開口１２４は、流路
１２６と流体連通する。
【００４９】
　図７Ａにおいて、本体１０２の第１の開口１２４は、第１の支柱１４４の第１の縁部１
２０Ａと第２の支柱１４６の第１の縁部１２０Ｂとの間に延在することが分かる。図７Ａ
を参照すると、第２の支柱１４６は、第１の支柱１４４の形状の鏡像である形状を有する
ことが理解されるであろう。
【００５０】
　図７Ｂは、前の図に示された切断線Ｂ－Ｂに沿った眼用インプラント１００の横方向断
面図である。断面線Ｂ－Ｂは、眼用インプラント１００の第１の背骨１４０と交差する。
本体１０２は、長手方向の半径１５０および横方向の半径１４８を有する。図７Ｂの実施
形態では、横方向の半径１４８の中心１５９および長手方向の半径１５０の中心１６３は
、第１の背骨１４０の両側に配置される。横方向の半径１４８の中心１５９は、第１の背
骨１４０の第１の側に配置される。長手方向の半径１５０の中心１６３は、第２の背骨１
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４２の第２の側に配置される。
【００５１】
　図８は、図６の切断線Ｂ－Ｂに沿った眼用インプラント１００の拡大断面図である。第
１の背骨１４０は、第１の主側面１６１、第２の主側面１６２、第１の副側面１６４、お
よび第２の副側面１６６を含む。図８を参照すると、第１の主側面１６１は、凹面１６８
を含むことが理解されるであろう。第２の主側面１６２は、第１の主側面１６１の反対側
にある。図８の実施形態では、第２の主側面１６２は、凸面１７０を含む。
【００５２】
　背骨の幾何学的形状は、眼用インプラントをシュレム管内に進めるのを促進することが
できる可撓性特性を眼用インプラントに提供する。図８の実施形態では、第１の背骨１４
０は、第１の主側面１６１と第２の主側面１６２との間に延在する厚さＴ１を有する。同
じく図８の実施形態では、第１の背骨１４０は、第１の副側面１６４と第２の副側面１６
６との間に延在する幅Ｗ１を有する。
【００５３】
　いくつかの有用な実施形態では、この詳細な説明による眼用インプラントの背骨は、約
２を超える幅Ｗ１対厚さＴ１のアスペクト比を有する。いくつかの特に有用な実施形態で
は、この詳細な説明による眼用インプラントの背骨は、約４を超える幅Ｗ１対厚さＴ１の
アスペクト比を有する。１つの有用な実施形態において、眼用インプラントは、約５．２
の幅Ｗ１対厚さＴ１のアスペクト比を有する背骨を有する。
【００５４】
　第１の軸１５６、第２の軸１５８および第３の軸１６０が図８に示されている。第２の
軸１５８は、第１の軸１５６に対してほぼ垂直である。第３の軸１６０は、第１の軸１５
６に対して傾いている。
【００５５】
　図８の実施形態では、第１の背骨１４０の可撓性は、第１の背骨１４０が第１の軸１５
６の周りに作用するモーメントによって曲げられるときに最大である。第１の背骨１４０
は、第１の軸１５６の周りに作用するモーメントによって曲げられたときに第１の可撓性
を有し、第１の軸１５６以外の軸（例えば、第２の軸１５８および第３の軸１６０）の周
りに作用するモーメントによって曲げられたときにより低い可撓性を有する。例えば、第
１の背骨１４０は、図８に示す第２の軸１５８の周りに作用するモーメントによって曲げ
られたときに第２の可撓性を有する。この第２の可撓性は、第１の軸１５６の周りに作用
するモーメントによって曲げられたときに第１の背骨１４０が有する第１の可撓性よりも
低い。
【００５６】
　図８の実施形態では、第１の背骨１４０の曲げ弾性率は、第１の背骨１４０が第１の軸
１５６の周りに作用するモーメントによって曲げられるときに最小になる。第１の背骨１
４０は、第１の軸１５６の周りに作用するモーメントによって曲げられるときに第１の曲
げ弾性率を有し、第１の軸１５６以外の軸（例えば、第２の軸１５８および第３の軸１６
０）の周りに作用するモーメントによって曲げられたときにより高い曲げ弾性率を有する
。例えば、第１の背骨１４０は、図８に示す第２の軸１５８の周りに作用するモーメント
によって曲げられたときに第２の曲げ弾性率を有する。この第２の曲げ弾性率は、第１の
軸１５６の周りに作用するモーメントによって曲げられたときに第１の背骨１４０が有す
る第１の曲げ弾性率よりも高い。
【００５７】
　図９は、図６の切断線Ａ－Ａに沿った眼用インプラント１００の拡大断面図である。切
断線Ａ－Ａは、これらの支柱の円周方向の波状のうねりが最大である点で第１の支柱１４
４および第２の支柱１４６と交差する。
【００５８】
　図９に示す各支柱は、第１の主側面１６１、第２の主側面１６２、第１の副側面１６４
、および第２の副側面１６６を含む。図９を参照すると、各第１の主側面１６１は凹面１
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６８を含み、各第２の主側面１６２は凸面１７０を含むことが理解されるであろう。
【００５９】
　図９の実施形態では、各支柱は、第１の主側面１６１と第２の主側面１６２との間に延
在する厚さＴ２を有する。同じく図９の実施形態では、各支柱は、第１の副側面１６４と
第２の副側面１６６との間に延在する幅Ｗ２を有する。いくつかの有用な実施形態では、
この詳細な説明による眼用インプラントは、眼用インプラントの支柱の幅Ｗ２を超える幅
Ｗ１を有する背骨を含む。
【００６０】
　いくつかの有用な実施形態では、この詳細な説明による眼用インプラントの支柱は、約
２を超える幅Ｗ２対厚さＴ２のアスペクト比を有する。いくつかの特に有用な実施形態で
は、この詳細な説明による眼用インプラントの支柱は、約４を超える幅Ｗ２対厚さＴ２の
アスペクト比を有する。１つの例示的な眼用インプラントは、約４．４の幅Ｗ２対厚さＴ
２のアスペクト比を有する支柱を有する。
【００６１】
　眼用インプラント１００の本体１０２は、長手方向の半径１５０および横方向の半径１
４８を有する。いくつかの有用な実施形態では、この詳細な説明による眼用インプラント
は、眼用インプラントが眼内に前進されるとき、シュレム管の長手方向曲率に一致する形
状を取るのに十分に可撓性である。同じくいくつかの有用な実施形態では、眼用インプラ
ントがシュレム管内に配置されるとき、眼用インプラントが予め選択された角度スパンに
わたって延在するように眼用インプラントの長さが選択される。いくつかの用途に適し得
る予め選択された角度スパンの例は、６０°、９０°、１５０°および１８０°を含む。
この詳細な説明による眼用インプラントの直径は、眼用インプラントがシュレム管内に横
たわってシュレム管を支持するように寸法決めされるように選択され得る。いくつかの有
用な実施形態では、眼用インプラントの直径は、約０．００５インチ（０．１２７ミリメ
ートル）～約０．０４インチ（１．０１６ミリメートル）の範囲である。いくつかの特に
有用な実施形態では、眼用インプラントの直径は、約０．００５インチ（０．１２７ミリ
メートル）～約０．０２インチ（０．５０８ミリメートル）の範囲である。
【００６２】
　この詳細な説明による眼用インプラントは、直線状であっても湾曲していてもよいこと
を理解されたい。眼用インプラントが湾曲している場合、その長さ全体にわたって実質的
に均一な長手方向の半径を有してもよく、または眼用インプラントの長手方向の半径はそ
の長さに沿って変化してもよい。図６は、実質的に均一な曲率半径を有する眼用インプラ
ントの一例を示す。図１０は、眼用インプラントの長さに沿って変化する長手方向の曲率
半径を有する眼用インプラントの一例を示す。実質的に直線の眼用インプラントの例を図
１３に示す。
【００６３】
　図１０Ａは、図２および図４に示される眼用インプラント１００の一部を示す拡大斜視
図である。眼用インプラント１００は、インプラント１００の出口に隣接する眼用インプ
ラント１００の内側表面１２８に取り付けられた、詳細Ａに示すような眼内圧センサ１８
０をさらに含んでもよい。圧力センサ１８０は、眼用インプラント１００の内側表面１２
８に取り付けられるように図示されているが、必要に応じて、圧力センサ１８０は、開口
１２４、１３８の１つ内にまたは眼用インプラント１００の外側表面上に配置されてもよ
いことが想定される。圧力センサ１８０は、一度眼用インプラント１００が植え込まれる
と、患者の眼内圧を連続的に測定することができる。
【００６４】
　圧力センサ１８０は、微小電気機械システム（ＭＥＭＳ）圧力センサであってもよい。
圧力センサ１８０は、ＭＥＭＳ圧力センサとして記載される一方、ＭＥＭＳ圧力センサの
代わりにまたはそれに加えて、他の圧力センサも使用し得ることが想定される。いくつか
の例では、圧力センサ１８０は、およそ０．０２ミリメートル（２０マイクロメートル）
～およそ１．０ミリメートルの範囲の幅を有することができる。しかしながら、圧力セン
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サ１８０は、０．０２ミリメートル（２０マイクロメートル）よりも小さいか、または１
．０ミリメートルよりも大きいことが想定される。いくつかの例では、圧力センサ１８０
は、ナノメートル範囲の幅寸法を有することができる。さらに、１つの圧力センサ１８０
のみが示されているが、眼用インプラント１００は、必要に応じて２つ以上の圧力センサ
１８０を含むことができる。例えば、第１の圧力センサが眼用インプラント１００の第１
の端部に配置され、第２の圧力センサが眼用インプラントの第２の端部に配置されてもよ
い。いくつかの例では、圧力センサ１８０は、図１０Ｃに示すように、インプラント１０
０の基端部１０１に隣接する流路１２８内に設けられてもよい。圧力センサ１８０は、眼
用インプラント１００の送達中に送達装置（明示的に示されていない）がセンサ１８０を
損傷するのを防止する保護カバーを含み得ることが想定されるが、これは必須ではない。
【００６５】
　ＭＥＭＳ圧力センサは、多くの場合、シリコン基板のダイの裏側に向かって凹部を異方
性エッチングし、薄い可撓性のダイヤフラム１８２を残すことによって形成される。使用
中、ダイヤフラム１８２の少なくとも１つの表面は、入力圧力（例えば、眼圧）にさらさ
れる。ダイヤフラム１８２は入力圧力の大きさに応じて撓み、これは、ダイヤフラム１８
２上に配置されたまたはそれに埋め込まれた１つまたは複数の電気構成要素またはセンサ
素子１８６（例えば、ピエゾ抵抗器）によって検出することができる。ピエゾ抵抗器１８
６の抵抗の変化は、ピエゾ抵抗器によって少なくとも部分的に形成された抵抗ブリッジか
らの出力電圧信号の変化として反映される。いくつかの例では、ダイヤフラムは、サポー
トボスを追加することでより薄くすることができ、これはダイヤフラムの感度を平板ダイ
ヤフラムよりも高めることを促進し得る。圧力センサ１８０のボンドパッド１８８に出力
信号を提供する前に、センサ素子１８６があるレベルの信号処理を提供するように回路素
子が接続されてもよい。この信号処理は、センサ素子（例えば、ピエゾ抵抗器１８６）に
よって生成される生のセンサ信号をフィルタリング、増幅、線形化、較正および／または
