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EP 2 705 403 B1
Beschreibung

[0001] Verfahren und Vorrichtung zur préoperativen Vorhersage einer postoperativen horizontalen Tiefenlage einer
Intraokularlinse in einem Auge

Technisches Gebiet

[0002] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur préoperativen Vorhersage einer postoperativen horizontalen Tiefenlage
einer Intraokularlinse in einem Patientenauge, bei welchem Werte von Parametern bereitgestellt werden, wobei die
Parameter einen ersten Parameter als Tiefe einer vorderen Augenkammer von Humanaugen, einen zweiten Parameter
als horizontale Lange von Humanaugen und einen dritten Parameter als postoperative Lage von Intraokularlinsen in
Humanaugen umfassen. Die Erfindung betrifft auch eine Vorrichtung zum Durchfiihren des Verfahrens.

Stand der Technik

[0003] Es ist bekannt, dass in einem menschlichen oder tierischen Auge die natirliche Linse entfernt werden kann,
insbesondere durch Phakoemulsifikation, und durch eine kiinstliche Intraokularlinse (IOL) ersetzt werden kann. Die
eingesetzte bzw. implantierte Intraokularlinse muss ortsspezifisch jedoch sehr prazise angebracht werden, um die ge-
wiinschten optischen Abbildungseigenschaften zu erzielen und den zu korrigierenden Sehfehler des Auges bestmdglich
kompensieren zu kénnen. Intraokularlinsen sind dabei in unterschiedlichsten Ausgestaltungen bekannt. Sie weisen
Ublicherweise einen optischen Teil und daran anschlielRend einen oder mehrere haptische Teile auf. Mit den haptischen
Teilen wird die Intraokularlinse im Auge positionell gehalten.

[0004] Um die Korrektur des Sehfehlers bestméglich durch die Intraokularlinse durchfiihren zu kénnen, ist diese im
Hinblick auf den zu korrigierenden Sehfehler und die Starke des Sehfehlers positionell und formspezifisch sowie im
Hinblick auf die Brechkraft entsprechend auszugestalten.

[0005] Dabei ist es bekannt, dass eine entsprechende Intraokularlinse durch Simulation modelliert wird und dann
hergestellt und in das Auge implantiert wird.

[0006] Aufgrund der Vielzahl von unterschiedlichen Augen im Hinblick auf die Ausgestaltung und Ausmale, beispiels-
weise der vorderen Augenkammer, der hinteren Augenkammer, des Kapselsacks, der Dicke der Hornhaut, der Krim-
mung der Hornhaut, der horizontalen Lange des Auges etc., kann in Verbindung mit dem jeweiligen Sehfehler des
spezifischen Auges und der Starke dieses Sehfehlers eine duferst hohe Anzahl von unterschiedlichen Situationen
entstehen, die hohe Anforderungen an die Modellierung und Herstellung einer Intraokularlinse stellen.

[0007] Zur Modellierung derartiger Intraokularlinsen im Hinblick auf die Bestimmung der Brechkraft der Linse sind
unterschiedliche Herangehensweisen und Ansatze bekannt. Zum einen sind dort spezifische Augenmodelle hinterlegt,
zum anderen werden unterschiedliche Annahmen und Modellrechnungen zugrundegelegt.

[0008] Wesentlich ist es fiir derartige Vorhersagen und Modellierungen, die genaue Lage der Intraokularlinse im zu
behandelnden Auge zu kennen, um dann auf dem Weg der simulativen Modellierung die Form und/oder die Brechkraft
der bendtigten Intraokularlinse exakt bestimmen zu kénnen und auf Basis dieser Modellierung dann die benétigte In-
traokularlinse herstellen zu kdnnen. Insbesondere ist es dabei dann auch wesentlich, dass die vorhergesagte postope-
rative Lage der Intraokularlinse im Auge fir die Modellierung der Brechkraft der Linse dann nachfolgend auch bestmdglich
mit der postoperativen Lage im Auge nach der Implantation tibereinstimmt. Nur dann kann der zu korrigierende Sehfehler
mit der Intraokularlinse bestmdglich behoben werden.

[0009] Die Berechnung der Brechkraft der Linse kann auf Basis unterschiedlicher Ansatze und Berechnungsalgorith-
men erfolgen. Wie bereits oben erwéhnt, ist dazu wesentlicher Einflussfaktor die Vorhersage und Annahme der posto-
perativen Lage der Intraokularlinse im Auge. Eine Abweichung dieser vorhergesagten horizontalen Tiefenlage der In-
traokularlinse von der dann tatsachlich vorhandenen Tiefenlage der Intraokularlinse im Auge nach der Operation ist ein
wesentlicher Haupteinflussfaktor daftir, ob das Operationsergebnis und die daraus resultierende Sehfahigkeit des Auges
als erfolgreich beurteilt werden kann oder nicht.

[0010] Zur Bestimmung einer ELP (Estimated Lens Position) als postoperativer Vorhersagewert sind verschiedene
Ansétze bekannt. Beispielsweise seien hier Ansatze nach der SRK-Methode, Ansdtze und Berechnungsweisen nach
Binkhorst, nach Shammas, nach Holladay oder nach Haigis genannt.

[0011] Diese AufzahlungistnichtabschlieRend und es sind auch dariiber hinaus weitere Modellberechnungen bekannt.
[0012] Bei einigen Modellen wird dabei in vereinfachter Weise ein dreidimensionales Koordinatensystem, welches
durch die Parameter der préoperativen Tiefe der vorderen Augenkammer eines Auges, der horizontalen Léange eines
Auges und einer postoperativen horizontalen Lage der Intraokularlinse im Auge erzeugt wird, zu Grunde gelegt. In
diesem dreidimensionalen Koordinatensystem, beispielsweise bei dem Ansatz von Haigis, wird dann eine vollstandige
Ebene erzeugt. Diese in dem dreidimensionalen Raum angeordnete Ebene ermdglicht dann, abhangig von den préo-
perativen Werten der Kammertiefe und der Augenlange den postoperativen Wert der Lage der Intraokularlinse im Auge
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vorherzusagen. Aufgrund der starken Vereinfachungen und Annahmen liefern diese Anséatze zu ungenaue Vorhersagen.
Diese wirken sich dann einerseits auf die Modellierung zur Bestimmung der Brechkraft der Linse aus, was sich dann
wiederum verstarkt negativ auf die tatsachliche Korrekturwirkung der modellierten und hergestellten Intraokularlinse im
naturlichen Auge auswirkt. Wird zunachst bei der Modellierung somit die vorhergesagte postoperative horizontale Tie-
fenlage der Intraokularlinse zu ungenau gemacht, hat dies einen wesentlichen Einfluss auf das Ergebnis des Sehver-
mdgens nach der Implantation.

[0013] Ausder US 5,282,852 ist ein Verfahren zur Berechnung der Brechkraft einer Intraokularlinse bekannt. Dartiber
hinaus ist aus der US 2009/0251664 A1 ebenfalls ein Verfahren sowie ein System zur Bestimmung der Brechkraft einer
Intraokularlinse bekannt.

[0014] Dariberhinausistaus der DE 696 30 544 T2 ein Verfahren zum praoperativen Auswahlen einer Intraokularlinse,
die in ein Auge implantiert werden soll, bekannt.

Darstellung der Erfindung

[0015] Es ist Aufgabe der vorliegenden Erfindung, ein Verfahren und eine Vorrichtung zu schaffen, mit welchem die
Vorhersage einer postoperativen Tiefenlage einer Intraokularlinse im Auge verbessert werden kann.

[0016] Diese Aufgabe wird durch ein Verfahren und eine Vorrichtung gemaR den unabhangigen Anspriichen aufgeldst.
[0017] Bei einem erfindungsgemaflen Verfahren zur praoperativen Vorhersage einer postoperativen horizontalen
Tiefenlage einer Intraokularlinse in einem ersten zu behandelnden Auge bzw. einem Patientenauge, in dem die natirliche
Linse durch eine Intraokularlinse ersetzt werden soll, werden Werte von Parametern bereitgestellt, wobei die Parameter
einen ersten Parameter als Tiefe einer vorderen Augenkammer von Humanaugen, einen zweiten Parameter als hori-
zontale Lange von Humanaugen und einen dritten Parameter als postoperative Lage von Intraokularlinsen in Huma-
naugen umfassen. Aus diesen Werten werden spezifische Wertetripel mit jeweils einem Wert der drei genannten Pa-
rameter als Haupt-Stitzstellen ausgewahlt und die Haupt-Stitzstellen werden in ein durch die drei Parameter aufge-
spanntes dreidimensionales Koordinatensystem eingetragen. Die Haupt-Stiitzstellen werden durch Rand-Verbindungs-
geraden verbunden und zumindest durch die Lagen der Rand-Verbindungsgeraden wird ein im dreidimensionalen Ko-
ordinatensystem uneben geformtes Vorhersagenetz zur Vorhersage der postoperativen horizontale Tiefenlage der In-
traokularlinse im Patientenauge erzeugt. Die Humanaugen sind nicht das Patientenauge.

[0018] Zumindest durch die Lagen der Rand-Verbindungsgeraden wird ein im dreidimensionalen Koordinatensystem
uneben geformtes und simulativ gebildetes Vorhersagenetz erzeugt, wobei auf Basis dieses Vorhersagenetzes eine
Vorhersage der postoperativen Tiefenlage der Intraokularlinse im ersten Auge erfolgt.

[0019] Insbesondere abhangig von den gemessenen Parametern des Patientenauges, insbesondere der Tiefe der
vorderen Augenkammer und der Lange des Patientenauges, und von dem Vorhersagenetz wird die postoperative
horizontale Tiefenlage bestimmt und als Information bereitgestellit.

[0020] Mit dem erfindungsgemaRen Verfahren wird somit ermdglicht, dass vor dem chirurgischen Eingriff am Patien-
tenauge zur Implantation einer Intraokularlinse simulativ vorhergesagt werden kann, wo die Intraokularlinse nach dem
Implantieren im Patientenauge positionell im Hinblick auf die horizontale Tiefenlage angeordnet sein wird. Durch die
spezifische Vorgehensweise einer Erzeugung von Haupt-Stiitzstellen und insbesondere die ganz spezifische Verbindung
dieser Stitzstellen durch Rand-Verbindungsgeraden wird in besonderer Vorteilhaftigkeit ein unebenes Vorhersagenetz
erzeugt. Mit diesem kann die Prazision der Vorhersage dieser postoperativen horizontalen Tiefenlage wesentlich ver-
bessert werden. Da diese postoperative horizontale Tiefenlage auch wesentlicher und entscheidender Einflussparameter
fur die Berechnung und Modellierung der Intraokularlinse im Hinblick auf die erforderliche Brechkraft ist, kann gerade
im Zusammenspiel mit der préziseren Vorhersage dieser postoperativen horizontalen Tiefenlage auch die Modellierung
der Linse im Hinblick auf ihre Form und ihre Brechkraft prazisiert werden. In Kombination dieser beiden praziser mo-
dellierbaren und vorhersagbaren Parameter kann somit dann auch im nachfolgenden operativen Eingriff eine bestmdg-
liche Korrektur des Sehfehlers durch die Intraokularlinse erzielt werden. Unerwiinschte Abweichungen von der praope-
rativen Vorhersage der postoperativen horizontalen Tiefenlage und der dann nachfolgend tatsachlichen horizontalen
Tiefenlage der Intraokularlinse im Auge nach dem chirurgischen Eingriff kénnen dadurch vermieden werden.