他の方法で処理することができる。センサ素子１８６はピエゾ抵抗器として記載されてい
るが、センサ素子は容量性圧力センサ１８０を提供するように選択されてもよいことが想
定される。
【００６６】
　圧力センサ１８０は、図１０Ａの線Ｂ－Ｂで取られた例示的な圧力センサ１８０の断面
である図１０Ｂに示すように、第１の基板１８５および第２の基板１８３を含むことがで
きる。いくつかの例では、第１の基板１８５は、必須ではないが、シリコンオンインシュ
レータ（ＳＯＩ：ｓｉｌｉｃｏｎ　ｏｎ　ｉｎｓｕｌａｔｏｒ）技術を用いて形成された
層状シリコン－インシュレータ－シリコン基板またはウェハであってもよい。必要に応じ
て他の基板を使用し得ることが考えられる。第１の基板１８５は、第１のシリコン層を含
むことができる。絶縁層または酸化物層１８７が第１のシリコン層１８５上に配置されて
もよい。いくつかの例では、絶縁層１８７は、二酸化ケイ素、窒化ケイ素、サファイア、
および／または任意の他の適切な絶縁材料から形成することができる。明示的に示されて
いないが、圧力センサ１８０は、絶縁層上に配置された第２のシリコン層を含むことがで
きる。いくつかの例では、第２の基板１８３から離れる方を向く側で酸化物層１８７が露
出されるように、第２のシリコン層を薄くするかまたは除去することができる。あるいは
、およびいくつかの例では、第２のシリコン層および酸化物層１８７は初めから設けられ
ない。
【００６７】
　第２の基板１８３は、必要に応じて任意の半導体ウェハ（例えば、シリコンまたはゲル
マニウム）または他の基板とすることができる。第１の基板１８５または第２の基板１８
３のいずれかまたは両方に不純物をドープして、ｎ型またはｐ型の外部半導体を提供し得
ることが想定される。例えば、第１の基板１８５がｎ型基板であり、第２の基板１８３が
ｐ型基板であってもよい。逆の構成も考えられ、または両方の基板が同じ極性にドープさ
れてもよい。いくつかの例では、第１の基板１８５および／または第２の基板１８３は、
エピタキシャル層を含むことができる。
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【００６８】
　第１のシリコン層の一部など、第１の基板１８５の一部は、キャビティまたは凹部１８
１の上に薄い可撓性ダイヤフラム１８２を残して除去され得る。いくつかの例では、ピエ
ゾ抵抗器１８６は、圧力センサを形成するために、ダイヤフラム１８２の撓み／応力を測
定するようにダイヤフラム１８２内にまたはその上に配置されてもよい。使用中、ダイヤ
フラム１８２の少なくとも１つの表面は、入力圧力にさらされてもよい。次いで、ダイヤ
フラム１８２は、ダイヤフラム１８２にかかる圧力の大きさに応じて撓むことができる。
次いで、ダイヤフラム１８２の撓みは、ピエゾ抵抗器１８６の抵抗の変化をもたらす。ピ
エゾ抵抗器１８６の抵抗の変化は、少なくとも部分的にピエゾ抵抗器１８６によって形成
された抵抗性ブリッジの出力電圧信号の変化として反映されてもよい。出力電圧は、ダイ
ヤフラム１８２に及ぼされる入力圧力の尺度を提供する。
【００６９】
　第２の基板１８３は、基板１８３が眼用インプラント１００の内側表面１２８に面一に
取り付けられることを可能にするように可撓性であり得ることが想定される。代替的にま
たは追加的に、第２の基板１８３は、眼用インプラント１００の湾曲内側表面１２８に概
ね一致するように成形された湾曲外側表面（ダイヤフラム１８２から離れる方を向く）を
有してもよい。圧力センサ１８０を形成する材料は、圧力センサ１８０が生体適合性であ
るように選択されてもよいことが想定される。
【００７０】
　上述したように、圧力センサ１８０はＭＥＭＳ圧力センサとして記載されているが、圧
力センサ１８０は他の適切な形態を取り得ることが想定される。１つの代替的な例では、
圧力センサは、装置に組み込まれたセンサ素子なしに圧力の変化を検出するために電波を
使用できるような方法で形成することができる。このような圧力センサは、可撓性ベース
基板と、ベース基板上に配置された底部誘導コイルと、底部誘導コイル上に配置された感
圧ゴムピラミッド層と、ゴムピラミッドの上部に配置された上部誘導コイルと、上部誘導
コイルの上に配置された上部基板とを含んでもよい。センサに圧力が加えられると、誘導
コイルは互いに近接する。誘導コイルによって反射された（印加された源からの）電波は
、コイルがより接近して配置された場合、より低い共振周波数を有する。したがって、電
波の周波数はコイル間の距離を示すことができ、これが次いで装置にかかる圧力に相関さ
れる。
【００７１】
　圧力センサ１８０は、圧力センサ１８０からのデータを読取装置に無線で通信すること
を可能にするためにアンテナまたはインダクタ１８４をさらに備え得る。いくつかの例で
は、圧力センサ１８０は、圧力センサ１８０から身体の外側に位置する別の装置にデータ
を伝送することが望まれる場合、限定しないが、セルラ通信、ジグビー（ＺｉｇＢｅｅ）
（登録商標）、ブルートゥース（Ｂｌｕｅｔｏｏｔｈ）（登録商標）、ワイファイ（Ｗｉ
Ｆｉ）（登録商標）、ＩｒＤＡ、専用短距離通信（ＤＳＲＣ：ｄｅｄｉｃａｔｅｄ　ｓｈ
ｏｒｔ　ｒａｎｇｅ　ｃｏｍｍｕｎｉｃａｔｉｏｎ）、エンオーシャン（ＥｎＯｃｅａｎ
）（登録商標）、または他のいずれかの適切な無線プロトコルなどの無線周波数通信プロ
トコルを使用してもよい。データは、携帯電話、タブレットまたはラップトップコンピュ
ータ、デスクトップコンピュータ、ポータブルハンドヘルドデバイス、そのようなパーソ
ナルデジタルアシスタント（ＰＤＡ：ｐｅｒｓｏｎａｌ　ｄｉｇｉｔａｌ　ａｓｓｉｓｔ
ａｎｔ）、または医療装置などであるがこれに限定されない特別に設計された装置を含む
がこれらに限定されない任意の数のそのように適切にイネーブルにされた装置に伝送され
てもよい。これは、医師、患者、または他の関係者が眼圧計を使用せずに眼圧を監視する
ことを可能にし得る。いくつかの例では、圧力データは、遠隔装置から医師に自動的に伝
送されてもよい。例えば、圧力センサ１８０を備えた眼用インプラント１００が植え込ま
れると、図１１に示すように、イネーブル状態の遠隔装置１９２を患者１９０の眼の通信
範囲内に入れることができる。これは、イネーブル状態の装置１９２が、圧力センサ１８
０に記録された眼内圧データを受信することを可能にし得る。イネーブル状態の装置１９
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２は、データを医者に、例えば第２の遠隔装置に自動的に伝送するように構成されてもよ
い。
【００７２】
　図１２は、眼用インプラント２００であって、その長さに沿って変化する曲率半径を有
する眼用インプラント２００を示す平面図である。眼用インプラント２００の基端部２０
１は、送達ツールの相補的な相互係止部分と嵌合および／または係合するように構成され
た相互係止部分を含むことができる。図１２の実施形態では、眼用インプラント２００は
、概ね湾曲した休止状態を有する。この休止状態は、例えばヒートセットプロセスを使用
して確立することができる。図１２に示される眼用インプラントの形状は、先端半径ＲＡ
、基端半径ＲＣ、および中間半径ＲＢを含む。図１２の実施形態では、先端半径ＲＡは、
中間半径ＲＢおよび基端半径ＲＣの両方よりも大きい。また、図１２の実施形態では、中
間半径ＲＢは、基端半径ＲＣよりも大きく、先端半径ＲＡよりも小さい。１つの有用な実
施形態では、先端半径ＲＡは約０．３２０インチ（８．１２８ミリメートル）であり、中
間半径ＲＢは約０．２２５インチ（５．７１５ミリメートル）であり、基端半径ＲＣは約
０．２０５インチ（５．２０７ミリメートル）である。
【００７３】
　図１２の実施形態では、眼用インプラントの先端部分は、角度ＡＡにわたって延在する
弧に従う。眼用インプラントの基端部分は、角度ＡＣにわたって延在する弧に従う。眼用
インプラントの中間部分は、先端部分と基端部分との間に配置される。中間部分は角度Ａ
Ｂにわたって延在する。１つの有用な実施形態では、角度ＡＡは約５５度であり、角度Ａ
Ｂは約７９度であり、角度ＡＣは約６０度である。
【００７４】
　眼用インプラント２００は、疾患および／または障害（例えば、緑内障）についてヒト
患者の眼を治療する方法と組み合わせて使用されてよい。いくつかのそのような方法は、
コア部材を眼用インプラント２００によって画定された内腔に挿入するステップを含むこ
とができる。コア部材は、例えば、ワイヤまたはチューブを含み得る。眼用インプラント
の先端部は、シュレム管内に挿入することができる。次いで、眼用インプラントが所望の
位置に達するまで、眼用インプラントおよびコア部材をシュレム管内に前進させることが
できる。いくつかの実施形態では、インプラントの入口部分は前眼房に配置されてもよい
一方、インプラントの残りの部分は小柱網を通ってシュレム管内に延びる。次いで、コア
部材を眼用インプラントから引き抜いて、インプラントを適所に残し、シュレム管を形成
する組織を支持することができる。眼用インプラント送達システムのさらなる詳細は、２
００７年１１月２０日に出願された米国特許出願第１１／９４３，２８９号明細書、現在
は米国特許第８，５１２，４０４号明細書に見出すことができ、その開示内容は参照によ
り本明細書に組み込まれる。
【００７５】
　本発明の眼用インプラントの可撓性および曲げ弾性率の特徴は、シュレム管内のインプ
ラントの適切な向きを保証することを促進する。図１は、インプラント１００がシュレム
管内に配置されたときの開口１２４の所望の向きを示す。図示のように、開口１２４は半
径方向外側に面している。したがって、インプラント１００は、図１に示すように、イン
プラント１００の長手方向軸によって画定された平面に沿って曲げられたときに最大限に
可撓性であるように、および他の平面で曲げられたときにより低い可撓性であるように設
計され、それにより、インプラントが最初にシュレム管内に異なる向きで配置される場合
、シュレム管の湾曲形状がインプラントをこの向きに自動的に配置することを促進するこ
とを可能にする。
【００７６】
　図１３は、本発明の詳細な説明による追加的な実施形態による眼用インプラント３００
を示す斜視図である。図１３を参照すると、眼用インプラント３００は、概ね直線状の休
止（すなわち応力のない）形状を有することが理解されるであろう。眼用インプラント３
００は、概ね直線の長手方向軸３３４に沿って延在する。いくつかの有用な実施形態では
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、眼用インプラント３００は、眼のシュレム管内に進められるときに湾曲形状を取るのに
十分に可撓性である。
【００７７】
　眼用インプラント３００は、本体３０２を含む。図１３を参照すると、本体３０２は、
複数の組織支持フレーム３０４および複数の背骨３０６を含むことが理解されるであろう
。図１３に示すように、これらの背骨３０６およびフレーム３０４は、１つの背骨がフレ