[0021] Durch die ganz spezifische Gestaltung des Vorhersagenetzes mit der ganz spezifischen Form im Hinblick auf
eine unebene Formgebung im dreidimensionalen Raum kann den unterschiedlichsten Augenausgestaltungen und den
damit verbundenen unterschiedlichsten Anforderungen im Hinblick auf die Bestimmung dieser Tiefenlage verbessert
Rechnung getragen werden. Insbesondere uniibliche oder nicht gangige Ausgestaltungen von Patientenaugen im Hin-
blick auf die genannten Parameter der Tiefe der vorderen Augenkammer und der Léange des Auges kénnen dadurch
wesentlich besser berlicksichtigt werden. Insbesondere bei diesbezliglich mit geringerer Haufigkeit auftretenden Au-
genformen und Ausmafen kann somit die Vorhersage einer postoperativen horizontalen Tiefenlage wesentlich prazisiert
werden. Dadurch kann auch im Nachfolgenden die erforderliche Modellierung der Intraokularlinse im Hinblick auf ihre
Brechkraft verbessert und prazisiert werden und somit insbesondere fiir derartig eher selten vorkommende Augen das
Ergebnis eines chirurgischen Eingriffs wesentlich verbessert werden.
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[0022] Insbesondere bezeichnet der Parameter der horizontalen Tiefenlage der Intraokularlinse im Patientenauge die
Wegstrecke auf der horizontalen optischen Hauptachse des Auges zwischen der Hornhaut, insbesondere der Vorderseite
der Hornhaut, und der vertikalen Mittenebene bzw. der vertikalen Aquatorebene, nachfolgend als vertikaler Aquator
bezeichnet, der Intraokularlinse im Auge.

[0023] Es kann vorgesehen sein, dass Werte der anderen Humanaugen, die die Datenbasis fiir die Erzeugung und
Auswahl der Wertetripel als Haupt-Stitzstellen darstellen, gemessen werden. Es kann vorgesehen sein, dass dabei bei
den anderen Humanaugen Werte von Tiefen von vorderen Augenkammern und Werte von horizontalen Léangen dieser
anderen Humanaugen gemessen werden. Insbesondere wird dann nach dem chirurgischen Eingriff an diesen anderen
Humanaugen postoperativ der Wert von Tiefenlagen von implantierten Intraokularlinsen gemessen. Insbesondere wird
hier der Wert bis zur Vorderflache der Linse gemessen. Dadurch kann eine sehr grofe und umfangliche Datenbasis
generiert werden.

[0024] Insbesondere wird zu diesem Wert dazu dann die Halfte der Dicke der bekannten eingesetzten IOL addiert,
um einen zur horizontalen Tiefenlage vergleichbaren Wert zu erhalten. Dadurch wird die Genauigkeit nochmals erhéht.
[0025] Vorzugsweise wird vorgesehen, dass Werte, die die Datenbasis fir die Haupt-Stiitzstellen bilden, teilweise
gemessen und teilweise geschatzt werden. Insbesondere wird vorgesehen, dass die Werte fir die Vorderkammertiefe
der anderen Humanaugen, die die Datenbasis bilden, gemessen werden. Insbesondere werden Werte fur die Lange
der anderen Augen, die die Datenbasis bilden, gemessen. Vorzugsweise werden Werte von postoperativen Tiefenlagen
der Intraokularlinsen von Humanaugen, die die Datenbasis fir die Haupt-Stiitzstellen bilden, geschéatzt und/oder be-
rechnet. Insbesondere kénnen diese Werte auch an den anderen Humanaugen gemessen werden.

[0026] Es kann auch vorgesehen sein, dass alle Werte der Haupt-Stutzstellen geschéatzt und/oder berechnet werden.
Der Aufwand fiur ein Messen entfallt dann.

[0027] Besonders vorteilhaft ist es, wenn abhangig davon, welche Haupt-Stitzstelle gebildet werden sollen, dann
geschéatzte und/oder gemessene und/oder berechnete Werte fir den Parameter der Vorderkammertiefe berlicksichtigt
werden. Die Genauigkeit des Vorhersagenetzes wird dadurch erhéht.

[0028] Insbesondere kann durch redundante Wertbildung, insbesondere durch unterschiedliche Art einer Wertbildung,
die Genauigkeit erhdht und eine Plausbilitdtspriifung erfolgen.

[0029] Vorzugsweise werden fir Haupt-Stltzstellen, welche randseitig das Vorhersagenetz begrenzen, sowohl ge-
schatzte als auch gemessene Werte der horizontalen Tiefenlage berlicksichtigt.

[0030] Die Auswahl von Haupt-Stitzstellen kann somit in vielfaltiger und variabler Weise erfolgen, sodass auch hier
eine grol3e Flexibilitat erreicht ist. Dadurch kann auch die Erzeugung der Rand-Verbindungsgeraden und das resultie-
rende Vorhersagenetz in vielfaltiger Weise gestaltet und angepasst werden.

[0031] Durchdiese Variabilitdt und Flexibilitdtkann den jeweiligen individuellen Situationen Rechnung getragen werden
und eine sehr dynamische Vorgehensweise bei der Erstellung von Informationen fir die praoperative Vorhersage dieser
Tiefenlage erreicht werden.

[0032] Das Vorhersagenetz ist ein definiert und individuell erzeugtes Gebilde als Aussageskelett fir die zu bestim-
mende Tiefenlage der Intraokularlinse. Sie stellt daher ein darstellbares Hilfswerkzeug dar, anhand dem die Vorhersage
der Tiefenlage nachvollziehbar und besonders prazise ermoglichtist. Die Skelettform wird durch ganz definiert festgelegte
und gebildete Stltzpunkte charakterisiert. Diese werden darlber hinaus mit definierten geometrischen Elementen, ndm-
lich Geraden, verbunden. Im Hinblick auf Aussagepréazision und Bestimmungsaufwand hat dies besondere Vorteile.
[0033] Vorzugsweise wird vorgesehen, dass die praoperativ vorherzusagende postoperative Tiefenlage der Intrao-
kularlinse im Patientenauge abhangig von zumindest einer zur Erzeugung des Vorhersagenetzes beitragenden Verbin-
dungsgeraden bestimmt wird. Dies ist besonders vorteilhaft, da dadurch die Aussage Uber die postoperative horizontale
Tiefenlage prazisiert werden kann. Dies dahingehend, da durch das Vorhersagenetz bereits ein Konstrukt aufgespannt
ist, das durch die unebene Formgebung den unterschiedlichen AugenmalRen und Werten besonders Rechnung tragt
und sich entsprechend annéhert, wobei dann durch die beitragenden Verbindungsgeraden eine besonders aussage-
kraftige Bestimmung ermdglicht ist. Dies, da durch die Verbindungsgeraden das Vorhersagenetz quasi aufgespannt
wird und diese Verbindungsgeraden somit quasi von vornherein die Haupteinflussfaktoren fiir die Berechnung zur pra-
operativen Vorhersage der Tiefenlage darstellen.

[0034] Vorzugsweise wird vorgesehen, dass das Vorhersagenetz aus einer Mehrzahl von Teilmaschen erzeugt wird,
die somit insbesondere Teilnetze darstellen.

[0035] Die Haupt-Stitzstellen werden vorzugsweise so gewahlt, dass sie jeweils Eckpunkte zumindest einer Teilma-
sche sind. Durch eine derartige Ausgestaltung des Vorhersagenetzes kann die unebene Formgebung im Hinblick auf
eine prazisere Vorhersage einer postoperativen horizontalen Tiefenlage einer Intraokularlinse abhangig von dem Vor-
hersagenetz prazisiert werden. Indem die Haupt-Stiitzstellen die Eckpunkte der Teilmaschen darstellen, kann die Spe-
zifizierung der Form der Teilmaschen, die Gré3e und Lage im dreidimensionalen Koordinatensystem individuell festgelegt
werden. Die Vorhersageprazision Iasst sich dadurch nochmals steigern, da die Teilmaschenbestimmung auch wiederum
sehr variabel und flexibel erfolgen kann und sehr situationsangepasst festgelegt werden kann. Indem die Stltzstellen
die Eckpunkte von Teilmaschen darstellen kann gerade im Zusammenhang mit der Vorgehensweise, dass diese Haupt-
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Stutzstellen durch Rand-Verbindungsgeraden verbunden werden, die Vorgehensweise bei der Berechnung der posto-
perativen Tiefenlage exakter erfolgen. Die Zuordnung von berechneten Werten zu spezifizierten Teilmaschen, die dann
auch im Hinblick auf andere Teilmaschen des Vorhersagenetzes lagemafig und/oder groRenmaRig identifiziert werden
kénnen, ist dann einfacher und aufwandsarmer méglich. Dennoch ist die Aussageprazision nicht beeintrachtigt.
[0036] Vorzugsweise ist vorgesehen, dass die Teilmaschen des Vorhersagenetzes als Rechtecke aufgespannt wer-
den. Indem alle Teilmaschen die gleiche Formgebung haben und somit vier Eckpunkte aufweisen, die durch jeweils vier
Haupt-Stitzstellen gebildet werden, kann ein vollstdndig zusammenhangendes Vorhersagenetz konstruiert werden.
Gerade Rechtecke ermdéglichen dabei, Rand-Verbindungsgeraden einfach zu erzeugen und im Hinblick auf eine Pro-
jektion in eine Ebene diese parallel verlaufen zu lassen. Die weitere Berechnung fir eine praoperative Vorhersage der
Tiefenlage der Intraokularlinse ist dadurch besonders einfach und aufwandsarm und dennoch auf3erst prazise moglich.
[0037] Vorzugsweise wird vorgesehen, dass die Teilmaschen des sich dreidimensional ausbildenden flachigen Vor-
hersagenetzes in eine Projektionsebene bzw. Koordinatenebene tibertragen werden, wobei die Koordinatenebene durch
die senkrecht zueinander stehenden Koordinatenachsen flr die Parameter der Tiefe von vorderen Augenkammern und
der Lange von Augen aufgespannt wird.

[0038] Insbesondere wird dann in der Koordinatenebene eine Rasterung durchgefiihrt, wobei dazu die Teilmaschen
des Vorhersagenetzes als Quadranten dieser Rasterung zugrunde gelegt werden.

[0039] Zur Vorhersage der Tiefenlage werden dann Messwerte des Patientenauges im Hinblick auf die Tiefe der
vorderen Augenkammer des Patientenauges und der Léange des Patientenauges mit den Werten der Quadranten ver-
glichen und daraus bestimmt, in welchem Quadranten das Patientenauge klassifiziert wird. Insbesondere wird abhéngig
von den Rand-Verbindungsgeraden diese Quadranten dann die vorherzusagende Tiefenlage der Intraokularlinse im
Auge bestimmt.

[0040] Vorzugsweise ist vorgesehen, dass die Rechtecke so in das Koordinatensystem eingebracht werden, dass die
Rand-Verbindungsgeraden zwischen jeweils zwei Eckpunkten in einer Teilmasche bei einer Projektion der Rand-Ver-
bindungsgeraden in die Koordinatenebene, welche durch die senkrecht zueinander stehenden Koordinatenachsen fir
die Parameter der Tiefe von vorderen Augenkammern und der Ladnge von Augen aufgespannt wird, parallel zu den
Koordinatenachsen verlaufen. Dies ist besonders hervorzuheben, da dadurch ein sehr differenziertes und aussagekraf-
tiges Vorhersagenetz gebildet werden kann. Die Abdeckung von sehr vielen unterschiedlichen Wertepaarkombinationen
beziiglich der Parameter der Tiefe von vorderen Augenkammern und der Lange von Augen kann dadurch abgedeckt
werden. Nicht zuletzt kann durch eine derartige spezifische Lageanordnung der Rand-Verbindungsgeraden die Berech-
nung der postoperativen Lage der Intraokularlinse und somit den Wert des dritten Parameters in diesem dreidimensio-
nalen Koordinatensystem sehr vereinfacht und im Aufwand reduziert werden. Die Bestimmung der praoperativen Vor-
hersage kann dadurch auch sehr schnell erfolgen. Dies hat insbesondere wesentliche Vorteile auf den Rechenaufwand
einerseits und die schnell bereitzustellenden Informationen andererseits.

[0041] Vorzugsweise wird vorgesehen, dass die Hauptstitzstellen so ausgewahlt werden, dass die Langen der in die
Koordinatenebene projizierten Rand-Verbindungsgeraden der Teilflichen in der Koordinatenebene in Richtung der
ersten Koordinatenachse gleich erzeugt werden. Dadurch kann eine ganz spezifische Segmentierung bzw. Quadran-
tenbildung erfolgen.