ーム３０４の各隣接する対間に延在する交互パターンで配置される。本体３０２のフレー
ム３０４は、第１の背骨３４０と第２の背骨３４２との間に配置される眼用インプラント
３００の第１のフレーム３３６を含む。図１３の実施形態では、第１のフレーム３３６は
、第１の背骨３４０と第２の背骨３４２との間に延在する第１の支柱３４４を含む。第１
のフレームの第２の支柱３４６が同じく第１の背骨３４０と第２の背骨３４２との間に延
在する。各支柱は、第１の背骨３４０と第２の背骨３４２との間で長手方向に延在する場
合に円周方向に波状となっている。
【００７８】
　本体３０２の内側表面３２８は、流路３２６を画定する。眼用インプラント３００の本
体３０２は、第１の開口３２４を画定する第１の縁部３２０および第２の縁部３２２を含
む。眼用インプラント３００の流路３２６は、第１の開口３２４と流体連通する。第１の
フレーム３３６の第１の支柱３４４は、第１の縁部３２５Ａを含む。第２の支柱３４６は
、第１の縁部３２５Ｂを有する。図１３において、本体３０２の第１の開口３２４は、第
１の支柱３４４の第１の縁部３２５Ａと第２の支柱３４６の第１の縁部３２５Ｂとの間に
延在していることが分かる。
【００７９】
　第１の軸３５６、第２の軸３５８および第３の軸３６０が図１３に示されている。第２
の軸３５８は、第１の軸３５６に対して概ね垂直である。第３の軸３６０は、第１の軸３
５６に対して概ね傾斜している。本体３０２の可撓性は、本体３０２が第１の軸３５６の
周りに作用するモーメントによって曲げられるときに最大であり、本体３０２は、第１の
軸３５６以外の軸（例えば、第２の軸３５８および第３の軸３６０）の周りに作用するモ
ーメントによって曲げられたときにより低い可撓性を有する。換言すれば、図１３の実施
形態では、本体３０２の曲げ弾性率は、本体３０２が第１の軸３５６の周りに作用するモ
ーメントによって曲げられるときに最小であり、本体３０２は、第１の軸３５６以外の軸
（例えば、第２の軸３５８および第３の軸３６０）の周りに作用するモーメントによって
曲げられたときにより高い曲げ弾性率を有する。
【００８０】
　眼用インプラント３００は、眼用インプラント３００の内側表面３２８に取り付けられ
た眼内圧センサ３８０をさらに含むことができる。圧力センサ３８０は、上述した圧力セ
ンサ１８０と形状および機能が類似していてもよい。圧力センサ３８０は、眼用インプラ
ント３００の内側表面３２８に取り付けられるように示されているが、圧力センサ３８０
は、必要に応じて、開口３２４の１つ内にまたは眼用インプラント３００の外側表面上に
取り付けられてもよいことが想定される。圧力センサ３８０は、眼用インプラント３００
が植え込まれると、患者の眼内圧を連続的に測定することができる。
【００８１】
　圧力センサ３８０は、微小電気機械システム（ＭＥＭＳ）圧力センサであってもよい。
圧力センサ３８０は、ＭＥＭＳ圧力センサとして記載される一方、ＭＥＭＳ圧力センサの
代わりにまたはそれに加えて、他の圧力センサも使用し得ることが想定される。ＭＥＭＳ
圧力センサは、多くの場合、シリコン基板のダイの裏側に凹部を異方性エッチングし、薄
い可撓性のダイヤフラムを残すことによって形成される。使用中、ダイヤフラムの少なく
とも１つの表面は、入力圧力（例えば、眼圧）にさらされる。ダイヤフラムは入力圧力の
大きさに応じて撓み、これは、ダイヤフラム上に配置されるか、またはそれに埋め込まれ
た１つまたは複数の電気構成要素またはセンサ素子（例えば、ピエゾ抵抗器）によって検
出することができる。ピエゾ抵抗器の抵抗の変化は、ピエゾ抵抗器によって少なくとも部
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分的に形成された抵抗ブリッジからの出力電圧信号の変化として反映される。いくつかの
例では、ダイヤフラムは、サポートボスを追加することでより薄くすることができ、これ
はダイヤフラムの感度を平板ダイヤフラムよりも高めることを促進し得る。圧力センサの
ボンドパッドに出力信号を提供する前に、センサ素子があるレベルの信号処理を提供する
ように回路素子が接続されてもよい。この信号処理は、センサ素子（例えば、ピエゾ抵抗
器）によって生成される生のセンサ信号をフィルタリング、増幅、線形化、較正および／
または他の方法で処理することができる。センサ素子はピエゾ抵抗器として記載されてい
るが、センサ素子は容量性圧力センサ３８０を提供するように選択されてもよいことが想
定される。
【００８２】
　圧力センサ３８０は、圧力センサ３８０からのデータを読取装置に無線で通信すること
を可能にするためにアンテナまたはインダクタをさらに備え得る。いくつかの例では、圧
力センサ３８０は、圧力センサ３８０から身体の外側に位置する別の装置にデータを伝送
することが望まれる場合、限定しないが、セルラ通信、ジグビー（ＺｉｇＢｅｅ）（登録
商標）、ブルートゥース（Ｂｌｕｅｔｏｏｔｈ）（登録商標）、ワイファイ（ＷｉＦｉ）
（登録商標）、ＩｒＤＡ、専用短距離通信（ＤＳＲＣ）、エンオーシャン（ＥｎＯｃｅａ
ｎ）（登録商標）、または他のいずれかの適切な無線プロトコルなどの無線周波数通信プ
ロトコルを使用してもよい。データは、携帯電話、タブレットコンピュータ、コンピュー
タ、ポータブルハンドヘルドデバイス、そのようなパーソナルデジタルアシスタント（Ｐ
ＤＡ）、または特別に設計された装置を含むがこれらに限定されない任意の数のそのよう
に適切にイネーブルにされた装置に伝送されてもよい。これは、医師、患者、または他の
関係者が眼圧計を使用せずに眼圧を監視することを可能にし得る。
【００８３】
　図１４は、この詳細な説明による医療処置の概略表現である。図１４の処置では、医師
が患者Ｐの眼４００を治療している。図１４の処置では、医師は、自らの右手ＲＨに送達
システム４５０のハンドピースを保持している。医師の左手（図示せず）は、ゴニオレン
ズ４０２のハンドルＨを保持するために使用されてもよい。あるいは、一部の医師は、左
手に送達システムハンドピースを、右手ＲＨにゴニオレンズハンドルＨを保持することを
好み得る。
【００８４】
　図１４に示す処置中、医師は、ゴニオレンズ４０２および顕微鏡４０４を使用して前眼
房の内部を見ることができる。図１４の詳細Ａは、医師が見た画像の定型化されたシミュ
レーションである。カニューレ４５２の先端部分を詳細Ａで見ることができる。影のよう
な線は、前眼房を取り囲む様々な組織（例えば、小柱網）の下に横たわるシュレム管ＳＣ
の位置を示す。カニューレ４５２の先端開口４５４は、眼４００のシュレム管ＳＣの近く
に配置される。
【００８５】
　この詳細な説明による方法は、カニューレ４５２の先端部分が前眼房内に配置されるよ
うにカニューレ４５２の先端部を眼４００の角膜を通して前進させるステップを含むこと
ができる。次いで、カニューレ４５２は、例えばカニューレ４５２の先端部でシュレム管
の壁を貫通することにより、眼のシュレム管に進入するために使用されてもよい。カニュ
ーレ４５２の先端開口４５４は、シュレム管によって画定された内腔と流体連通した状態
に置かれてもよい。眼用インプラントは、先端開口４５４からシュレム管内に前進させる
ことができる。シュレム管内への眼用インプラントの挿入は、前眼房からの房水の流れを
促進し得る。
【００８６】
　図１５は、前の図に示された送達システム４５０および眼４００をさらに示す拡大斜視
図である。図１５では、送達システム４５０のカニューレ４５２は、眼４００の角膜４２
６を通って延在するように示されている。カニューレ４５２の先端部分は、眼４００の角
膜４２６によって画定される前眼房の内部に配置される。図１５の実施形態では、カニュ
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ーレ４５２は、カニューレ４５２の先端開口４５４をシュレム管と流体連通した状態に置
くことができるように構成される。
【００８７】
　図１５の実施形態では、眼用インプラントは、カニューレ４５２によって画定される通
路内に配置される。送達システム４５０は、カニューレ４５２の長さに沿って眼用インプ
ラントを前進および後退させることができる機構を含む。先端開口がシュレム管と流体連
通している間に眼用インプラントをカニューレ４５２の先端開口を通して前進させること
により、眼用インプラントは眼４００のシュレム管内に配置されてもよい。
【００８８】
　図１６Ａは、眼用インプラント５５０と、眼用インプラント５５０を摺動式に受け入れ
るように寸法決めされた通路を画定するカニューレ５０８とを含む送達システム５００を
示す斜視図である。送達システム５００は、眼用インプラント５５０を患者の眼内の目標
位置に向けて前進させるように使用されてもよい。いくつかの適用において適切であり得
る目標位置の例は、眼のシュレム管、小柱網、脈絡膜上腔および前眼房内および周囲の領
域を含む。図１６Ｂは、眼用インプラント５５０と、送達システム５００のカニューレ５
０８とをさらに示す拡大詳細図である。
【００８９】
　図１６Ａの送達システム５００は、カニューレ５０８内の眼用インプラント５５０の前
進および後退を制御することができる。眼用インプラント５５０は、先端開口がシュレム
管と流体連通している間、先端開口５３２を通して眼用インプラントを前進させることに
よって目標位置（例えば、シュレム管）内に配置することができる。図１６Ａの実施形態
では、眼用インプラント５５０は、説明のために、カニューレ５０８の先端開口５３２を
通して前進されている。
【００９０】
　図１６Ａの送達システム５００は、ハウジング５０２、スリーブ５０４、およびエンド
キャップ５１０を含む。トラッキングホイール５０６が、図１６Ａのハウジング５０２の
壁を通って延在する。トラッキングホイール５０６は、送達システム５００の送達ツール
５５２を前進および後退させることができる機構の一部である。送達ツール５５２は、図
１６Ｂのカニューレ５０８の先端開口を通って延在する。トラッキングホイールを回転さ
せると、送達ツール５５２は、カニューレ５０８によって画定された通路に沿って軸方向
に移動する。軸方向は、先端方向Ｄまたは基端方向Ｐであり得る。送達ツール５５２およ
び送達ツール５５２を移動するための機構は、共通の譲受人に譲渡された米国特許出願第
６２／０２４，２９５号明細書に記載され、それは参照によって本明細書に組み込まれる
。
【００９１】
　図１６Ａの実施形態では、ハウジング５０２は、トラッキングホイール５０６を介した
眼用インプラントの軸方向の前進および後退の制御を提供しながら一方の手で握られるよ
うに構成される。送達システム５００のハウジングは、手に対する指の有利な人間工学的
関係をもたらす。この設計は、医師などの使用者が手の一部を使用して装置を安定させる
一方、中指または人差し指を手の残りの部分から独立して自由に動かせるままにすること
を可能にする構成を提供する。中指または人差し指は、眼用インプラントを前進および／