[0042] Vorzugsweise istdabeivorgesehen, dass aufderersten Koordinatenachse als Parameter die Tiefe der vorderen
Augenkammer aufgetragen ist. Gerade fiir diesen Parameter lassen sich dann gleich lange Teilmaschen erzeugen,
sodass die jeweils darunter fallenden bzw. umfassten tatsdchlich gemessenen Werte von Augen auch entsprechend
eingruppiert werden kénnen. Indem im Hinblick auf diese Koordinatenachse die Langen gleichgesetzt werden, kann
auch beziiglich der verfligbaren Anzahl von bereits vorliegenden Daten der anderen Humanaugen eine Aussage Uber
die Haufigkeit von derartigen Werten in den jeweiligen Quadranten ermdglicht werden.

[0043] Vorzugsweise ist vorgesehen, dass die Langen der in die Koordinatenebene projizierten Rand-Verbindungs-
geraden der Teilflichen in der Koordinatenebene in Richtung der ersten Koordinatenachse unterschiedlich erzeugt
werden. Damit kann in besonders vorteilhafter Weise eine den jeweils fiir die einzelnen Haufigkeiten der vorliegenden
Werte angepasste Langendimensionierung ermdglicht werden. Die Aussageprazision kann dadurch gesteigert werden,
da gerade dann, wenn eine Vielzahl von Werten fiir einen ganz spezifischen Quadrantenbereich vorliegen, eine ent-
sprechende Langengestaltung noch genauer erfolgen kann.

[0044] Vorzugsweise ist vorgesehen, dass zumindest drei derartige Teillangen entlang der ersten Koordinatenachse
gebildetwerden, sodass zumindest entlang dieser Koordinatenachse vier Haupt-Stiitzstellen gebildet sind. Vorzugsweise
ist dabei vorgesehen, dass die erste Haupt-Stutzstelle bei einem Wert der Tiefe der vorderen Augenkammer bei 1,50
mm liegt. Vorzugsweise liegt eine zweite Haupt-Stltzstelle bei einem gleichen Wert der Lange des Auges wie die erste
Haupt-Stitzstelle bei einem Wert 2,90 mm beziiglich der Tiefe der vorderen Augenkammer. Vorzugsweise ist vorgese-
hen, dass eine dritte Haupt-Stutzstelle bei einem gleichen Wert der Ldnge des Auges wie die beiden ersten Haupt-
Stitzstellen bei einem Wert 3,40 mm bezlglich der Tiefe der vorderen Augenkammer liegt. Insbesondere ist vorgesehen,
dass eine vierte Haupt-Stitzstelle beim gleichen Wert der Lange des Auges, wie ihn die drei ersten Haupt-Stitzstellen
aufweisen, bei einem Wert von 6,00 mm bezlglich der Tiefe der vorderen Augenkammer liegt.
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[0045] Vorzugsweise ist vorgesehen, dass die Langen der in die Koordinatenebene projizierten Rand-Verbindungs-
geraden von zumindest zwei Teilmaschen in der Koordinatenebene in Richtung der zweiten Koordinatenachse unter-
schiedlich erzeugt werden. Insbesondere ist auf der zweiten Koordinatenachse als Parameter die Lange des Auges
aufgetragen. Im Hinblick auf die unterschiedliche Langengestaltung ergeben sich die analogen Vorteile, wie sie bereits
oben zur unterschiedlichen Langengestaltung der Teilmaschen in Richtung der ersten Koordinatenachse genannt wur-
den.

[0046] Vorzugsweise ist vorgesehen, dass auch entlang der zweiten Koordinatenachse eine Mehrzahl von weiteren
Haupt-Stitzstellen aufgetragen ist, die allesamt auf dem gleichen Wert des Parameters beziiglich der Tiefe der vorderen
Augenkammer beruhen. Sie variieren somit lediglich im Hinblick auf den Wert der Lange eines Auges. Die diesbeziiglich
getroffenen Aussagen beziehen sich allesamt auf die Situation, wenn die Haupt-Stutzstellen und die Rand-Verbindungs-
geraden in die Koordinatenebene projiziert werden, die durch die beiden Koordinatenachsen aufgespannt wird, auf
denen einerseits die Tiefe der vorderen Augenkammer und andererseits die Lange des Auges aufgetragen ist.

[0047] Vorzugsweise wird vorgesehen, dass die bereits oben genannte erste Haupt-Stltzstelle beziglich ihres Werts
in Richtung der zweiten Koordinatenachse bei einem Wert 15,00 mm angeordnet ist. Insbesondere ist eine weitere
Haupt-Stitzstelle bei einem Wert 22,50 mm beziiglich der Ladnge des Auges angeordnet. Eine weitere Haupt-Stiitzstelle
istinsbesondere bei einem Wert 25,00 mm der Léange des Auges aufgetragen und eine weitere Haupt-Stiitzstelle ist bei
einem Wert 40,00 mm der Lange des Auges aufgetragen.

[0048] Vorzugsweise wird vorgesehen, dass die Lange einer in die Koordinatenebene projizierten Rand-Verbindungs-
geraden in Richtung zumindest einer Koordinatenachse abhangig von der Anzahl der vorhandenen praoperativen Werte
des auf dieser Koordinatenachse aufgetragenen Parameters erzeugt wird.

[0049] Insbesondere wird vorgesehen, dass diese Ladnge umso kleiner gewahlt wird, je gréer die Anzahl der prao-
perativen Werte ist. Die Vorhersagegenauigkeit Iasst sich dadurch verbessern.

[0050] Vorzugsweise ist vorgesehen, dass das Vorhersagenetz matrixartig aufgebaut wird und mit zumindest neun
Teilmaschen erzeugt wird. Insbesondere wird zumindest eine 3x3-Matrix erzeugt.

[0051] Vorzugsweise wird abhangig von dem Wertepaar der Tiefe der vorderen Augenkammer und der Lange des
Patientenauges, welche Werte gemessen werden, diejenige Teilmasche des Vorhersagenetzes ausgewahlt, durch wel-
che das Wertepaar in den Koordinatenachsen umfasst wird.

[0052] Im Hinblick auf die Bestimmung der Werte der postoperativen horizontalen Tiefenlagen der Intraokularlinsen
in den anderen Humanaugen werden einerseits Messungen berlicksichtigt. Zusatzlich oder anstatt dazu kénnen fur
diese Werte der Haupt-Stiitzstellen in dieser dritten Raumrichtung Berechnungen oder Schatzungen von Werten be-
ricksichtigt werden. Dadurch kann ein Vergleich und eine prazisere Bestimmung dieser Werte erfolgen, so dass auch
die Haupt-Stultzstellen bereits sehr genau sind und eine sehr prazise Position einnehmen. Dadurch wird auch die Prazision
beziiglich der Lage der Rand-Verbindungsgeraden verbessert, was sich wiederum auf die Prazision der unebenen
Formgebungdes Vorhersagenetzes auswirkt, um dann abhangig davon eine besonders prazise praoperative Vorhersage
einer postoperativen horizontalen Tiefenlage der Intraokularlinse im Patientenauge, welches das nachfolgend chirurgisch
zu behandelnde Auge darstellt, gewahrleisten zu kdnnen. Durch die Schaffung der Mdglichkeit einer uneben im Raum
sich gestaltenden Vorhersageflache auf Basis des uneben ausgestalteten Vorhersagenetzes kdnnen sehr individuell
gestaltete Freiformen dieses Vorhersagenetzes resultieren, was jedoch exakt der préoperativen Aussage Uber die Lage
der Intraokularlinse im Patientenauge positiv zugute kommt.

[0053] Vorzugsweise wird vorgesehen, dass fir den Wert der Tiefe der vorderen Augenkammer des Patientenauges
eine erste zur Erzeugung des Vorhersagenetzes beitragende Zwischen-Verbindungsgerade abhangig von den Werten
der Rand-Verbindungsgeraden der ausgewahlten Teilmasche an der Stelle des Werts der Tiefe der vorderen Augen-
kammer bestimmt wird. Zuséatzlich oder anstatt dazu kann auch vorgesehen sein, dass fir den Wert der Lange des
Patientenauges eine zweite zur Erzeugung eines Vorhersagenetzes beitragende Zwischen-Verbindungsgerade abhan-
gig von den Werten der Rand-Verbindungsgeraden der ausgewahlten Teilflache an der Stelle des Werts der Léange des
Patientenauges bestimmt wird. Es wird also erméglicht, dass dann, wenn spezifisch gemessene Werte des Patienten-
auges beziiglich der Tiefe der vorderen Augenkammer und der Lange des Auges, die dann nicht explizit auf einer Haupt-
Stltzstelle, wie sie ausgewahlt wurden, liegen, dennoch im Weiteren eine sehr prazise praoperative Vorhersage der
horizontalen Tiefenlage der Intraokularlinse im Patientenauge durch entsprechende Berechnung erfolgen kann.
[0054] Indem die Rand-Verbindungsgeraden durch exakte lineare Gleichungen beschrieben werden kénnen und diese
insbesondere bei einer Projektion in die Koordinatenebene aufgespannt durch die oben genannten Parameter der Tiefe
der vorderen Augenkammer und der Lange des Auges jeweils parallel dann zu den jeweiligen Koordinatenachsen
verlaufen, kann sehr prézise dann auch die Berechnung der horizontalen Tiefenlage des Patientenauges erfolgen. So
kann namlich nach Feststellung, in welchem Quadranten bzw. durch welche Teilmasche die gemessenen Werte des
Patientenauges erfasst werden, dann auch ganz spezifisch auf die diese Teilmasche einrahmenden Rand-Verbindungs-
geraden zurlickgegriffen werden, die bereits vorab durch Verbindung der entsprechenden Haupt-Stltzstellen ermittelt
wurden. Werden dort in diese Rand-Verbindungsgeraden dann die gemessenen Werte der Tiefe der vorderen Augen-
kammer des Patientenauges und der Lange des Patientenauges eingesetzt, so kénnen auf den Rand-Verbindungsge-
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raden jeweils spezifische Zwischenwerte fiir die Tiefenlage der Intraokularlinse bestimmt werden. Da insbesondere bei
einer Erzeugung einer Teilflache in Form eines Rechtecks bei Projektion in die Koordinatenebene aufgespannt durch
die Parameter der Tiefe der vorderen Augenkammer und der Lange des Auges jeweils zwei gegeniiberliegende Rand-
Verbindungsgeraden vorliegen, entstehen bei dem konkreten Einsetzen der bekannten gemessenen Werte der Tiefe
der vorderen Augenkammer des Patientenauges und der Léange des Patientenauges jeweils wiederum zwei Zwischen-
Stutzstellen auf den jeweiligen Rand-Verbindungsgeraden, die dann wiederum individuell zur Erzeugung der Zwischen-
Verbindungsgeraden verbunden werden kdnnen.

[0055] Vorzugsweise ergeben sich dann fiir alle gemessenen Wertepaare der Tiefe der vorderen Augenkammer des
Patientenauges und der Lange des Patientenauges entsprechende Werte fiir eine postoperative horizontale Tiefenlage
eine Intraokularlinse in dem Patientenauge, die sich dann aus zumindest einer Zwischen-Verbindungsgeraden berech-
nen lasst.

[0056] Es kann dabeivorgesehen sein, dass die Teilmaschen zwischen den Rand-Verbindungsgeraden und dazu die
gebildeten Teilflachen eben ausgebildet sind und geneigt im Raum orientiert sind. Bei einer derartigen Ausgestaltung
reicht es dann aus, dass quasi nur in eine Richtung und somit nur in eine Koordinatenachsenrichtung eine Zwischen-
Verbindungsgerade erzeugt wird. Dies, da an dem Punkt des Wertepaares aus der Tiefe der vorderen Augenkammer
des Patientenauges und der Lange des Patientenauges der Wert der horizontalen Tiefenlage allein aus dieser Geraden
berechnet werden kann und gleich dem berechneten Wert ist, der sich durch eine in die zweite Koordinatenrichtung
erzeugte weitere Zwischen-Verbindungsgeraden ergibt. Dies da sich aufgrund der eben ausgebildeten Teilflache sich
dies beiden Zwischen-Verbindungsgeraden genau an dem Punkt des vorherzusagenden horizontalen Tiefenlagenwerts
schneiden.

[0057] Sind die Rand-Verbindungsgeraden so orientiert, dass sich zwischen ihnen eine Teilmasche mit unebener
Teilflache aufspannt, so kann durch oben erlauterte Vorgehensweise mit nur einer Zwischen-Verbindungsgeraden eine
Ungenauigkeit in der Vorhersage auftreten. Da gerade durch die unebene Ausgestaltung des Vorhersagenetzes und
auch der jeweiligen Teilmaschen zwei Zwischen-Verbindungsgeraden sich tblicherweise beziiglich des Werts der ho-
rizontalen Tiefenlage der Intraokularlinse im Patientenauge bei dem Wertepaar aus gemessener Tiefe der vorderen
Augenkammer des Patientenauges und gemessener Lange des Patientenauges nicht schneiden, kann diesbezlglich
im Weiteren ein weiteres Entscheidungsszenario berticksichtigt werden, um die préaoperative Vorhersage zu verbessern.
[0058] Insbesondere kann dabei vorgesehen sein, dass an der Stelle des Wertepaars der Tiefe der vorderen Augen-
kammer und der Léange des Patientenauges die berechneten Werte der postoperativen Tiefenlage der Intraokularlinse
im Patientenauge aus den beiden Zwischen-Verbindungsgeraden verglichen werden und abhangig von einer auftreten-
den Differenz der Werte der Wert der postoperativen Tiefenlage der Intraokularlinse im Patientenauge bestimmt wird.
Dabei kénnen unterschiedliche Vorgehensweisen vorgesehen sein. Die Bestimmung kann dabei einerseits von der
GroRe der Differenz abhangig sein. Zusatzlich oder anstatt dazu kann jedoch auch vorgesehen sein, dass bei Auftreten
einer derartigen Differenz die weitere Bestimmung abhéngig von dem Quadranten bzw. der Teilmasche im Vorhersa-
genetz erfolgt, dem das Wertepaar zugeordnet war bzw. von dem das Wertepaar umfasst war. Es kann dies abhéngig
von der Lage der Teilmasche in dem Vorhersagenetz und/oder abhangig von der GréRRe der Teilmasche im Vergleich
zu anderen Teilmaschen und/oder im Vergleich zum Vorhersagenetz erfolgen.

[0059] Insbesondere ist vorgesehen, dass zur weiteren Bestimmung eine Mittelung des Differenzwerts durchgefiihrt
wird, wobei insbesondere vorgesehen ist, dass der Differenzwert halbiert wird. Dieser so gemittelte Wert kann dann
insbesondere dem kleineren der durch die Zwischen-Geraden berechneten Wert der postoperativ vorhergesagten ho-
rizontalen Tiefenlage hinzuaddiert werden.

[0060] Alternativ kann auch vorgesehen sein, dass dieser gemittelte Differenzwert dann dem gréReren der beiden
durch die Zwischen-Verbindungsgeraden berechneten Wert der horizontalen Tiefenlage abgezogen wird. Auch diese
Addition oder Subtraktion des gemittelten Differenzwerts kann wiederum abhangig davon erfolgen, in welcher Teilmasche
sich die Berechnung abspielt bzw. von welcher Teilmasche das gemessene Wertepaar des Patientenauges umfasst wird.
[0061] Es kann vorgesehen sein, dass die Anzahl der Haupt-Stitzstellen und der Rand-Verbindungsgeraden so grof3
gewahlt wird, dass das Vorhersagenetz eine zusammenhangende Vorhersageflache bildet, die sich uneben im Raum
erstreckt. Insbesondere kann ausgehend von dem Vorhersagenetz eine derartige Vorhersageflache auch durch Inter-
polation abh&ngig von den Haupt-Stiitzstellen und den Rand-Verbindungsgeraden gebildet werden. Zusatzlich kénnen
auch Zwischen-Verbindungsgeraden fir die Erzeugung der Vorhersageflache beriicksichtigt werden.

[0062] Insbesondere stellt der gemaf obiger Erlauterung ermittelte postoperative Tiefenlagenwert einen Vorhersage-
punkt auf der Vorhersageflache dar.

[0063] Es kann somit dann auch vorgesehen sein, dass im Fortgang der Vorhersage eine derartig groRe Anzahl an
postoperativ bestimmten Tiefenlagenwerten vorliegt, dass aus diesen berechneten Tiefenlagenwerten die Vorhersage-
flache gebildet wird, sodass dann im Nachgang flr weitere Augen anhand der gemessenen Wertepaare fir die Tiefe
der vorderen Augenkammer und die Lange des Auges bereits aus dieser uneben gewdélbten Vorhersageflache der
postoperative Tiefenlagenwert praoperativ vorhergesagt werden kann, ohne dass zuséatzlich weitere Berechnungen mit
Zwischen- und Verbindungsgeraden erfolgen missen.
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[0064] Vorzugsweise wird vorgesehen, dass fir die Bestimmung des postoperativen Tiefenlagenwerts der Intraoku-
larlinse im Patientenauge fir eine vorgesehene Intraokularlinse mit einer gegeniiber der vertikalen geneigten Haptik
und/oder fiir einen spezifischen vorgesehenen Implantationsort der Intraokularlinse im Patientenauge ein erster Kor-
rekturfaktor beriicksichtigt wird. Die Berechnung des postoperativen Tiefenlagenwerts umfasst dann bei dem funktio-
nellen Zusammenhang diesen ersten Korrekturfaktor.

[0065] Insbesondere wird ein Korrekturfaktor beriicksichtigt, der abhéangig von der Linsenform und/oder des Implan-
tationsorts im Auge variabel bestimmt wird. Dadurch kann die Vorhersageprazision nochmals erhéht werden. Insbeson-
dere fiir ganz spezifische Kombinationen von erforderlichen Linsen zur Korrektur von entsprechenden Sehfehlern in
Verbindung mit unterschiedlichsten Ausgestaltungen eines chirurgisch zu behandelnden Auges ermdglicht dann eine
noch prazisere Vorhersage der postoperativen Lage, sodass die daran anschlielfende Modellierung auf Basis dieses
praoperativ vorhergesagten Tiefenlagenwerts ebenfalls sehr prazise ermdglicht wird.

[0066] Vorzugsweise wird vorgesehen, dass der erste Korrekturfaktor durch folgenden funktionellen Zusammenhang
bestimmt wird:

Fak,, =-a+ [(Fakz -b)—c] ,

korr
wobei insbesondere a zwischen 1,3 und 1,43 liegt, b zwischen 0,45 und 0,65 und c zwischen 60 und 70, vorzugsweise
zwischen 64 und 66 liegt.

[0067] Insbesondere gilt folgender Zusammenhang:

Fak,, =-1,39329+|(Fak,-0,5663)-65,60]

korr

[0068] Dabei ist Fak, ein Zahlenwert, der von dem Linsentyp und/oder dem Ort, an dem die Linse im Auge implantiert
werden soll, abhéngig ist. Er kann auch eine Funktion von zumindest einem Linsenparameter sein.

[0069] Vorzugsweise ist dariiber hinaus vorgesehen, dass die bereitgestellte Datenbasis beziglich der Werte der
Tiefe einer vorderen Augenkammer der anderen Augen kompatibel und einheitlich gestaltet wird. Da es diesbeziiglich
unterschiedliche Vorgehensweisen gibt, kénnen diese Werte auf Basis unterschiedlicher Annahmen gemessen worden
sein. Denn esistin diesem Zusammenhang méglich, dass diese Tiefe der vorderen Augenkammer, bis zur Epithelschicht
der Hornhaut oder bis zur Endothelschicht der Hornhaut gemessen wird. Da die Hornhaut eine durchschnittliche Dicke
von 0,50 mm aufweist, sind diese erhaltenen Werte entsprechend anzugleichen, sodass die in der Datenbasis bereit-
gestellten Werte der anderen Humanaugen auf gleichen Annahmen beziiglich der Messlange basieren.

[0070] ZurweiterenVorgehensweise der Berechnungder postoperativen horizontalen Tiefenlage einer Intraokularlinse
im Patientenauge wird dann auf Basis der gemessenen Werte der Tiefe der vorderen Augenkammer und der Lange
des Patientenauges der Quadrant bzw. die Teilmasche des Vorhersagenetzes ausgewahlt, in dem diese gemessenen
Werte des Patientenauges bezlglich dieser beiden Parameter umfasst ist.

[0071] In einem weiteren Schritt wird dann ausgehend von den bestimmten Rand-Verbindungsgeraden dieser spezi-
fischen Teilmasche, die gemessenen Werte des Patientenauges umfasst, die postoperative horizontale Tiefenlage der
Intraokularlinse im Patientenauge berechnet und kann somit dann praoperativ vorhergesagt werden.

[0072] Vorzugsweise wird das Vorhersagenetz und/oder die bestimmte und praoperativ vorhergesagte postoperative
horizontale Tiefenlage der Intraokularlinse auf einer Anzeigeeinheit einer Vorrichtung angezeigt. Insbesondere wird die
bestimmte und préaoperativ vorhergesagte postoperative horizontale Tiefenlage der Intraokularlinse auf einer Anzeige-
einheit einer Vorrichtung als Wert und/oder in einem als Bild dargestellten Auge angezeigt werden. Dazu kann ein
symbolisches Schnittbild oder aber auch ein Echtbild vorgesehen sein. Die bestimmte Tiefenlage kann auch als eine
Overlay-Information bei einem Bild auf der Anzeigeeinheit angezeigt werden.

[0073] Diese Zusammenhange sind dabei fiir eine Intraokularlinse guiltig, deren Haptik nicht gegeniber der Vertikalen
geneigt ist und die in dem Kapselsack des Auges implantiert werden soll. Soll eine Intraokularlinse mit geneigter Haptik
im ersten Auge implantiert werden und/oder die Implantation nichtim Kapselsack, sondernin der vorderen Augenkammer
oder der Zilliarfurche implantiert werden, so ist die Berechnung unter Beriicksichtigung des bereits oben angesprochenen
Korrekturfaktors durchzufiihren.

[0074] Insbesondere wird der Z-Faktor Fak,, von dem der erste Korrekturfaktor abhéngig ist, mit Werten zwischen
110 und 125 festgelegt.

[0075] Insbesondere ist dabei vorgesehen, dass dieser Z-Faktor Fak, wertméaRig abhéngig vom Typ der Intraokular-
linse variiert. Beispielsweise betragt der Z-Faktor 115,15 fiir eine in der vorderen Augenkammer implantierte Intraoku-
larlinse. Er betragt 115,60 flr eine irisfixierte Intraokularlinse. Er betragt insbesondere 116,05 fiir eine sulkusfixierte
Intraokularlinse, welche plankonvex ist. Er betragt insbesondere 116,90 fiir eine sulkusfixierte Intraokularlinse, welche



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

EP 2 705 403 B1

bikonvex geformt ist. Er betragtinsbesondere 117,65 fir eine im Kapselsack fixierte Intraokularlinse, welche plankonvex
geformtist. Er betragtinsbesondere 118,30 fir eine im Kapselsack fixierte Intraokularlinse, welche bikonvex geformt ist.
[0076] Es kann auch vorgesehen sein, dass ein einmal erzeugtes Vorhersagenetz abhangig von nachtraglich erhal-
tenen Informationen Uber die tatsachliche positionelle Tiefenlage der Intraockularlinse im Patientenauge korrigiert wird
und insbesondere entsprechende Haupt-Stiitzstellen verandert werden. Insbesondere kénnen dann auch die Vorher-
sagepunkte auf der Vorhersageflache entsprechend geéndert werden, so dass sich die unebene Formgebung anhand
von nachtraglich gemessenen tatsachlichen Werten des Auges anpassen lasst.

[0077] In einer vorteilhaften Ausfliihrung kann vorgesehen sein, dass eine Sortierung unter Berlicksichtigung von
Radien der Hornhdute von Augen erfolgt. Insbesondere kénnen dann auch mehrere Matrizen als Vorhersagenetze
erstellt werden. Insbesondere bedeutet dies, dass somit ein Vorhersagenetz fiir einen ganz spezifischen Radius einer
Hornhaut erzeugt wird, wie dies oben anhand der Ablaufe dargelegt wurde. Insbesondere kann dann fir jeden Radius
ein eigenes Vorhersagenetz erstellt werden.