または後退させるようにホイールを回転させるために独立して自由に動かすことができる
。
【００９２】
　図１６Ｂは、眼用インプラント５５０および送達システム５００のカニューレ５０８を
さらに示す拡大詳細図である。カニューレ５０８は、基端部分５４０と、先端部５３４と
、先端部５３４および基端部分５４０間に延在する先端部分５４４とを有する概ね管状の
部材５９８を含む。図６の実施形態では、先端部分５４４は湾曲している。いくつかの有
用な実施形態では、先端部分５４４は、前眼房に受け入れられるように寸法決めされかつ
構成されている。
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【００９３】
　図１６Ｂは、カニューレ５０８の先端開口５３２を通って延在する送達システム５００
の送達ツール５５２を示す。送達ツール５５２は、以下でより詳細に説明するように、眼
用インプラント５５０の相補的な相互係止部分５６２との接続を形成するように構成され
る相互係止部分５６０を含む。図１６の実施形態では、トラッキングホイールを回転させ
ると、送達ツール５５２および眼用インプラント５５０が、カニューレ５０８によって画
定される経路に沿って移動される。カニューレ５０８は、カニューレ５０８の先端部が眼
の小柱網を通っておよびシュレム管内に進められることができるように寸法決めされかつ
構成される。カニューレ５０８をこの方法で位置決めすることは、先端開口５３２をシュ
レム管と流体連通した状態に置く。眼用インプラント５５０は、先端開口がシュレム管と
流体連通する間に眼用インプラントをカニューレ５０８の先端開口５３２を通して前進さ
せることによってシュレム管内に配置することができる。カニューレの先端部分は、小柱
網およびシュレム管の壁のような組織を切断するように適合された鋭利なエッジを先端部
５３４に設けるなどして、小柱網およびシュレム管の壁を切断するように構成された切断
部分を含むことができる。
【００９４】
　図１７は、本発明の詳細な説明によるカニューレ５０８の斜視図である。図１７のカニ
ューレ５０８は、中心軸５９６を有する概ね管状の部材５９８を含む。図１７の概ね管状
の部材５９８は、基端部分５４０と、先端部５３４と、先端部５３４および基端部分５４
０間に延在する先端部分５４４とを含む。先端開口表面５４２は、先端部５３４を通って
およびカニューレ５０８の側壁を通って延在する先端開口５３２を取り囲む。斜縁５６５
は、先端開口表面５４２の先端部に配置され、先端部５３４から斜縁５６５の基端範囲５
６７まで延在する。管状部材５９８は、先端開口５３２と、基端開口５３６と、基端開口
５３６および先端開口５３２間に延在する通路５３８とを画定する。
【００９５】
　図１７の実施形態では、カニューレ５０８の基端部分５４０は実質的に直線であり、カ
ニューレ５０８の先端部分５４４は湾曲しており、中心軸５９６は湾曲面５４８を画定す
る。湾曲面５４８は、湾曲の面とよばれることもある。湾曲面５４８は、カニューレ５０
８を第１の部分ＰＡおよび第２の部分ＰＢに分割する。図１７の実施形態では、第２の部
分ＰＢは、実質的に第１の部分ＰＡの鏡像である。図１７において、先端部分５４４は、
介在要素なしに先端部５３４と基端部分５４０との間に延在するように示されている。図
１７の実施形態では、先端部分５４４は、その全長に沿って湾曲している。
【００９６】
　この詳細な説明による方法は、ヒトの眼の角膜を通してカニューレ５０８の先端部５３
４を前進させ、先端部５３４が前眼房内に配置されるようにするステップを含むことがで
きる。次いで、カニューレ５０８は、例えばカニューレ５０８の先端部５３４を用いてシ
ュレム管の壁を貫通することにより、眼のシュレム管に進入するために使用することがで
きる。斜縁５６５は、以下でより詳細に考察するように、カニューレ５０８の先端開口５
３２の少なくとも一部をシュレム管と連通した状態に置くためにシュレム管に挿入されて
もよい。眼用インプラントは、カニューレの先端ポートからシュレム管内に前進させるこ
とができる。
【００９７】
　図１７の実施形態では、カニューレ５０８の先端部分５４４は、トラフ５５４を画定す
る。いくつかの有用な実施形態において、トラフ５５４は、眼用インプラントがシュレム
管内を前に進められているときに眼用インプラントの外側断面全体を受け入れるように構
成されている。この場合、トラフ５５４は、眼用インプラントの幅よりも深い深さ寸法を
有することができる。このカニューレ構成は、眼用インプラントがシュレム管内を前に進
められているときに眼用インプラントが小柱網の層と交差するのを有利に防止する。トラ
フ５５４はまた、後述するように、眼用インプラントの基端部分が送達ツールから解放さ
れることを可能にするように構成されてもよい。
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【００９８】
　カニューレ５０８は、トラフ５５４内に配置された圧力センサ５８０をさらに含むこと
ができる。圧力センサ５８０は、上述の圧力センサ１８０と形状および機能が同様であっ
てもよい。圧力センサ５８０は、カニューレのトラフ５５４内に取り付けられるように示
されているが、圧力センサ５８０は、カニューレ５０８内またはカニューレ５０８上の他
の位置に取り付けられてもよいことが考えられる。圧力センサ５８０は、眼用インプラン
ト５５０の植え込み中またはその直後に即時圧力読取り値を提供することができる。いく
つかの例では、カニューレ５０８上の圧力センサ５８０から得られた圧力読取り値は、そ
のように設けられた場合、眼用インプラント５５０に取り付けられた圧力センサから得ら
れた圧力読取り値と比較することができる。
【００９９】
　圧力センサ５８０は、微小電気機械システム（ＭＥＭＳ）圧力センサであってもよい。
圧力センサ５８０は、ＭＥＭＳ圧力センサとして記載される一方、ＭＥＭＳ圧力センサの
代わりにまたはそれに加えて、他の圧力センサも使用し得ることが考えられる。さらに、
１つの圧力センサ５８０のみが示されているが、カニューレ５０８は、必要に応じて２つ
以上の圧力センサ５８０を含むことができる。ＭＥＭＳ圧力センサは、多くの場合、シリ
コン基板のダイの裏側に凹部を異方性エッチングし、薄い可撓性のダイヤフラムを残すこ
とによって形成される。使用中、ダイヤフラムの少なくとも１つの表面は、入力圧力（例
えば、眼圧）にさらされる。ダイヤフラムは入力圧力の大きさに応じて撓み、これは、ダ
イヤフラム上に配置されるか、またはそれに埋め込まれた１つまたは複数の電気構成要素
またはセンサ素子（例えば、ピエゾ抵抗器）によって検出することができる。ピエゾ抵抗
器の抵抗の変化は、ピエゾ抵抗器によって少なくとも部分的に形成された抵抗ブリッジか
らの出力電圧信号の変化として反映される。いくつかの例では、ダイヤフラムは、サポー
トボスを追加することでより薄くすることができ、これはダイヤフラムの感度を平板ダイ
ヤフラムよりも高めることを促進し得る。圧力センサのボンドパッドに出力信号を提供す
る前に、センサ素子があるレベルの信号処理を提供するように回路素子が接続されてもよ
い。この信号処理は、センサ素子（例えば、ピエゾ抵抗器）によって生成される生のセン
サ信号をフィルタリング、増幅、線形化、較正および／または他の方法で処理することが
できる。センサ素子はピエゾ抵抗器として記載されているが、センサ素子は容量性圧力セ
ンサ５８０を提供するように選択されてもよいことが考えられる。
【０１００】
　圧力センサ５８０は、圧力センサ５８０からのデータを読取装置に無線で通信すること
を可能にするためにアンテナまたはインダクタをさらに備え得る。いくつかの例では、圧
力センサ５８０は、圧力センサ５８０から身体の外側に位置する別の装置にデータを伝送
することが望まれる場合、限定しないが、セルラ通信、ジグビー（ＺｉｇＢｅｅ）（登録
商標）、ブルートゥース（Ｂｌｕｅｔｏｏｔｈ）（登録商標）、ワイファイ（ＷｉＦｉ）
（登録商標）、ＩｒＤＡ、専用短距離通信（ＤＳＲＣ）、エンオーシャン（ＥｎＯｃｅａ
ｎ）（登録商標）、または他のいずれかの適切な無線プロトコルなどの無線周波数通信プ
ロトコルを使用してもよい。データは、携帯電話、タブレットコンピュータ、コンピュー
タ、ポータブルハンドヘルドデバイス、そのようなパーソナルデジタルアシスタント（Ｐ
ＤＡ）、または特別に設計された装置を含むがこれらに限定されない任意の数のそのよう
に適切にイネーブルにされた装置に伝送されてもよい。これは、医師、患者、または他の
関係者が眼圧計を使用せずに眼圧を監視することを可能にし得る。
【０１０１】
　図１８は、前の図に示されたカニューレ５０８を含むアセンブリの斜視図である。説明
のために、カニューレ５０８は、図２３に断面で示されている。図１８では、眼用インプ
ラント５５０は、カニューレ５０８によって画定された通路５３８内に置かれているのが
見られる。図１８を参照すると、カニューレ５０８の中心軸５９６が湾曲面５４８を定め
るようにカニューレ５０８の先端部分５４４が湾曲していることが理解されるであろう。
図２３を参照すると、湾曲面５４８は、カニューレ５０８を第１の部分および第２の部分



(22) JP 2018-526081 A 2018.9.13

10

20

30

40

50

ＰＢに分割することが理解されるであろう。図１８の例示的な実施形態では、カニューレ
５０８の第２の部分ＰＢのみが示されている。
【０１０２】
　図１９は、前の図に示されたアセンブリを含む概略斜視図である。図１９の実施形態で
は、シュレム管ＳＣの壁を貫いて延在するカニューレ５０８の先端部分が示されている。
カニューレ５０８の先端は、カニューレによって画定された通路がシュレム管によって画
定された内腔と流体連通した状態に置かれることができるように、小柱網およびシュレム
管の壁を切断および／または貫通するように構成された鋭い部分を含むことができる。カ
ニューレの通路はシュレム管の内腔と流体連通した状態に置かれるため、眼用インプラン
ト５５０をカニューレの先端開口からシュレム管内に前進させることができる。図１９に
おいて、眼用インプラント５５０の先端部分を、カニューレ５０８の先端開口５３２を通
して見ることができる。
【０１０３】
　説明のために、仮想窓Ｗが図１９のカニューレ５０８の壁に切り込まれる。送達ツール
５５２の相互係止部分５６０および眼用インプラント５５０の相補的な相互係止部分５６
２を、窓Ｗを介して見ることができる。図１９の実施形態では、送達ツール５５２の相互
係止部分５６０および眼用インプラント５５０の相補的な相互係止部分５６２は、眼用イ
ンプラント５５０の基端部５４９が送達ツール５５２の先端部５５１に対して基端側にあ
るように互いに係合する。送達ツール５５２の表面５６１は、送達ツール５５２の相互係
止部分５６０と眼用インプラント５５０の相補的な相互係止部分５６２とが互いに外れな
いように、カニューレ５０８の壁に載っている。それらがこのように接続されると、送達
ツールが送達システム機構によってカニューレ５０８に対して前進および後退されるにつ