[0078] Dariiber hinaus kénnen auch weitere Parameter, wie beispielsweise die Dicke der natiirlichen Linse eines
Auges und/oder das Alter des Patienten oder die ethnische Herkunft berlicksichtigt werden. Als weitere biometrische
Daten kann neben der Hornhautkrimmung auch die Begrenzung der Augenlider eines Auges, das so genannte WTW
(White to White)-Verhaltnis beriicksichtigt werden.

[0079] Insbesondere wird flr die Modellierung eines Auges bei der Berechnung der Brechkratft fiir die Intraokularlinse
das Gullstrandt-Modell zugrunde gelegt. Es sei explizit darauf hingewiesen, dass die Erfindung nicht auf ein spezifisches
Augenmodellfixiertist, sondern unabhangig von einem spezifischen Augenmodell eine praoperative Vorhersage moglich
ist. Es kdnnen als weitere Augenmodelle auch beispielsweise das Liou-Brennan-Modell oder das Holladay-Modell zu-
grunde gelegt werden. Dies sind nur beispielhafte Nennungen fir Modelle, wobei die Aufzahlung nicht abschlieRend zu
verstehen ist.

[0080] Die Erfindung betrifft auch ein Verfahren zum Modellieren einer Augenlinse, insbesondere einer Intraokularlinse,
bei welchem die Form und/oder Brechkraft der Augenlinse bestimmt werden und dazu eine postoperative horizontale
Tiefenlage der Augenlinse in dem Patientenauge, in dem die Augenlinse implantiert werden soll, beriicksichtigt wird,
wobei diese Tiefenlage durch ein oben erldutertes Verfahren gemaf der Erfindung oder einer vorteilhaften Ausfiihrung
davon bestimmt bzw. vorhergesagt wird. Die zu implantierende Augenlinse wir dann anhand der Modellierung praoperativ
ausgewahlt.

[0081] Die Erfindung betrifft auch eine Vorrichtung bzw. ein System zur praoperativen Vorhersage einer postoperativen
horizontalen Tiefenlage einer Intraokularlinse in einem Patientenauge, welches zum Durchfiihren des erfindungsgema-
Ren Verfahrens oder einer vorteilhaften Ausgestaltung davon ausgebildet ist. Das System beziehungsweise die Vor-
richtung umfasst dazu zumindest eine Prozessoreinheit und ein computerlesbares Speichermedium, welches zur Kom-
munikation mit dem Prozessor ausgebildet ist.

[0082] Insbesondere ist vorgesehen, dass das System beziehungsweise die Vorrichtung einen Speicher aufweist, in
dem eine Vielzahl von Werten betreffend die Tiefen der vorderen Augenkammer von anderen Humanaugen, Werte der
horizontalen Léangen dieser anderen Humanaugen und Werte von postoperativen Tiefenlagen von Intraokularlinsen in
diesen anderen Humanaugen gespeichert sind. Der Speicher kann Bestandteil des Systems und der Vorrichtung sein,
kann jedoch auch ein externer Speicher sein, der mit dem System beziehungsweise der Vorrichtung koppelbar ist.
[0083] Das System umfasst dariiber hinaus eine Mehrzahl von Instruktionssequenzen, die zur Verarbeitung mit dem
Prozessor vorgesehen sind. Diese Instruktionen sind so aufgebaut, dass der Prozessor dahingehend gesteuert wird,
dass er aus Werten spezifischer Wertetripel dieser oben genannten Parameter Haupt-Stitzstellen auswahlt und bildet.
Vorzugsweise werden die Haupt-Stiitzstellen jedoch nutzerdefiniert vorgegeben. Dartiber hinaus sind die Instruktionen
dahingehend ausgelegt, dass diese Haupt-Stitzstellen von dem Prozessor in ein dreidimensionales Koordinatensystem
eingetragen werden, wobei dieses Koordinatensystem an den drei Koordinatenachsen durch die Parameter betreffend
die Tiefe einer vorderen Augenkammer, die Léange eines Auges und die postoperative horizontale Tiefenlage der Intra-
okularlinse aufgespannt ist.

[0084] Dariiber hinaus sind diese Instruktionssequenzen so ausgebildet, dass der Prozessor dahingehend gesteuert
ist, dass Haupt-Stitzstellen durch Rand-Verbindungsgeraden verbunden werden. Diese Rand-Verbindungsgeraden
werden abhangig von den Haupt-Stutzstellen durch den Prozessor und die hinterlegten Instruktionssequenzen berech-
net.

[0085] Durch die Haupt-Stitzstellen und die Rand-Verbindungsgeraden ist dann ein im dreidimensionalen Koordina-
tensystem uneben geformtes und insbesondere simulativ gebildetes Vorhersagenetz ausgebildet, welches zur Vorher-
sage der postoperativen horizontalen Tiefenlage der Intraokularlinse im Patientenauge erzeugt ist.

[0086] Insbesondere ist das System mit weiteren Instruktionssequenzen ausgebildet, die dann ausgehend von ein-
gegebenen gemessenen Werten der Tiefe der vorderen Augenkammer und der Lange des Patientenauges abhéngig
von dem Vorhersagenetz und insbesondere von einer oder mehreren Rand-Verbindungsgeraden und Zwischenverbin-
dungsgeraden eine postoperative horizontale Tiefenlage der Intraokularlinse im Patientenauge bestimmt, insbesondere
berechnet.
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[0087] Dafir sind weitere Instruktionssequenzen vorgesehen, mittels denen der Prozessor dahingehend steuerbar
ist, dass er abhangig von diesen eingegebenen und gemessenen Werten des Patientenauges Zwischen-Verbindungs-
geraden auf Basis und abhéngig von den Rand-Verbindungsgeraden einer spezifischen Teilmasche beziehungsweise
eines spezifischen Quadranten des Vorhersagenetzes berechnet und abhéangig davon dann den praoperativ vorherzu-
sagenden postoperativen horizontalen Tiefenlagenwert der Intraokularlinse im Patientenauge bestimmt, insbesondere
berechnet.

[0088] Vorzugsweise sind weitere Instruktionssequenzen vorgesehen, die zur Abarbeitung der Verfahrensschritte des
erfindungsgemaRen Verfahrens oder in vorteilhafter Ausgestaltung davon ausgebildet sind.

[0089] Vorzugsweise umfasst das System auch abgelegte Tabellen iber Verbindungsgeraden und spezifische Auf-
teilungen von Quadranten beziehungsweise Teilmaschen des Vorhersagenetzes.

[0090] Das System ist insbesondere auch dazu ausgebildet, dass es abhangig von der praoperativ vorhergesagten
postoperativen horizontalen Tiefenlage der Intraokularlinse in einem zu betrachtenden Patientenauge, bei dem die
naturliche Linse entfernt und durch eine Intraokularlinse ersetzt wird, eine Bestimmung, insbesondere Berechnung, der
Brechkraft und/oder der Linsenform durchfiihren kann.

[0091] Insbesondere abhangig von dieser modellierten Berechnung der Intraokularlinse wird diese dann hergestellt
und im Weiteren dann in das Patientenauge implantiert.

[0092] Vorzugsweise ist vorgesehen, dass die oben angegebenen Formeln und Zusammenhange in einem Speicher
des Systems abgelegt sind.

[0093] Besonders bevorzugt ist vorgesehen, dass der Z-Faktor Fak, nicht als konkreter statischer Wert vorgegeben
ist, sondern dass dieser eine Funktion eines Parameters der Intraokularlinse, insbesondere des Parameters der Brech-
kraft, ist. Vorzugsweise ist hier eine lineare Funktion zugrunde gelegt.

[0094] Insbesondere ist vorgesehen, dass beziiglich des Parameters einer postoperativen horizontalen Tiefenlage
einer Intraokularlinse der horizontale Weg, beziehungsweise die horizontale Strecke zwischen der AuRRenseite der Horn-
haut und dem Aquator beziehungsweise der vertikalen Mittenebene der Intraokularlinse bezeichnet ist. Prinzipiell kann
jedoch auch eine anderweitige Definition zugrunde gelegt werden, wobei dann im Hinblick auf die Kompatibilitat und
die Vergleichbarkeit der Werte entsprechende Korrekturfaktoren berlicksichtigt werden miissen. Dies betrifft insbeson-
dere Ausgestaltungen, bei denen dieser Parameter nicht von der Vorderseite der Hornhaut sondern von der Riickseite
der Hornhaut ab betrachtet wird. Ebenso ist dies entsprechend zu korrigieren, wenn dieser Parameter der horizontalen
Tiefenlage sich dahingehend bemisst, dass er nicht bis zum Aquator der Linse sondern nur bis zur Vorderseite der Linse
charakterisiert ist.

[0095] Dariiber hinaus ist zu erwédhnen, dass auch der Parameter der Tiefe einer vorderen Augenkammer definitions-
gemal unterschiedlich festgelegt werden kann. Theoretisch betrachtet ist die Tiefe der vorderen Augenkammer, von
der Ruckflache der Hornhaut des Auges bis zur Vorderflache der Iris definiert. Zwischen diesen beiden Grenzflachen
befindet sich die vordere Augenkammer. Zwischen der Ruckflache der Iris und dem Glaskdrper des Auges befindet sich
die hintere Augenkammer. Messtechnisch kann die vordere Augenkammer mittels Ultraschall sowie mit Licht, beispiels-
weise Laserinterferometrie, vermessen werden. Beide Verfahren unterscheiden sich geringfligig. Zum einen in der
physikalischen Art der Anwendung sowie im Messergebnis. Beiden Verfahren gleich ist die Bemessung der Strecke von
einer Grenzflache zur néchsten Grenzflache. Eine Grenzflache wird umso genauer definiert, je grofRer die Unterschiede
zwischen den beiden Medien hinsichtlich Licht- und Schallgeschwindigkeit sind. Es kann also von der vorderen Horn-
hautflache oder auch von der hinteren Hornhautflache und somit von der Vorderseite beziehungsweise der Riickseite
der Hornhaut gemessen werden. Der Unterschied der Grenzmedien ist jedoch an der Vorderseite der Hornhaut am
gréRten. Demnach ist das Auffinden der Grenzflache am exaktesten an der Vorderseite der Hornhaut.

[0096] Eine praoperativ gemessene Tiefe der vorderen Augenkammer kann somit definitionsgemal dahingehend
wegmalig festgesetzt werden, dass sie von der Vorderseite der Hornhaut bis zur Vorderseite der natlrlichen Augenlinse
bemessen wird. Dies ist beispielsweise bei dem von der Anmelderin bekannten System IOL-Master vorgesehen.
[0097] Auch hier kann jedoch eine anderweitige Definition zugrunde gelegt werden und die Messung von der Riick-
flache der Hornhaut bis zur Vorderseite der natirlichen Linse erfolgen. Wird dann noch die Dicke der Hornhaut gemessen,
kann wiederum ein kompatibler Wertevergleich zwischen den beiden méglichen Definitionen hergestellt werden. Erfah-
rungsgeman kann als sehr guter Mittelwert eine Hornhautdicke von 0,5 mm angenommen werden.

[0098] Analog kann die postoperativ gemessene Tiefe der vorderen Augenkammer von der Vorderseite der Hornhaut
bis zur Vorderseite der klinstlichen Augenlinse und somit der Intra-okularlinse definiert werden. Auch hier kann jedoch
auch definitionsgemal von der Riickseite der Hornhaut bis zur Vorderseite der kiinstlichen Augenlinse gemessen wer-
den.

[0099] Beziglich der bereits oben angegebenen Erlduterungen ist fiir den Parameter der postoperativen horizontalen
Tiefenlage einer Intraokularlinse in einem ersten Auge, der praoperativ vorhergesagt werden soll, eine Wegstrecke auf
der horizontalen Hauptlinie des Auges vorgesehen, die sich von der Vorderseite der Hornhaut bis zur vertikalen Mitte-
nebene und somit zum Aquator der Intraokularlinse erstreckt. Dies ist dann insbesondere auch der Aquator und somit
die vertikale Mittenebene des Kapselsackes. Wird eine Intraokularlinse vorgesehen, die eine nicht gewinkelte Haptik
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aufweist, so fallen die Haptikenden mit dem Aquator der Intraokularlinse zusammen. Insbesondere dann, wenn die
Intraokularlinse auch noch eine bisymmetrisch verteilte Brechkraft aufweist, entspricht der durch das Verfahren vorher-
gesagte postoperative horizontale Tiefenlagenwert der Intraokularlinse im ersten Auge der Entfernung der vorderen
Hornhautflache zur Mitte der Intraokularlinse.

[0100] Wie bereits oben ebenfalls erldutert, ist ein erster Korrekturfaktor vorzusehen, wenn die Haptik der Intraoku-
larlinse angewinkelt ist und/oder die Intraokularlinse nicht im Kapselsack implantiert werden soll. Insbesondere ist dann
auch ein Korrekturfaktor zu verwenden, wenn die Brechkraft der vorgesehenen Intraokularlinse auf beiden Krimmungs-
flachen asymmetrisch ist. In derartigen Ausgestaltungen ist die Position des vertikalen Aquators der Intraokularlinse
anzupassen, was mit dem bereits oben erluterten Z-Faktor Fak, erfolgt.

[0101] Wird insbesondere bei der Vorgehensweise zur praoperativen Vorhersage der postoperativen horizontalen
Tiefenlage einer Intraokularlinse im Auge davon ausgegangen, dass der vertikale Aquator der natiirlichen Linse sich
immer an einer bestimmten Stelle befindet, und diese Position unabhéngig vom zu implantierenden Typ oder Modell
einer Intraokularlinse ist, kann diese Stelle auch im voraus berechnet werden, was insbesondere anhand von Messwerten
der Augenlénge, der Vorderkammertiefe, der Krimmung der Hornhaut, der Dicke der natiirlichen Linse und gegebe-
nenfalls noch weiteren Parametern erfolgen kann.

[0102] Furdie grundsatzliche Ausgangslage zur Vorhersage dieser horizontalen Tiefenlage wird davon ausgegangen,
dass die Linse eine nicht gewinkelte Haptik aufweist und im Kapselsack implantiert wird, sodass dann der vertikale
Aquator bzw. die vertikale Aquatorebene der Intraokularlinse quasi mit der Hauptebene zusammenfalit, so befindet sich
die Hauptebene der Intraokularlinse an der gleichen Position wie der Aquator des Kapselsacks.

[0103] Entsprechende Korrekturen bei der zu berechnenden praoperativen Vorhersage im Hinblick auf angewinkelte
Haptik und/oder Implantationen an einer anderen Stelle als dem Kapselsack und/oder asymmetrisch verteilte Brechkraft
der Vorder- und der Riickseite der Intraokularlinse, lasst sich bezlglich der praoperativen Vorhersage dieser Tiefenlage
durch die genannten Korrekturfaktoren abbilden.

[0104] Die Erfindung betrifft dariiber hinaus auch ein Computerprogrammprodukt, auf dem Instruktionssequenzen
zum Durchfiihren des erfindungsgemafRen Verfahrens oder einer vorteilhaften Ausgestaltung davon abgelegt, insbe-
sondere gespeichert sind.

Kurze Beschreibung der Zeichnung(en)

[0105] Ein Ausflihrungsbeispiel der Erfindung wird nachfolgend anhand schematischer Zeichnungen naher erlautert.
Es zeigen:

Fig. 1  einen Vertikalschnitt durch ein Auge, indem spezifische Parameter, die zur praoperativen Vorhersage benétigt
werden, dargestellt sind;

Fig. 2 eine vergroRerte Vertikalschnittdarstellung eines Auges mit einer implantierten Intraokularlinse und der Dar-
stellung des Parameters der postoperativen horizontalen Tiefenlage postopel-OLE der Intraokularlinse mit
ungewinkelten Haptiken im Auge;

Fig. 3  eine schematische Darstellung eines dreidimensionalen Koordinatensystems mit einem beispielhaften Vorher-
sagenetz;

Fig. 4  eine Projektionsdarstellung des Vorhersagenetzes gemaR Fig. 3 in eine Ebene, die durch die Koordinatenach-
sen aufgespannt ist, auf denen die Parameter der Tiefe der vorderen Augenkammer und der Lange eines
Auges aufgetragen sind;

Fig. 5 eine beispielhafte Darstellung eines uneben im Raum geformten Vorhersagenetzes mit der Einzeichnung von
Zwischen-Verbindungsgeraden;

Fig. 6  ein weiteres Ausfiihrungsbeispiel eines dreidimensionalen Koordinatensystems mit einem uneben geformten
Vorhersagenetz;

Fig. 7 eine vergroRerte Vertikalschnittdarstellung eines Auges mit einer implantierten Intraokularlinse und der Dar-

stellung des Parameters der postoperativen horizontalen Tiefenlage postopel-OLE* der Intraokularlinse mit
gewinkelten Haptiken im Auge;
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Bevorzugte Ausfiihrung der Erfindung

[0106] In den Figuren werden gleiche oder funktionsgleiche Elemente mit den gleichen Bezugszeichen versehen.
[0107] In Fig. 1 ist in einer schematischen Vertikalschnittdarstellung ein erstes Auge bzw. Patientenauge 1 gezeigt,
welches einen zu korrigierenden Sehfehler aufweist. In einem chirurgischen Eingriff ist vorgesehen, eine natirliche Linse
2, die in einem Kapselsack 3 angeordnet ist, zu entfernen. Es soll dann eine kiinstliche Augenlinse in Form einer
Intraokularlinse eingesetzt beziehungsweise implantiert werden. Das Auge 1 weist eine Hornhaut 4 auf, die eine Vor-
derseite 5 und eine Riickseite 6 hat. AnschlieBend an die Hornhaut 4 ist eine vordere Augenkammer 7 ausgebildet.
[0108] Dariber hinaus ist die Iris 8 des Auges 1 eingezeichnet.

[0109] Die natirliche Linse 2 weist ebenfalls eine Vorderseite 9 auf, die somit der Hornhaut 4 zugewandt ist.

[0110] Im gezeigten Ausflihrungsbeispiel ist vorgesehen, dass entlang einer horizontalen Mittenlinie 10 und somit der
optischen Hauptachse 10 des Auges 1 der Parameter der horizontalen Tiefe der vorderen Augenkammer 7 bemessen
ist. Dieser Parameter wird nachfolgend als preopACD bezeichnet.

[0111] Er bemisst sich im Ausfiihrungsbeispiel auf der optischen Achse 10 des Auges 1 von der Vorderseite 5 der
Hornhaut 4 bis zur Vorderseite 9 der naturlichen Linse 2. Er wird durch bereits oben erwahnte Verfahren gemessen.
[0112] Dariber hinaus wird auch ein Wert des Parameters der horizontalen Lange des Auges 1 bestimmt. Dieser
Parameter wird als preopAL bezeichnet und bemisst sich ebenfalls entlang der optischen Achse 10. Er erstreckt sich
im Ausfliihrungsbeispiel von der Vorderseite 5 der Hornhaut 4 bis zur Netzhaut 11 des Auges 1. Auch dieser Wert wird
fur das Patientenauge 1 praoperativ gemessen.

[0113] Dariiber hinaus ist in der Darstellung gemaR Fig. 1 eine vertikale Mittenebene, auch als vertikaler Aquator 12
(Aquatorebene) bezeichnet, des Kapselsacks 3 dargestellt.

[0114] Um nun den Sehfehler dieses Patientenauges 1 bestmdglich zu korrigieren ist es erforderlich, die Position und
die Ausgestaltung der zu implantierenden Intraokularlinse praoperativ bestmdglich vorhersagen und modellieren zu
kénnen.

[0115] Zur praoperativen Vorhersage einer postoperativen horizontalen Tiefenlage einer zu implantierenden Intrao-
kularlinse in diesem Auge 1 wird nachfolgend die entsprechende Vorgehensweise zur Vorhersage naher erlautert.
[0116] Dazu wird zun&chst eine Vorrichtung beziehungsweise ein System bereitgestellt, welches eine Recheneinheit
mitzumindest einem Prozessor und einer Speichereinheit aufweist. Mittels einer Eingabeeinheitkénnen die gemessenen
Werte der Parameter preopACD und preopAL des Auges 1 eingegeben werden.

[0117] In der Vorrichtung ist eine Mehrzahl von Instruktionssequenzen abgelegt, die beispielsweise auf einem Com-
puterprogrammprodukt in Form eines Speichermediums abgelegt sein kdnnen. In der Vorrichtung ist eine Kommunikation
zwischen dem Prozessor und dem Speichermedium gegeben, sodass entsprechend steuerbar ist, welche Instruktions-
sequenzen der Prozessor auswahlen und abarbeiten soll und auf welcher Basis der eingegebenen und abgelegten
Werte eine Berechnung zur praopertiven Vorhersage einer postopertiven horizontalen Tiefenlage einer Intraokularlinse
in dem Auge 1 erfolgen soll.

[0118] InderVorrichtungsindineinem Datenspeicher eine Vielzahlvon Werten abgelegt, die Werte von dem Parameter
preopACD und somit der Tiefe der vorderen Augenkammern von anderen Humanaugen und Werte des Parameters
preopAL und somit von horizontalen Langen dieser anderen Humanaugen umfassen. Darlber hinaus sind in diesem
Datenspeicher auch postoperativ gemessene Werte eines dritten Parameters, namlich der postoperativen Tiefenlage
von Intraokularlinsen in diesen anderen Humanaugen abgespeichert. Insbesondere sind jedoch geschéatzte Werte der
postoperativen horizontalen Tiefenlage von Intraockularlinsen bereitgestellt. Die Werte der anderen Humanaugen, die
als Datenbasis zur weiteren Vorgehensweise bei der praoperativen Vorhersage der postoperativen horizontalen Tie-
fenlage eine Intraokularlinse im Patientenauge 1 herangezogen werden, werden somit gesammelt und abgespeichert
und insbesondere auch stetig aktualisiert.

[0119] Es kann auch vorgesehen sein, dass Werte, insbesondere alle, geschatzt und/oder berechnet sind.

[0120] Im Hinblick auf den Parameter der horizontalen Tiefenlage einer Intraokularlinse, der geman der Darstellung
in Fig. 2 mit postopelOLE bezeichnet wird, bemisst sich dieser im Ausfiihrungsbeispiel von der Vorderseite 5 der Hornhaut
4 bis zu einer vertikalen Mittenebene 13, auch als vertikaler Aquator oder Hauptebene bezeichnet, der Intraokularlinse 14.
[0121] GemaR der Darstellung in Fig. 2 ist die modellhafte Darstellung des Auges 1 gezeigt, sodass dies auch insbe-
sondere simulativ modelliert gezeigt ist.

[0122] Insbesondere kann bei der praoperativen Vorhersagebestimmung des Tiefenlagenwerts und somit des Werts
des Parameters postopelOLE eine Berlicksichtigung von weiteren biometrischen Parametern des Auges 1 erfolgen. Als
biometrische Parameter kdnnen hierbei die Krimmung der Hornhaut 4, die Dicke der natirlichen Linse 2 entlang der
optischen Achse 10 gemessen und das WTW-Verhaltnis bertcksichtigt werden. Das WTW-Verhaltnis bemisst sich dabei
in vertikaler Richtung zwischen den Anlagepunkten der Augenlider 15 und 16 an dem Auge 1.

[0123] Zur weiteren Erlduterung der Vorgehensweise zur praoperativen Vorhersage des Wertes fiir den Parameter
postopelOLE fiir das Ausfiihrungsbeispiel in Fig. 2 wird dann ausgehend von der zur Verfligung gestellten Datenbasis
von einer Vielzahl von anderen Humanaugen eine Auswahl von Haupt-Stutzstellen durchgefiihrt. Dabei werden auf
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Basis der zur Verfligung stehenden Werte fir die drei genannten Parameter preopACD und preopAL sowie flr die
anderen Augen postoperativ gemessene Werte von horizontalen Tiefenlagen einer Intraokularlinse Wertetripel gebildet.
[0124] Insbesondere werden die Haupt-Stiitzstellen auf Basis von geschéatzten Werten der Parameter und/oder von
gemessenen Werten dieser Parameter an anderen Humanaugen als dem Patientenauge gebildet, insbesondere nut-
zerausgewahlt gebildet. Wann geschatzte und/oder wann gemessene Werte berucksichtigt werden héangt von der jeweils
zu generierenden Haupt-Stiitzstelle ab, insbesondere deren Lage von den anderen Haupt-Stiitzstellen ab. Insbesondere
werden die Werte der Vorderkammertiefe und die Werte der Augenléange der anderen Augen nur gemessen.