れて、送達ツール５５２および眼用インプラント５５０が一緒に移動する。
【０１０４】
　図２０は、前の図に示されたカニューレ５０８の一部を示す拡大斜視図である。いくつ
かの有用な実施形態では、カニューレ５０８は、シュレム管ＳＣへの実質的に接線方向の
進入を達成するように湾曲している。図２０の実施形態では、カニューレ５０８は、接触
点ＰＴでシュレム管の外側主壁に接触している。また、図２０の実施形態では、カニュー
レ５０８の湾曲した先端部分は、前眼房内に配置されるように寸法決めされている。
【０１０５】
　図２０に示すように、カニューレ５０８の先端５３４および斜縁は、斜縁５６５の基端
範囲５６７までシュレム管に挿入されている。この位置で、トラフ５５４内に延在する眼
用インプラント５５０を見ることができる。いくつかの有用な実施形態では、眼用インプ
ラントは、カニューレの曲率半径よりも大きい曲率半径を有する。この構成により、眼用
インプラントが送達システム５００によって先端方向に押し込まれるとき、眼用インプラ
ントは確実にトラフ５５４に沿って進む。
【０１０６】
　図２１は、前の図に示された眼用インプラント５５０およびカニューレ５０８を示す追
加の斜視図である。図２１を前の図と比較することにより、眼用インプラント５５０が先
端方向Ｄに前進される一方、カニューレ５０８は静止したままであり、それにより眼用イ
ンプラント５５０の先端部分がシュレム管ＳＣ内に配置されていることが理解されるであ
ろう。トラフ５５４は、カニューレ５０８の先端部分の縁部５４２によって画定された長
尺状の開口５３２内に開口する。図２１の実施形態では、カニューレによって画定された
長尺状の開口は、眼用インプラントがシュレム管内で前進されるとき、眼用インプラント
の直接的な可視化を実現する。眼用インプラントの直接的な可視化を可能にする構成は、
多くの臨床的利点を有する。医療処置中、小柱網を介してインプラントを見ることによっ
てインプラントの進行を監視することは多くの場合に困難である。例えば、血液還流が血
液をシュレム管に押し込んで、シュレム管に入ったインプラントの部分を医師が見ること
を妨げる可能性がある。図２１を参照すると、眼用インプラント５５０は、カニューレ５
０８に沿って先端方向に前進されるにつれて、トラフ５５４に沿って進む。トラフ開口は
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、医師が、インプラント構造体がシュレム管に入る前にトラフを通って進むとき、インプ
ラント構造体を見ることによってインプラントの進行を監視することを可能にする。トラ
フ開口はまた、医師が、シュレム管に進入するためにカニューレによって作られた切開部
に対する眼用インプラントの先端部の位置を特定することを可能にする。
【０１０７】
　図２２は、眼用インプラント５５０およびカニューレ５０８を示す追加的な概略斜視図
である。図２２の実施形態では、送達ツール５５２および眼用インプラント５５０のそれ
ぞれの相互係止部分５６０および５６２が、カニューレ５０８によって画定された先端開
口５３２に入っていることを見ることができる。示されるように、眼用インプラント５５
０は、（先の図に示された実施形態に対して）眼用インプラント５５０のより多くの部分
がシュレム管ＳＣの内側に配置されるように先端方向Ｄに前進されている。送達ツール５
５２の相互係止部分５６０の対応する表面５６１は、カニューレ５０８の内壁に対して依
然として当たっており、送達ツールを眼用インプラント５５０と相互係止された状態に維
持する。
【０１０８】
　図２３は、眼用インプラント５５０およびカニューレ５０８を示す追加的な概略斜視図
である。図２３に示すように、眼用インプラント５５０および送達ツール５５２は、送達
ツール表面５６１および低減された直径部分５６３の一部が開口５３２に通されるように
さらに先端方向に前進され、それにより、送達ツールの湾曲部分５５３がその湾曲した休
止位置に向かって移動することが許容され、それにより送達ツール係合表面５６０が眼用
インプラント５５０上の相補的係合表面５６２から外れて離れる。
【０１０９】
　いくつかの有用な実施形態において、送達ツールは、インプラントから視覚的に区別す
るために着色されてもよい。眼用インプラントから外れた後、カニューレ５０８および送
達ツール５５２は、図２３に示す完全に展開された位置に眼用インプラント５５０を残し
てシュレム管ＳＣから引き抜くことができる。眼用インプラント５５０の送達が完了した
後、送達ツールおよびカニューレは、少なくとも眼用インプラントの先端部分をシュレム
管内に残して眼から取り除くことができる。
【０１１０】
　図２４は、カニューレ（前の図に見られる）が、眼用インプラント５５０の入口部分を
前眼房内に、および眼用インプラント５５０の残部をシュレム管内に残して引き抜かれた
後のシュレム管ＳＣの斜視図である。シュレム管内の眼用インプラント５５０の存在は、
前眼房からの房水の流れを促進し得る。この流れには、シュレム管に沿った軸流、前眼房
からシュレム管への流れ、シュレム管と連通する出口を介したシュレム管を離れる流れが
含まれ得る。眼内の所定の位置にあるとき、眼用インプラント５５０は小柱網およびシュ
レム管組織を支持し、（小柱網を介した）前眼房とシュレム管との間の、およびシュレム
管に沿ったポケットまたは区画間の連通を改善する。
【０１１１】
　いくつかの例では、限定しないが、白内障手術などの別の矯正手術と組み合わせて、眼
用インプラントをシュレム管に送達することが望ましい場合がある。眼用インプラントが
別の外科処置中に配置されるとき、他の処置用に使用される同じ切開を通して眼用インプ
ラントを挿入することが望ましい場合がある。図２５Ａは、眼用インプラント６５０を、
限定しないが、白内障手術などの別の処置のために作られた切開位置を介して患者の眼の
目標位置に前進させるために使用されてもよい別の例示的な送達システム６００を示す斜
視図である。送達システム６００は、眼用インプラント６５０と、眼用インプラント６５
０を摺動可能に受け入れるように寸法決めされた通路を画定するカニューレ６０８とを含
んでもよい。送達システム６００の態様は、形状および機能が送達システム５００と同様
であってもよいことが想定される。いくつかの用途において適切であり得る目標位置の例
は、シュレム管、小柱網、脈絡膜上腔および前眼房内および周囲の領域を含む。図２５Ｂ
は、眼用インプラント６５０および送達システム６００のカニューレ６０８をさらに示す
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拡大詳細図である。
【０１１２】
　図２５Ａの送達システム６００は、カニューレ６０８内の眼用インプラント６５０の前
進および後退を制御することができる。眼用インプラント６５０は、先端開口がシュレム
管と流体連通している間、カニューレ６０８の先端開口６３２を介して眼用インプラント
６５０を前進させることによって目標位置（例えば、シュレム管）に配置されてもよい。
図２５Ａの実施形態では、眼用インプラント６５０は、説明のために、カニューレ６０８
の先端開口６３２を通して前進されている。
【０１１３】
　図２５Ａの送達システム６００は、ハウジング６０２、スリーブ６０４、およびエンド
キャップ６１０を含む。トラッキングホイール６０６が、図２５Ａのハウジング６０２の
壁を貫いて延在する。トラッキングホイール６０６は、送達システム６００の送達ツール
６５２を前進および後退させることができる機構の一部である。送達ツール６５２は、カ
ニューレ６０８内に摺動可能に配置され、カニューレ６０８の先端開口を通って延在する
ように構成される。トラッキングホイールを回転させると、送達ツール６５２は、カニュ
ーレ６０８によって画定された通路に沿って軸方向に移動する。軸方向は、先端方向Ｄま
たは基端方向Ｐであってよい。送達ツール６５２は、送達ツール１５２と形状および機能
において類似していてもよい。
【０１１４】
　図２５Ａの実施形態では、ハウジング６０２は、トラッキングホイール６０６を介した
眼用インプラントの軸方向の前進および後退の制御を提供しながら一方の手で握られるよ
うに構成される。ハウジング６０２のこの特徴は、手に対する指の有利な人間工学的関係
をもたらす。この設計は、医師などの使用者が手の一部を使用して装置を安定させる一方
、中指または人差し指を手の残りの部分から独立して自由に動かせるままにすることを可
能にする構成を提供する。中指または人差し指は、眼用インプラントを前進および／また
は後退させるようにホイールを回転させるために独立して自由に動かすことができる。
【０１１５】
　図２５Ｂは、眼用インプラント６５０および送達システム６００のカニューレ６０８を
さらに示す拡大詳細図である。カニューレ６０８は、基端部分６４０と、中間部分６４５
と、先端部分６４４と、先端部６３４とを有する概ね管状の部材６９８を含む。中間部分
６４５は、基端部６４１に対して先端側の第１の地点６４３から先端部６３４に対して基
端側の第２の地点６４７まで先端方向に延在してもよい。先端部分６４４は、第２の地点
６４７から（図２８に示される）カニューレ６０８の先端部６３４まで先端方向に延在し
てもよい。図２５の実施形態では、先端部分６４４および中間部分６４５の両方が湾曲し
ていてもよい。いくつかの例では、先端部分６４４が中間部分６４５よりも小さい曲率半
径を、従ってより高い曲率を有していてもよいが、これは必須ではない。いくつかの有用
な実施形態では、先端部分６４４は、前眼房に受け入れられるように寸法決めされかつ構
成されていてもよい。
【０１１６】
　いくつかの例では、限定しないが、白内障手術などの別の眼科処置中、眼用インプラン
ト６５０を配置することが望ましい場合がある。白内障手術のための切開の最適位置は、
インプラント６５０などの眼用インプラントをシュレム管内に単に配置するための切開の
最適位置と同じでない場合があることが想定される。従来の眼用インプラント送達システ
ムの設計では、カニューレがシュレム管内に実質的に接線方向に進入することを可能にす
るために、インプラントが別の眼科処置と組み合わせて配置される場合、２つの別個の切
開が必要とされ得る。先端部分６４４の両方の湾曲した構成は、カニューレ６０８がシュ
レム管内に実質的に接線方向に入ることを可能にするように構成されてもよい。さらに、
中間部分６４５の湾曲した構成は、カニューレ６０８が、限定しないが、強角膜トンネル
切開などの白内障手術に関連するおよび／またはそれに最適化された典型的な切開を介し
て前進されることを可能にし得る一方、カニューレ６０８がシュレム管内に実質的に接線
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方向に進入することをなおも可能にすることが想定される。これにより、１つの切開を使
用して２種以上の眼の処置を行うことが可能になる。１つの切開を介して複数の処置を実
施することは、患者の不快感および快復時間を減少させ得ることがさらに想定される。図
２５Ｂは、カニューレ６０８の先端開口６３２を通って延在する送達システム６００の送
達ツール６５２を示す。送達ツール６５２は、以下でより詳細に説明されるように、眼用
インプラント６５０の相補的相互係止部分６６２との接続を形成するように構成された相
互係止部分６６０を含む。図２５の実施形態では、トラッキングホイールを回転させると
、送達ツール６５２および眼用インプラント６５０は、カニューレ６０８によって画定さ
れた経路に沿って移動する。カニューレ６０８は、カニューレ６０８の先端部が眼の小柱
網を介してシュレム管内に前進され得るように寸法決めされかつ構成される。このように
カニューレ６０８を位置決めすることにより、先端開口６３２はシュレム管と流体連通し
た状態に置かれる。眼用インプラント６５０は、先端開口がシュレム管と流体連通してい
る間、眼用インプラントをカニューレ６０８の先端開口６３２を通して前進させることに
よってシュレム管内に配置することができる。カニューレ６０８の先端部分は、小柱網お
よびシュレム管の壁のような組織を切断するように適合された鋭いエッジを先端部６３４
に設けることによってなど、小柱網およびシュレム管の壁を切断するように構成された切
断部分を含むことができる。
【０１１７】
　図２６は、前の図に示された送達システム６００および眼６０１をさらに示す拡大斜視
図である。図２６では、眼６０１の角膜６０３を通って延在する送達システム６００のカ
ニューレ６０８が示されている。カニューレ６０８の先端部分は、眼６０１の角膜６０３
によって画定される前眼房の内側に配置される。図２６の実施形態において、カニューレ
６０８は、カニューレ６０８の先端開口６３２がシュレム管と流体連通した状態に置かれ
ることができるように構成されている。例えば、カニューレ６０８の先端部分６４４およ
び中間部分６４５は、カニューレ６０８が、別の視覚的外科処置のために作られた切開６
０７を通って前進され得るような寸法および構成とすることができる。
【０１１８】
　図２６の実施形態では、眼用インプラントは、カニューレ６０８によって画定された通
路内に配置される。送達システム６００は、カニューレ６０８の長さに沿って眼用インプ
ラントを前進および後退させることができる機構を含む。眼用インプラントは、先端開口
がシュレム管と流体連通している間に眼用インプラントをカニューレ６０８の先端開口を
通して前進させることによって眼６０１のシュレム管内に配置することができる。
【０１１９】
　図２７は、前の図に示された送達システム６００をさらに示す斜視図である。図２７に
おいて、ハウジング６０２の一部は、説明のために取り外されている。送達システム６０
０は、送達ツールサブアセンブリ６７０およびカニューレサブアセンブリ６８０を含む。
送達ツールサブアセンブリ６７０は、回転ラックギヤ６２０および送達ツール（図示せず
）を含む。図２７の実施形態では、送達ツールは、カニューレ６０８によって画定された
通路内に延在する。図２７ではスリーブ６０４を超えて延在するカニューレ６０８を見る
ことができる。カニューレサブアセンブリ６８０は、カニューレ６０８、ハブ６７２、お
よび延長管（不図示）を含む。図２７の実施形態では、カニューレサブアセンブリ６８０
の延長管は、回転ラックギヤ６２０によって画定される内腔の内側に配置される。
【０１２０】
　送達システム６００は、送達ツールサブアセンブリ６７０の動きを制御する機構６１７
を含む。機構６１７は、ハウジング６０２内に配置される多数の構成要素を含み、それに
はトラッキングホイール６０６、アイドラギヤ６２２、および回転ラックギヤ６２０が含
まれる。図２７の実施形態では、トラッキングホイール６０６およびアイドラギヤ６２２
は共にハウジング６０２によって回転可能に支持されている。トラッキングホイール６０
６上の歯はアイドラギヤ６２２上の歯と係合し、アイドラギヤ６２２上の歯が回転ラック
ギヤ６２０上の歯と係合する。トラッキングホイール６０６を反時計回り方向ＣＣＷに回
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転させると、アイドラギヤ６２２が時計回り方向ＣＷに回転し、これにより回転ラックギ
ヤ６２０が先端方向Ｄに移動する。トラッキングホイール６０６を時計回り方向ＣＷに回
転させると、アイドラギヤ６２２は反時計回り方向ＣＣＷに回転し、これにより回転ラッ
クギヤ６２０は基端方向Ｐに移動する。他の実施形態では、アイドラギヤ６２２は装置か
ら排除されてもよく、これによりトラッキングホイールの反時計回りの動きがラックギヤ
を基端方向に移動させ得る。
【０１２１】
　図２７の実施形態では、スリーブ６０４はカニューレサブアセンブリ６８０に固定され
る。スリーブ６０４は、カニューレ６０８の向きをハウジング６０２に対して変えるため
に、ユーザによって回転されてもよい。スリーブ６０４は、（図示されるような）溝、ゴ
ムコーティング、またはこの使用を容易にするための他の摩擦表面などの掴み特徴部を含
むことができる。いくつかの用途では、カニューレと虹彩との間の正しい整列は、眼用イ
ンプラントが植え込まれる眼内のシュレム管または他の解剖学的構造に対して、コアチュ
ーブおよび／または眼用インプラントが正しい軌跡で前進されることを確実にするために
有利である。装置は、回転中に眼用インプラントを装置内に整列された状態に維持するよ
うに構成されている。構成要素の選択されたグループは、眼用インプラントの軸方向移動
を可能にすると同時に、それらが単一の本体として回転することを確実にするために一緒
に合わせられる。図２７の実施形態では、カニューレサブアセンブリ６８０および送達ツ
ールサブアセンブリ６７０は、スリーブ６０４と調和してハウジング６０２に対して回転
することができる。
【０１２２】
　図２７の実施形態では、回転ラックギヤ６２０は、回転前、回転中および回転後に先端
および基端方向に軸方向に移動する能力を維持しながら、スリーブ６０４と共に回転する
ように構成される。回転ラックギヤ６２０が先端方向および／または基端方向に移動する
とき、カニューレ６０８に対する送達ツールの対応する動きが生じる。送達ツール６５２
が眼用インプラント６５０に結合される場合、この動きは眼用インプラント６５０に伝達
される。送達ツールサブアセンブリ６７０およびカニューレサブアセンブリ６８０は、以
下でより詳細に説明されるように、キー付き構成で互いに係合する。このキー付き構成に
より、送達ツールサブアセンブリ６７０およびカニューレサブアセンブリ６８０は、互い
に対して一定の回転向きを維持し、同時に送達ツールサブアセンブリ６７０がカニューレ
サブアセンブリ６８０に対して先端方向Ｄおよび基端方向Ｐに並行移動することを可能に
する。
【０１２３】
　いくつかの実施形態では、送達ツール６５２は、形状記憶材料（例えば、ニチノールな
ど）から形成され、送達ツール６５２の少なくとも一部は、外力が作用していないとき、
湾曲した休止形状を取る。送達ツール６５２は、例えば、送達ツール６５２をカニューレ
６０８によって画定された通路の直線部分を通して挿入することにより、直線状の形状を
取るように促すことができる。送達ツール６５２が、カニューレ６０８内などに閉じ込め
られたとき、相互係止部分は、相補的な相互係止部分と係合し、それにより送達ツールお
よび眼用インプラントを一緒に接合し、および送達ツールおよび眼用インプラントがカニ
ューレ６０８を通して一緒に移動することを可能にすることができるが、これについては
以下でより詳細に記載する。
【０１２４】
　図２８、図２９、および図３０は、カニューレ６０８のより詳細な図を示す。図２８は
、この詳細な説明によるカニューレ６０８の側面図であり、図２９はカニューレ６０８の
拡大詳細図であり、図３０はカニューレ６０８の先端部分６４４の一部をさらに示す拡大
斜視図である。カニューレ６０８は、中心軸６９６を有する概ね管状の部材６９８を含む
。一般に、管状の部材６９８は、基端部６４１、基端部分６４０、中間部分６４５、先端
部分６４４、および先端部６３４を含む。カニューレ６０８は、基端部６４１と先端部６
３４との間の距離Ｄ１に延在してもよい。管状部材６９８は、基端部６４１と先端部６３
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４との間の距離Ｄ１よりも長い中心軸６９６に沿った長さを有してもよい。例のため、距
離Ｄ１は、１．５０～３．５０インチ（３．８１～８．８９センチメートル）、２．０～
３．０インチ（５．０８～７．６２センチメートル）の範囲内、またはおよそ２．５０イ
ンチ（６．３５センチメートル）であってもよいことが考えられる。カニューレ６０８は
、任意の所望の距離Ｄ１に及んでもよいことが考えられる。基端部分６４０は、基端部６
４１から基端部６４１に対して先端側の地点６４３まで距離Ｄ２にわたって延在してもよ
い。基端部分６４０は、距離Ｄ２が、中心軸６９６に沿って測定された基端部分６４０の
長さにほぼ等しいかまたは等しいように概ね直線状であってもよい。距離Ｄ２は、１．５
０～２．５０インチ（３．８１～６．３５センチメートル）、１．７５～２．２５インチ
（４．６５２～５．７２センチメートル）の範囲内、またはおよそ２．０インチ（５．０
８センチメートル）であってもよい。中間部分６４５は、第１の地点６４３と、カニュー
レ６０８の先端部６３４に対して基端側に位置する第２の地点６４７との間に延在しても
よい。中間部分６４５は、地点６４３および地点６４７から延在する距離Ｄ３に及んでも
よい。距離Ｄ３は、０．１５～０．５０インチ（０．３８～１．２７センチメートル）、
０．２５～０．４０インチ（０．６４～１．０２センチメートル）の範囲内、またはおよ
そ０．３３インチ（０．８４センチメートル）であってもよい。中間部分６４５は、距離
Ｄ３よりも長い管状部材６９８の中心軸６９６に沿った長さを有してもよい。中間部分６
４５と距離Ｄ３との長さの差は、以下でより詳細に考察するように、中間部分６４５の湾
曲の程度によって決定されてもよい。先端部分６４４は、第２の地点６４７と先端部６３
４との間に延在してもよい。先端部分６４４は、地点６４７および先端部地点６３４から
延在する距離Ｄ４に及んでもよい。距離Ｄ４は、０．０５～０．３０インチ（０．１３～
０．７６センチメートル）、０．１３～０．２３インチ（０．３３～０．５８センチメー
トル）の範囲内、またはおよそ０．１７インチ（０．４３センチメートル）であってよい
。先端部分６４４は、距離Ｄ４よりも長い管状部材６９８の中心軸６９６に沿った長さを
有してもよい。先端部分６４４と距離Ｄ４の長さの差は、以下により詳細に考察されるよ
うに、先端部分６４４の湾曲の程度によって決定されてもよい。
【０１２５】
　先端開口表面６４２は、先端部６３４を通っておよびカニューレ６０８の側壁を通って
延在する先端開口６３２を取り囲む。斜縁６６５は、先端開口表面６４２の先端部に配置
され、先端部６３４から斜縁６６５の基端範囲６６７まで延在する。管状部材６９８は、