[0125] Wie auch in der Darstellung gemaf Fig. 2 beispielhaft eingezeichnet, bemisst sich dieser postoperativ gemes-
sene Wert der Zwischenlage, der als Parameter durch postopACD bezeichnet ist, zwischen der Vorderseite 5 der
Hornhaut 4 und der Vorderseite 17 der Intraokularlinse 14.

[0126] Esistzuerwdhnen, dass die DarstellunginFig. 2 eine bereits implantierte IOL zeigt, um die einzelnen Parameter
darstellen und erlautern zu kdnnen. Natirlich ist die IOL im Auge 1 noch nicht implantiert, wenn das erfindungsgemafe
Verfahren zur préoperativen Vorhersage der postoperativen horizontalen Tiefenlage durchgefiihrt wird.

[0127] Im Hinblick auf die bereitgestellte und abgespeicherte Datenbasis dieser Wertetripel von den anderen Huma-
naugen ist zunachst auch noch abzugleichen, ob diese erhaltenen Werte auch kompatibel sind und auf gleicher Annahme
der Weglangendefinitionen begriinden. Wie bereits oben angesprochen, kdnnen diesbeziglich unterschiedliche Defi-
nitionen zugrunde liegen, und die Kompatibilitat ist dahingehend herzustellen, dass gegebenenfalls auch noch die Dicke
der Hornhaut 4, insbesondere entlang der optischen Achse 10 beriicksichtigt wird.

[0128] Die Datenbasis ist somit dann dahingehend bereitzustellen, dass die Werte, insbesondere alle Werte auf der
gleichen Definitionsgrundlage fiir die Parameter preopACD, preopAL und postopelOLE bereitstehen.

[0129] Wie bereits angesprochen, wird dann aus spezifischen Wertetripeln eine Mehrzahl von Hauptstitzstellen ge-
bildet, die dann in ein dreidimensionales Koordinatensystem eingezeichnet werden.

[0130] DiesistinFig. 3 dargestellt, wobeidabei auf der x-Achse der Parameter preopAL, auf der y-Achse der Parameter
preopACD und auf der z-Achse der Parameter postopelOLE aufgetragen ist. Die Koordinatenachsen stehen senkrecht
aufeinander.

[0131] Aus den ausgewahlten Wertetripeln werden dann die bereits angesprochenen Stiitzstellen in dieses dreidi-
mensionale Koordinatensystem eingezeichnet. Im Ausflihrungsbeispiel ist vorgesehen, dass 16 Haupt-Stltzstellen 18
bis 33 eingezeichnet werden.

[0132] Diese Haupt-Stitzstellen 18 bis 33 sind im Ausflihrungsbeispiel so gewahlt, dass sie jeweils Eckpunkte von
rechteckigen Teilflachen darstellen, wenn diese in die x-y-Ebene projiziert werden. Dies ist in der Darstellung geman
Fig. 4 gezeigt.

[0133] Die Haupt-Stitzstellen 18 bis 33 werden dann durch Rand-Verbindungsgeraden verbunden. Diese Rand-
Verbindungsgeraden werden berechnet, wobeidabeijeweils die benachbarten Haupt-Stitzstellen berlicksichtigt werden,
so dass aus zwei benachbarten Haupt-Stitzstellen eine Rand-Verbindungsgerade aufgrund einer linearen Gleichung
berechnet wird. So werden Rand-Verbindungsgeraden 34 bis 57 gebildet. Dadurch entsteht das in Fig. 3 eingezeichnete
im dreidimensionalen Raum uneben geformte Vorhersagenetz 58.

[0134] Aus der nachfolgenden Tabelle 1 sind beispielhafte Werte fiir die Haupt-Stitzstellen 18 bis 33 zu entnehmen.
Ebenso sind dort die Geradengleichungen fiir die Rand-Verbindungsgeraden in eine Koordinatenrichtung eingetragen.
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[0135] Dabei bezeichnet Z die Funktion der Gleichung fiir die Rand-Verbindungsgerade (RV) an der Stelle xi. Z ist
dabei eine Funktion von y, wobei y der Parameter preopACD ist. Der Ubersichtlichkeit dienend ist Z ohne diese Variable
angegeben und in der Gleichung lediglich ACD anstelle von preopACD geschrieben. Beispielhaft sind lediglich die
Gleichungen fiir Geraden angegeben, welche sich in Fig. 4 parallel zur y-Achse erstrecken. Ebenso kdnnten auch die
Gleichungen fiir die Geraden, die sich in Fig. 4 parallel zur x-Achse erstrecken angegeben werden.

[0136] Wie zu erkennen ist, wird das Vorhersagenetz 58 aus einer Mehrzahl von Teilflachen bzw. Teilnetzen aufge-
spannt, wobei ein Teilnetz aus zumindest einer Teilmasche aus jeweils durch vier benachbart zueinander angeordnete
Haupt-Stitzstellen 18 bis 33 und den jeweils diese vier Haupt-Stiitzstellen 18 bis 33 miteinander verbindenden Rand-
Verbindungsgeraden 34 bis 57 begrenzt ist. Wie zu erkennen ist, ist das Vorhersagenetz 58 aus der Mehrzahl von direkt
miteinander zusammenhangenden und an einander angrenzenden Teilflachen bzw. Teilnetzen aufgespannt. Werden
die Teilnetze flachig betrachtet, so weisen sie unterschiedliche Steigungen und Krimmungen in dem dreidimensionalen
Koordinatensystem auf.

[0137] Zum Ausfiihrungsbeispiel sind zumindest einige Flachen von Teilmaschen uneben im Raum ausgebildet, was
sich durch die Lage der zugehérigen Haupt-Stutzstellen ergibt.

[0138] Wie aus der Darstellung in Fig. 4 zu erkennen ist, werden die Haupt-Stitzstellen 18 bis 33 so ausgewahlt, dass
sie bei einer Projektion in die x-y-Ebene ein Rechteck aufspannen. Dazu ist vorgesehen, dass eine Mehrzahl von
Stutzstellen, im Ausfiihrungsbeispiel die Stiitzstellen 18 bis 21, unterschiedliche preopACD-Werte jedoch einen gleichen
preopAL-Wert aufweisen. Entsprechendes gilt fir die Haupt-Stitzstellen 22 bis 25. Diese Haupt-Stitzstellen 22 bis 25
sind an einem unterschiedlichen preopAL-Wert ausgewahlt, weisen jedoch die gleichen preopACD-Werte wie die Haupt-
Stutzstellen 18 bis 21 auf. Analog gilt dies auch fiir die Haupt-Stiitzstellen 26 bis 29 und 30 bis 33, die ebenfalls jeweils
die gleichen preopACD-Werte aufweisen, jedoch an unterschiedlichen preopAL-Werten angeordnet sind.

[0139] Wie darlber hinaus aus der Darstellung in Fig. 4 zu erkennen ist, wird beispielsweise durch die Haupt-Stitz-
stellen 20, 21, 22 und 23 ein erster Quadrant Q1 rechteckférmig aufgespannt, wobei die Haupt-Stltzstellen 20 bis 23
die Eckpunkte dieses Rechtecks darstellen. Dies ist wieder im Hinblick auf die Projektion in die x-y-Ebene zu sehen
(Fig. 4).

[0140] Die Haupt-Stitzstellen 18 bis 33 sind so ausgewahlt, dass die Gréf3en der in die x-y-projizierten Teilnetze des
Vorhersagenetzes 58 in Form der rechteckigen Quadranten Q1 bis Q9 in ihrer FlachengréRe angepasst sind, und zwar
an die jeweils in diesen Wertepaaren vorhandene Anzahl von Werten aus der Datenbasis der anderen Humanaugen.
[0141] Insbesondere ist vorgesehen, dass diese in Fig. 4 in die x-y-Ebene projizierten rechteckigen Quadranten Q1
und Q9 umso kleiner gestaltet sind, je gréRer die Werteanzahl der zugrundegelegten Datenbasis in diesen Flachenbe-
reichen ist. Dadurch wird die Genauigkeit bei der weiteren Vorhersagebestimmung des postoperativen horizontalen
Tiefenlagenwerts und somit eines Werts des Parameters postopelOLE erhéht.

[0142] Wie zu erkennenist, istim Ausflihrungsbeispiel vorgesehen, dass das Vorhersagenetz 58 aus neun Teilnetzen
bzw. Teilmaschen aufgespannt ist und somit insbesondere eine 3x3-Matrix erzeugt ist.

[0143] Die Anzahl der Teilnetze und somit insbesondere auch der in die x-y-projizierten ebenen Rechteckflachen mit
den Quadranten Q1 bis Q9 ist daher lediglich beispielhaft. Es kann auch eine andere Anzahl von derartigen Teilnetzen
vorgesehen sein und auch die Ausgestaltung als 3x3-Matrix ist lediglich beispielhaft.

[0144] Vorzugsweise ist vorgesehen, dass sich die Haupt-Stiitzstellen 18 bis 21 an einem Wert von preopAL = 15,00
mm befinden. Insbesondere ist im Ausflihrungsbeispiel vorgesehen, dass sich die Haupt-Stiitzstellen 22 bis 25 an einem
Wert preopAL = 22,50 mm befinden. Insbesondere befinden sich die Haupt-Stitzstellen 26 bis 29 an einem Wert preopAL
= 25,00 mm. Des Weiteren befinden sich die Haupt-Stiitzstellen 30 bis 33 an einem Wert preopAL = 40,00 mm.
[0145] Im Ausflhrungsbeispiel ist darliiber hinaus vorgesehen, dass sich die Haupt-Stitzstellen 21, 22, 29 und 30 an
einem Wert preopACD = 1,50 mm befinden. Des Weiteren ist insbesondere vorgesehen, dass sich die Haupt-Stltzstellen
20, 23, 28 und 31 an einem Wert preopACD = 2,90 mm befinden. Dariiber hinaus ist vorgesehen, dass sich die Haupt-
Stutzstellen 19, 24, 27 und 32 an einem Wert preopACD = 3,40 mm befinden. Insbesondere ist dartiber hinaus vorge-
sehen, dass sich die Haupt-Stiitzstellen 18, 25, 26 und 33 an einem Wert preopACD = 6,00 mm befinden.

[0146] Aus diesen beispielhaften Werten lassen sich dann auch die Gréf3en der projizierten Rechtecke bezlglich der
Quadranten Q1 bis Q9 berechnen und insbesondere auch die GréRenverhéltnisse relativ zueinander zwischen den
Quadranten Q1 und Q9 bestimmen.

[0147] Da fir jeden der Haupt-Stitzstellen 18 bis 33 auch die z-Werte und somit die Werte des Parameters posto-
pelOLE bekannt sind, kann hier fiir jede der Rand-Verbindungsgeraden 34 bis 57 eine Geradengleichung aufgestellt
werden.

[0148] In der Tabelle 1 sind hierbei beispielhaft die oben genannten Werte der Haupt-Stitzstellen 18 bis 33 fir die
Parameter preopACD, preopAL und als z-Wert die Werte des Parameters postopelOLE eingetragen. Ausgehend davon
lassen sich die in der Tabelle 1 dargestellten linearen Geradengleichungen fiir die Rand-Verbindungsgeraden 34 bis
57 berechnen. In der Tabelle 1 sind der Ubersichtlichkeit dienend lediglich die linearen Gleichungen fiir die Rand-
Verbindungsgeraden 34 bis 36, 41 bis 43, 48 bis 50 und 55 bis 57 dargestellt.
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xl
RV 36

gerade 36 das hochgestellte x1, das die Gerade fiir den konstanten Wert bzw. an der Stelle x1 des Parameters preopAL
bestimmt wurde, wobei dies bei den beiden Haupt-Stitzstellen 20 und 21, zwischen denen sich die Gleichung fir die
Rand-Verbindungsgeraden 36 erstreckt, bei dem Wert x1 = 15 ist. Die der Funktion z tiefgestellte Bezeichnung RV36
bezieht sich hierbei auf die Rand-Verbindungsgeraden 36. Diese erstreckt sich zwischen den Haupt-Stitzstellen 20 und
21, so dass auch eine Nomenklatur HS 21-20 verwendet werden konnte.