先端開口６３２と、基端開口６３６と、基端開口６３６と先端開口６３２との間に延在す
る通路６３８を画定する。
【０１２６】
　カニューレ６０８の基端部分６４０は実質的に直線であり、カニューレ６０８の中間部
分６４５および先端部分６４４は湾曲していてもよい。図２８の実施形態では、先端部分
６４４はその全長に沿って湾曲しており、中間部分６４５はその全長に沿って湾曲してい
る。中間部分６４５は、中心軸６９６から測定され、第１の曲率半径を定める第１の半径
Ｒ１を有する湾曲を画定することができる。中心軸６９６に沿った中間部分６４５の長さ
は、以下の式１を使用して円弧の測定値（度）および湾曲の半径によって決定することが
できる。
【０１２７】
【数１】

　式中、Ｌａｒｃは円弧の長さであり、θは円弧の角度測定値（度）であり、ｒは円の半
径である。いくつかの例では、中間部分６４５の角度測定値は、１０°～２５°の範囲内
であってもよいが、他の角度が可能である。先端部分６４４は、第２の半径Ｒ２を有し第
２の曲率半径を定める湾曲を画定することができる。中心軸６９６に沿った先端部分６４
４の長さは、上の式１を使用して円弧の測定値（度）および湾曲の半径によって決定する
ことができる。いくつかの例では、先端部分６４４の角度測定値は９０°～１１０°の範
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囲内にあってもよいが、他の角度も可能である。第１の半径Ｒ１は、先端部分６４４が中
間部分６４５よりも高い曲率を有するように、第２の半径Ｒ２より大きくてもよいことが
考えられる。この構成は、シュレム管または眼用インプラントが植え込まれる眼の他の解
剖学的構造に対して正確な軌道で眼用インプラントを前進させ得る。例えば、この構成は
、カニューレ６０８を、可視の眼の主軸に概ね沿って切開を介して前進させること、およ
びカニューレ６０８がシュレム管内に実質的に接線方向に入ることを可能にし得る。イン
プラント６５０の他の解剖学的位置への送達を容易にするために、第１の半径Ｒ１および
第２の半径Ｒ２が選択されてもよいことが考えられる。
【０１２８】
　図２８Ａは、図２５に示すカニューレの追加的な側面図であり、断面図を示す。例えば
、カニューレ６０８は、中心軸６９６を有する概ね管状の部材６９８を含む。概ね管状の
部材６９８は、基端部６４１と、基端部分６４０と、中間部分６４５と、先端部分６４４
と、先端部６３４とを含む。さらに、例えば、基端部分６４０の中心軸６９６は、中間部
分６４５の第１の地点６４３における接線に対して接線方向にある。さらに、中間部分６
４５の第２の地点６４７における接線は、先端部分６４４の第２の地点６４７における接
線に対して接線方向にある。先端部分６４４の先端部６３４における接線および基端部分
の中心軸６９６は、例えば、概ね９０°～１６５°の範囲の角度を有する第３の半径Ｒ３
を有してもよい。
【０１２９】
　この詳細な説明による方法は、ヒトの眼の角膜を通してカニューレ６０８の先端部６３
４を前進させ、先端部６３４が前眼房内に配置されるようにするステップを含むことがで
きる。次いで、カニューレ６０８は、例えばカニューレ６０８の先端部６３４を用いてシ
ュレム管の壁を貫通することにより、眼のシュレム管に進入するために使用することがで
きる。斜縁６６５は、カニューレ６０８の先端開口６３２の少なくとも一部をシュレム管
と連通した状態に置くために、シュレム管に挿入されてもよい。例えば、カニューレ６０
８は、カニューレ６０８の先端部６３４および斜縁６６５が斜縁６６５の基端範囲６６７
までシュレム管に挿入されるまで前進されてもよい。カニューレ６０８の通路がシュレム
管の内腔と流体連通した状態で、眼用インプラントは、カニューレ６０８の先端ポートか
らシュレム管内に前進させることができる。
【０１３０】
　図２９のおよび図３０にさらに示される実施形態では、カニューレ６０８の先端部分６
４４はトラフ６５４を画定する。いくつかの実施形態では、トラフ６５４は、眼用インプ
ラントがシュレム管内で前進されるときに眼用インプラントの外側断面全体を受け入れる
ように構成される。この場合、トラフ６５４は、眼用インプラントの幅よりも深い深さ寸
法を有することができる。このカニューレ構成は、眼用インプラントがシュレム管内に前
進されるときに眼用インプラントが小柱網の層と交差するのを有利に防止する。トラフ６
５４はまた、眼用インプラントの基端部分が、上述のトラフ５５４と同様の方法で送達ツ
ールから解放されることを可能にするように構成されてもよい。
【０１３１】
　図２５Ｂを簡単に参照すると、明示的に示されていないが、眼用インプラント６５０の
前進中、送達ツール６５２の相互係止部分６６０および眼用インプラント６５０の相補的
な相互係止部分６６２は、眼用インプラント６５０の基端部が送達ツール６５２の先端部
に対して基端側にあるように互いに係合してもよい。送達ツール６５２の表面６６１はカ
ニューレ６０８の壁に当接し、送達ツール６５２の相互係止部分６６０と眼用インプラン
ト６５０の相補的な相互係止部分６６２とが互いに外れるのを防止する。それらがこのよ
うに接続されると、送達ツールが送達システム機構によってカニューレ６０８に対して前
進および後退されるにつれて、送達ツール６５２および眼用インプラント６５０が一緒に
移動する。いくつかの実施形態では、眼用インプラント６５０は、カニューレ６０８の先
端部分６４４の曲率半径よりも大きい曲率半径を有する。この構成により、眼用インプラ
ントが送達システム６００によって先端方向に押されるとき、眼用インプラントはトラフ
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６５４に沿って確実に進む。
【０１３２】
　カニューレ６０８が所望の位置に配置されると、眼用インプラント６５０は、カニュー
レ６０８が静止されている間、先端方向に前進されてもよい。眼用インプラントがシュレ
ム管内で前進されるとき、長尺状の開口６３２が眼用インプラント６５０の直接的な可視
化を実現し得る。眼用インプラントの直接的な可視化を可能にする構成は、多くの臨床的
利点を有する。医療処置中、小柱網を介してインプラントを見ることによってインプラン
トの進行を監視することは多くの場合に困難である。例えば、血液還流が血液をシュレム
管に押し込んで、シュレム管に入ったインプラントの部分を医師が見ることを妨げる可能
性がある。眼用インプラント６５０は、カニューレ６０８に沿って先端方向に前進される
につれて、トラフ６５４に沿って進む。トラフ開口は、医師が、インプラント構造体がシ
ュレム管に入る前にトラフを通って進むとき、インプラント構造体を見ることによってイ
ンプラントの進行を監視することを可能にする。トラフ開口はまた、医師が、シュレム管
に進入するためにカニューレによって作られた切開に対する眼用インプラントの先端部の
位置を特定することを可能にする。
【０１３３】
　送達ツール６５２は、送達ツール表面６６１および低減された直径部分６６３の一部が
開口６３２に通されるまで眼用インプラント６５０を先端方向に前進させてもよく、それ
により、送達ツールの湾曲部分がその湾曲した休止形状に向かって移動することが許容さ
れ、それにより送達ツール係合表面６６０が眼用インプラント６５０上の相補的係合表面
６６２から外れて離れる。眼用インプラントから外れた後、カニューレ６０８および送達
ツール６５２は、完全に展開された位置に眼用インプラント６５０を残してシュレム管か
ら引き抜くことができる。眼用インプラント６５０の送達が完了した後、送達ツール６５
２およびカニューレ６０８は、少なくとも眼用インプラント６５０の先端部分をシュレム
管内に残して眼から取り除くことができる。眼用インプラント６５０の入口部分は前眼房
内に、および眼用インプラント６５０の残りの部分はシュレム管内に配置されてもよい。
シュレム管内の眼用インプラント６５０の存在は、前眼房からの房水の流れを促進し得る
。この流れには、シュレム管に沿った軸流、前眼房からシュレム管に入る流れ、およびシ
ュレム管と連通する出口を介したシュレム管を離れる流れが含まれ得る。眼内の所定の位
置にあるとき、眼用インプラント６５０は小柱網およびシュレム管組織を支持し、（小柱
網を介した）前眼房とシュレム管との間の、およびシュレム管に沿ったポケットまたは区
画間の連通を改善する。
【０１３４】
　カニューレ６０８は、トラフ６５４内に配置された圧力センサ６９０をさらに含んでも
よい。圧力センサ６９０は、上に記載した圧力センサ１８０と形状および機能が類似して
いてもよい。圧力センサ６９０はカニューレのトラフ６５４内に取り付けられるように示
されているが、圧力センサ６９０はカニューレ６０８内または上の他の位置に取り付けら
れてもよいことが考えられる。圧力センサ６９０は、眼用インプラント６５０の植え込み
中またはその直後に即時圧力読取り値を提供することができる。いくつかの例では、カニ
ューレ６０８上の圧力センサ６９０から得られた圧力読取り値は、そのように設けられた
場合、眼用インプラント６５０に取り付けられた圧力センサから得られた圧力読取り値と
比較することができる。
【０１３５】
　圧力センサ６９０は、微小電気機械システム（ＭＥＭＳ）圧力センサであってもよい。
圧力センサ６９０は、ＭＥＭＳ圧力センサとして記載される一方、ＭＥＭＳ圧力センサの
代わりにまたはそれに加えて、他の圧力センサも使用し得ることが想定される。さらに、
１つの圧力センサ６９０のみが示されているが、カニューレ６０８は、必要に応じて２つ
以上の圧力センサ６９０を含むことができる。ＭＥＭＳ圧力センサは、多くの場合、シリ
コン基板のダイの裏側に凹部を異方性エッチングし、薄い可撓性のダイヤフラムを残すこ
とによって形成される。使用中、ダイヤフラムの少なくとも１つの表面は、入力圧力（例
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えば、眼圧）にさらされる。ダイヤフラムは入力圧力の大きさに応じて撓み、これは、ダ
イヤフラム上に配置されたまたはそれに埋め込まれた１つまたは複数の電気構成要素また
はセンサ素子（例えば、ピエゾ抵抗器）によって検出することができる。ピエゾ抵抗器の
抵抗の変化は、ピエゾ抵抗器によって少なくとも部分的に形成された抵抗ブリッジからの
出力電圧信号の変化として反映される。いくつかの例では、ダイヤフラムは、サポートボ
スを追加することでより薄くすることができ、これはダイヤフラムの感度を平板ダイヤフ
ラムよりも高めることを促進し得る。圧力センサのボンドパッドに出力信号を提供する前
に、センサ素子があるレベルの信号処理を提供するように回路素子が接続されてもよい。
この信号処理は、センサ素子（例えば、ピエゾ抵抗器）によって生成される生のセンサ信
号をフィルタリング、増幅、線形化、較正および／または他の方法で処理することができ
る。センサ素子はピエゾ抵抗器として記載されているが、センサ素子は容量性圧力センサ
６９０を提供するように選択されてもよいことが考えられる。
【０１３６】
　圧力センサ６９０は、圧力センサ６９０からのデータを読取装置に無線で通信すること
を可能にするためにアンテナまたはインダクタをさらに備え得る。いくつかの例では、圧
力センサ６９０は、圧力センサ６９０から身体の外側に位置する別の装置にデータを伝送
することが望まれる場合、限定しないが、セルラ通信、ジグビー（ＺｉｇＢｅｅ）（登録
商標）、ブルートゥース（Ｂｌｕｅｔｏｏｔｈ）（登録商標）、ワイファイ（ＷｉＦｉ）
（登録商標）、ＩｒＤＡ、専用短距離通信（ＤＳＲＣ）、エンオーシャン（ＥｎＯｃｅａ
ｎ）（登録商標）、または他のいずれかの適切な無線プロトコルなどの無線周波数通信プ
ロトコルを使用してもよい。データは、携帯電話、タブレットコンピュータ、コンピュー
タ、ポータブルハンドヘルドデバイス、そのようなパーソナルデジタルアシスタント（Ｐ
ＤＡ）、または特別に設計された装置を含むがこれらに限定されない任意の数のそのよう
に適切にイネーブルにされた装置に伝送されてもよい。これは、医師、患者、または他の
関係者が眼圧計を使用せずに眼圧を監視することを可能にし得る。
【０１３７】
　眼用デバイスの構成要素は、金属、金属合金、ポリマー（そのいくつかの例が以下に開
示される）、金属－ポリマー複合材、セラミック、それらの組み合わせおよび同類のもの
、または他の適切な材料から作製されてもよい。適切なポリマーのいくつかの例は、ポリ
テトラフルオロエチレン（ＰＴＦＥ）、エチレンテトラフルオロエチレン（ＥＴＦＥ）、
フッ素化エチレンプロピレン（ＦＥＰ）、ポリオキシメチレン（ＰＯＭ、例えばデュポン
（ＤｕＰｏｎｔ）から入手可能なデルリン（ＤＥＬＲＩＮ）（登録商標））、ポリエーテ
ルブロックエステル、ポリウレタン（例えば、ポリウレタン８５Ａ）、ポリプロピレン（
ＰＰ）、ポリ塩化ビニル（ＰＶＣ）、ポリエーテル－エステル（例えば、ＤＳＭエンジニ
アリング・プラスチックス（ＤＳＭ　Ｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ　Ｐｌａｓｔｉｃｓ）から
入手可能なアルニテル（ＡＲＮＩＴＥＬ）（登録商標））、エーテルまたはエステルベー
スのコポリマー（例えば、ユチレン／ポリ（アルキレンエーテル）フタレートおよび／ま
たはデュポン（ＤｕＰｏｎｔ）から入手可能なハイトレル（ＨＹＴＲＥＬ）（登録商標）
などの他のポリエステルエラストマー）、ポリアミド（例えば、バイエル（Ｂａｙｅｒ）
から入手可能なデュレタン（ＤＵＲＥＴＨＡＮ）（登録商標）またはエルフ・アトケム（
Ｅｌｆ　Ａｔｏｃｈｅｍ）から入手可能なクリスタミド（ＣＲＩＳＴＡＭＩＤ）（登録商
標））、エラストマー性ポリアミド、ブロックポリアミド／エーテル、ポリエーテルブロ
ックアミド（ＰＥＢＡ、例えば商品名ペバックス（ＰＥＢＡＸ）（登録商標）の下で入手
可能）、エチレン酢酸ビニルコポリマー（ＥＶＡ）、シリコーン、ポリエチレン（ＰＥ）
、マーレックス（Ｍａｒｌｅｘ）高密度ポリエチレン、マーレックス（Ｍａｒｌｅｘ）低
密度ポリエチレン、線状低密度ポリエチレン（例えば、リクセル（ＲＥＸＥＬＬ）（登録
商標））ポリエステル、ポリブチレンテレフタレート（ＰＢＴ）、ポリエチレンテレフタ
レート（ＰＥＴ）、ポリトリメチレンテレフタレート、ポリエチレンナフタレン（ＰＥＮ
）、ポリエーテルエーテルケトン（ＰＥＥＫ）、ポリイミド（ＰＩ）、ポリエーテルイミ
ド（ＰＥＩ）、ポリフェニレンスルフィド（ＰＰＳ）、ポリフェニレンオキシド（ＰＰＯ
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）、ポリパラフェニレンテレフタルアミド（例えば、ＫＥＶＬＡＲ（登録商標））、ポリ
スルホン、ナイロン、ナイロン－１２（エムス・アメリカン・グリロン（ＥＭＳ　Ａｍｅ
ｒｉｃａｎ　Ｇｒｉｌｏｎ）から入手可能なグリラミド（ＧＲＩＬＡＭＩＤ）（登録商標
）など）、パーフルオロ（プロピルビニルエーテル）（ＰＦＡ）、エチレンビニルアルコ
ール、ポリオレフィン、ポリスチレン、エポキシ、ポリ塩化ビニリデン（ＰＶｄＣ）、ポ
リ（スチレン－ｂ－イソブチレン－ｂ－スチレン）（例えば、ＳＩＢＳおよび／またはＳ
ＩＢＳ５０Ａ）、ポリカーボネート、アイオノマー、生体適合性ポリマー、他の適切な材
料、またはそれらの混合物、組合せ、コポリマー、ポリマー／金属複合材および同類のも
のを含んでもよい。いくつかの実施形態では、シースは、液晶ポリマー（ＬＣＰ：ｌｉｑ
ｕｉｄ　ｃｒｙｓｔａｌ　ｐｏｌｙｍｅｒ）とブレンドすることができる。例えば、混合
物は約６％までのＬＣＰを含むことができる。
【０１３８】
　適切な金属および金属合金のいくつかの例には、３０４Ｖ、３０４Ｌおよび３１６ＬＶ
ステンレス鋼などのステンレス鋼；軟鋼；線形弾性および／または超弾性ニチノールなど
のニッケル－チタン合金；他のニッケル合金、例えばニッケル－クロム－モリブデン合金
（例えば、インコネル（ＩＮＣＯＮＥＬ）（登録商標）６２５などのＵＮＳ：Ｎ０６６２
５、ハステロイ（ＨＡＳＴＥＬＬＯＹ）（登録商標）Ｃ－２２（登録商標）などのＵＮＳ
：Ｎ０６０２２、ハステロイ（ＨＡＳＴＥＬＬＯＹ）（登録商標）Ｃ２７６（登録商標）
などのＵＳＮ：Ｎ１０２７６、他のハステロイ（ＨＡＳＴＥＬＬＯＹ）（登録商標）合金
、および同類のもの）、ニッケル－銅合金（例えば、モネル（ＭＯＮＥＬ）（登録商標）
４００、ニッケルＶＡＣ（ＮＩＣＫＥＬ　ＶＡＣ）（登録商標）４００、ニコロス（ＮＩ
ＣＯＲＲＯＳ）（登録商標）４００、および同類のものなどのＵＮＳ：Ｎ０４４００）、
ニッケル－コバルト－クロム－モリブデン合金（例えば、ＭＰ３５－Ｎ（登録商標）およ
び同類のものなどのＵＮＳ：Ｒ３００３５）、ニッケル－モリブデン合金（例えば、ハス
テロイ（ＨＡＳＴＥＬＬＯＹ）（登録商標）アロイ（ＡＬＬＯＹ）Ｂ２（登録商標）など
のＵＮＳ：Ｎ１０６６５）、他のニッケル－クロム合金、他のニッケル－モリブデン合金
、他のニッケル－コバルト合金、他のニッケル－鉄合金、他のニッケル－銅合金、他のニ
ッケル－タングステンまたはタングステン合金、および同類のものなど；コバルト－クロ
ム合金；コバルト－クロム－モリブデン合金（例えば、エルジロイ（ＥＬＧＩＬＯＹ）（
登録商標）、ファイノックス（ＰＨＹＮＯＸ）（登録商標）および同類のものなどのＵＮ
Ｓ：Ｒ３０００３）；白金富化ステンレス鋼；チタン；それらの組み合わせ；および同類
のもの；または他のいずれかの適切な材料が含まれる。
【０１３９】
　本明細書内で示唆されるように、市販のニッケル－チタンまたはニチノール合金のファ
ミリー内に、従来の形状記憶および超弾性種と化学的に類似し得るが明確で有用な機械的
特性を示し得る「線形弾性」または「非超弾性」と分類されるカテゴリはある。線形弾性
および／または非超弾性ニチノールは、線形弾性および／または非超弾性ニチノールが、
超弾性ニチノールが示すようにその応力／歪み曲線において相当の「超弾性プラトー」も
「フラグ領域」も示さないという点で超弾性ニチノールと区別され得る。代わりに、線形
弾性および／または非超弾性ニチノールでは、回復可能な歪みが増大すると、応力は、塑
性変形が始まるまで実質的に線形の関係で、または幾分、しかし必ずしも完全でない線形
の関係で、または少なくとも超弾性ニチノールの場合に見られ得る超弾性プラトーおよび
／またはフラグ領域よりも線形である関係で増大し続ける。したがって、本開示のために
、線形弾性および／または非超弾性ニチノールは、「実質的に」線形弾性および／または
非超弾性のニチノールと呼ばれてもよい。
【０１４０】
　いくつかの例では、線形弾性および／または非超弾性ニチノールはまた、線形弾性およ
び／または非超弾性ニチノールが（例えば、塑性変形前に）実質的に弾性のままでありな
がら最大約２～５％の歪みを受け入れることができる一方、超弾性ニチノールは塑性変形
前に最大約８％の歪みを受け入れることができるという点で超弾性ニチノールと区別する
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みのみを受け入れることができるステンレス鋼（その組成に基づいて区別することもでき
る）などの他の線形弾性材料と区別することができる。
【０１４１】
　いくつかの実施形態では、線形弾性および／または非超弾性ニッケル－チタン合金は、
広い温度範囲にわたる示差走査熱量測定（ＤＳＣ：ｄｉｆｆｅｒｅｎｔｉａｌ　ｓｃａｎ
ｎｉｎｇ　ｃａｌｏｒｉｍｅｔｒｙ）および動的金属熱分析（ＤＭＴＡ：ｄｙｎａｍｉｃ
　ｍｅｔａｌ　ｔｈｅｒｍａｌ　ａｎａｌｙｓｉｓ）分析によって検出可能なマルテンサ
イト／オーステナイト相変化を示さない合金である。例えば、いくつかの実施形態では、
線形弾性および／または非超弾性ニッケル－チタン合金において約－６０℃～約１２０℃
の範囲のＤＳＣおよびＤＭＴＡ分析によって検出可能なマルテンサイト／オーステナイト
相変化は存在しないことがあり得る。したがって、このような材料の機械的曲げ特性は、
この非常に広い温度範囲にわたり温度の影響に対して概ね不活性であり得る。いくつかの
実施形態では、線形弾性および／または非超弾性ニッケル－チタン合金の周囲温度または
室温における機械的曲げ特性は、例えば、それらが超弾性プラトーおよび／またはフラグ
領域を表示しないという点で体温における機械的特性と実質的に同じである。換言すれば
、広い温度範囲にわたり、線形弾性および／または非超弾性ニッケル－チタン合金は、そ
の線形弾性および／または非超弾性特徴および／または特性を維持する。
【０１４２】
　いくつかの実施形態では、線状弾性および／または非超弾性ニッケル－チタン合金は、
約５０～約６０重量％ニッケルの範囲内にあり、残りは本質的にチタンである。いくつか
の実施形態では、その組成物は、約５４～約５７重量％ニッケルの範囲内にある。適切な
ニッケル－チタン合金の一例は、古河テクノマテリアル社（日本国神奈川県）から市販さ
れているＦＨＰ－ＮＴ合金である。ニッケルチタン合金のいくつかの例は、参照により本
明細書に組み込まれる米国特許第５，２３８，００４号明細書および同第６，５０８，８
０３号明細書に開示されている。他の適切な材料は、ウルタニウム（ＵＬＴＡＮＩＵＭ）
（商標）（ネオ－メトリクス（Ｎｅｏ－Ｍｅｔｒｉｃｓ）から入手可能）およびゴム・メ
タル（ＧＵＭ　ＭＥＴＡＬ）（商標）（豊田（Ｔｏｙｏｔａ）から入手可能）を含み得る
。いくつかの他の実施形態では、超弾性合金、例えば超弾性ニチノールを使用して所望の
特性を達成することができる。
【０１４３】
　様々な実施形態の多数の特徴が様々な実施形態の構造および機能の詳細と共に前述の説
明に記載されているが、この詳細な説明は例示的なものに過ぎず、特に様々な実施形態に
よって示される部分の構造および配置に関して、添付の特許請求の範囲が表現されている
用語の広範な一般的意味によって示される完全な範囲まで、細部における変更形態がなさ
れ得ることを理解されたい。
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