[0150] Entsprechende Auslegungund Interpretation ist dann auch fiir die anderen in der Tabelle angegebenen linearen
Gleichungen zu verstehen. Da beispielsweise die lineare Gleichung mit dem hochgestellten Index x2 und den tiefge-
stellten Index RV 43 sowohl eine Gleichung firr eine Rand-Verbindungsgeraden 43 ist, die zum Quadranten Q1 als auch
zum benachbarten und anschlieBenden Quadranten Q2 zugehdrig ist, sind diese Gleichungen in der Tabelle 1 identisch.
[0151] Das Vorhersagenetz 58 kann abhéngig von der Anzahl der ausgewahlten Haupt-Stitzstellen und der darauf
resultierenden Teilmaschenanzahl beliebig feinmaschiger gestaltet werden.

[0152] Ausgehend von dem aufgespannten Vorhersagenetz 58 wird dann im Weiteren gemaR der Darstellung in Fig.
5 eine Berechnung zur préoperativen Vorhersage eines Tiefenlagenwerts flr die Parameter postopelOLE fiir das erste
Auge 1 durchgefihrt.

[0153] Die in Fig. 3 gezeigte Darstellung des Vorhersagenetzes 58 kann unabhéngig von dem ersten Auge erzeugt
werden. Vielmehr wird es insbesondere ausschliellich auf gemessenen und/oder berechneten und/oder geschéatzten
Werten flr die Vielzahl von unterschiedlichen anderen Augen und der damit zugrundegelegten Datenbasis erzeugt.
[0154] Die zwischen den Rand-Verbindungsgeraden gebildeten Flachen der Teilmaschen des Vorhersagenetzes 58
sind aufgrund der unterschiedlichen Orientierungen der jeweils zugrundegelegten Rand-Verbindungsgeraden, welche
im gezeigten Ausfiihrungsbeispiel die jeweiligen Begrenzungen der Teilnetze darstellen, unterschiedlich geneigte und
orientierte Teilflachen im Raum. Dies kann insbesondere dahingehend verstanden werden, dass die jeweiligen Teilnetze
und insbesondere die Rand-Verbindungsgeraden durch entsprechend aufgespannte Teilflachen verbunden werden.
Aufgrund der unterschiedlichen Neigungen der Rand-Verbindungsgeraden istjedoch iblicherweise eine Teilflache eines
Teilnetzes keine Ebene, sondern ebenfalls eine wiederum im dreidimensionalen Raum spezifisch gekrimmte Flache.
[0155] Ausgehend von dem gemaf zu den Fig. 3 und Fig. 4 erlauterten Vorhersagenetz, welches im Ausfiihrungs-
beispieldas Vorhersagenetz 58 ist, kann dannim Weiteren flir das spezifische zu untersuchende Auge 1 eine praoperative
Vorhersage fiir den Tiefenlagenwert und somit einen Wert des Parameters postopelOLE erfolgen.

[0156] Dabei wird gemaR der Darstellung in Fig. 5 zunachst das Wertepaar umfassend den praoperativ gemessenen
Wert preopACD, welcher in der Darstellung gemaf Fig. 5 den Wert yA1 darstellt, und dem praoperativ gemessenen
Wert preopAL des Auges 1, durch den der Wert xA1 gekennzeichnet ist, zugrundegelegt. Abhdngig von diesen beiden
Werten yA1 und xA1 wird dann derjenige Quadrant Q1 bis Q9 ausgewahlt, durch welchen das Wertepaar dieser Para-
meter des Auges 1 umfasst ist. Beispielhaft ist im Ausfiihrungsbeispiel vorgesehen, dass das Wertepaar yA1 und xA1
durch den Quadranten Q1 umfasst ist und somitim Vorhersagenetz 58 eine weitere Berechnung anhand der Teilmasche,
das durch die Haupt-Stitzstellen 20, 21, 22 und 23 an den Eckpunkten begrenzt ist, vorgenommen. Diese Teilmasche
ist durch die Rand-Verbindungsgeraden 36, 37, 38 und 43 begrenzt.

[0157] Ausgehend von diesem Punkt 59 in der x-y-Ebene, der durch das Wertepaar yA1 und xA1 charakterisiert wird,
werden dann im Weiteren Zwischen-Verbindungsgeraden erzeugt.

[0158] Diese sind wieder als lineare Gleichungen gegeben.

[0159] Dazu wird gemafl den nachfolgenden Formeln 1 und 2, die die Verallgemeinerungen der in der vorherigen
Tabelle 1 fiir spezifische Werte und Ausflihrungsbeispiele beispielhaft angegebenen Formeln genannt sind, die Berech-
nung durchgefiihrt.

[0149] Im Hinblick auf die Nomenklatur bedeutet beispielsweise bei der Gleichung Z fur die Rand-Verbindungs-

Z s (¥)= M50 Y Ty (1)

Z;\2143()’): Mooz Y HTp)s (2)

[0160] Die Geradengleichung firr die Rand-Verbindungsgerade 36 ergibt sich dabei durch die Formel 1 und die Ge-
radengleichung fiir die Rand-Verbindungsgerade 43 ergibt sich durch die Formel 2.

[0161] In diesen Formeln bezeichnen die Faktoren m mit ihren tiefgestellten Indizes jeweils die Steigung zwischen
den beiden Haupt-Stiitzstellen 20 und 21 einerseits und den Haupt-Stitzstellen 22 und 23 andererseits. y bezeichnet
dabei den jeweiligen Wert entlang der y-Achse und charakterisiert somit einen Wert fir den Parameter preopACD. Die
Faktoren n mitihrentiefgestellten Indizes charakterisieren dabeijeweils, wie es bei mathematischen Geradengleichungen
Ublich ist, den z-Wert, wenn fiir den Wert y = 0 eingesetzt wird.

[0162] Entsprechend stellen die Formeln 3 und 4 die allgemeinen Geradengleichungen fiir die Rand-Verbindungsge-
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raden 37 und 38 dar.

¥l —

ZRV37 (x)_m21|22x +n21|22 (3)
y2 —

ZRV38('x)_m2O|23'x +n20|23 (4)

[0163] Die Gleichung gemal Formel 3 ist dabei an dem konstanten y-Wert y1 und die Geradengleichung geman
Formel 4 ist an dem konstanten y-Wert y2 bestimmt. y1 stellt dabei denjenigen y-Wert der Haupt-Stutzstellen 21 und
22 dar, wohingegen y2 den y-Wert der Haupt-Stiitzstellen 20 und 23 darstellt.

[0164] Ausgehend von diesen vier Formeln wird dann eine erste Zwischen-Verbindungsgerade (ZV) 60 bestimmit.
Dies erfolgt gemaR der nachfolgenden Formel 5.

Ziw s (YAD) = Z 355 (YAl

Xy — X

Z%\élso(x):

X+n,, (5)

[0165] Beziglich der Steigung dieser Geraden wird dabei eine Differenz zwischen den Werten der Formeln 1 und 2
an der Stelle yA1 bestimmt und dieser Wert zur Ermittlung der Steigung durch die Differenz der Werte x2 und x1 geteilt.
n bezeichnet dabei wieder den z-Wert, wenn in die Formel 5 fir den Wert x = 0 eingesetzt wird.

[0166] Die dann so ermittelte Formel 5 stellt dann die Gleichung flr die erste Zwischen-Verbindungsgerade 60 dar.
Bei der Projektion dieser Zwischen-Verbindungsgeraden 60 in die x-y-Ebene stellt diese eine Parallele zu den entspre-
chend in die x-y-Ebene projizierten Rand-Verbindungsgeraden 37’ und 38’ dar.

[0167] Wird in diese Gleichung gemaf Formel 5 dann der gemessene Wert xA1 des Auges 1 eingesetzt, so erhalt
man den z-Wert dieses Auges 1, der dann auch als praoperativer Vorhersagewert fiir eine postoperative horizontale
Tiefenlage postopelOLE der Intraokularlinse im Auge 1 darstellt.

[0168] Zur Verbesserung der préoperativen Vorhersage kann insbesondere zusétzlich vorgesehen sein, dass eine
zweite Zwischen-Verbindungsgerade 61 bestimmt wird. Diese wird gemafR der nachfolgenden Formel 6 berechnet,
wobei hier wiederum die Steigung, die dann mit y multipliziert wird, analog zur Formel 5 berechnet wird, wobei hier die
Differenz der Werte der Formeln 3 und 4 an dem Wert xA1 berechnet wird und durch die Differenz der Werte y2 - y1
dividiert wird.

) 720 (XA =72, (xAl
Ze(9)= L y)_yRV37( )‘y+nzvs1 (6)
2 1

[0169] Ausgehend von der Formel 6 kann dann dortdurch Einsetzen des Wertes yA1 der z-Wert der zweiten Zwischen-
Verbindungsgrad 61 bestimmt werden.

[0170] Dies ist dahingehend vorteilhaft, da aufgrund der Formgestaltung der dreidimensionalen Teilmasche des Qua-
dranten Q1, die durch die Rand-Verbindungsgeraden 36, 37, 38 und 43 begrenzt ist, sich die beiden Zwischen-Verbin-
dungsgeraden 60 und 61 an der Stelle xA1 und yA1 nicht schneiden, was bedeutet, dass die daraus resultierenden z-
Werte unterschiedlich sind.

[0171] Um nun ein bestmdgliches und prazises Vorhersageergebnis fur den Wert des Parameters postopelOLE zu
erhalten, kann dann abhangig von diesen beiden z-Werten der Zwischen-Verbindungsgeraden 60 und 61 weiterhin
unterschiedlich verfahren werden. So kann beispielsweise vorgesehen sein, dass die Differenz dieser beiden z-Werte
gemittelt wird, wobei insbesondere diese Werte dann voneinander abgezogen werden und der Betrag dieser Differenz
durch zwei geteilt wird. Insbesondere kann dann vorgesehen sein, dass der gemittelte Differenzwert zu dem kleineren
der beiden z-Werte, die sich aus Zwischen-Verbindungsgeraden ergeben, addiert wird. Ebenso kann jedoch auch vor-
gesehen sein, dass dieser gemittelte Differenzwert von dem gréReren der beiden z-Werte, die sich aus den Zwischen-
Verbindungsgeraden ergeben, abgezogen wird.

[0172] Die Vorgehensweise, wie verfahren wird, wenn sich zwei verschiedene z-Werte aus den Zwischen-Verbin-
dungsgeraden ergeben, um dann eine mdglichst prazise Aussage fir die praoperative Vorhersage der postoperativen
horizontalen Tiefenlage der Intraokularlinse im Auge zu treffen, kann dann von vielerlei Gegebenheiten und Parametern
abhangen. So kann dies beispielsweise abhangig von der GréRRe des Differenzwerts erfolgen und/oder abhangig von
den spezifischen Quadranten Q1 bis Q9, in dem sich das Wertepaar xA1, yA1 befindet und/oder abhangig von der
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GroRe und/oder Lage des Quadranten Q1 bis Q9, in dem sich dieses Wertepaar befindet, sein. Die Aussagen bezuglich
des Quadranten gelten natirlich in analoger Weise auch fir die im dreidimensionalen Raum sich befindlichen Teilflachen
beziehungsweise Teilnetze des Vorhersagenetzes 58, die das Wertepaar xA1, yA1 abdecken.

[0173] Diesbezuglich wird dann dieser vorhergesagte z-Wert und somit der Wert der postoperativen horizontalen
Tiefenlage postopelOLE der Intraokularlinse in diesem ersten Auge 1 berechnet. Er wird dann als weiterer Wert, der
wesentlichist, in die Berechnung der Brechkraft der zu implantierenden Intraokularlinse in das erste Auge 1 berticksichtigt.
[0174] Dieebengenannten Erlduterungen basieren aufder Angabe, dass die Intraokularlinse 14 gemag der Darstellung
in Fig. 2 Haptiken 62 und 63 aufweist, die gegenlber der Vertikalen nicht nach vorne oder nach hinten geneigt sind.
Dariber hinaus ist vorgesehen, dass die Intraokularlinse 14 in dem Kapselsack 3 des Auges 1 implantiert werden soll.
[0175] In Fig. 6 ist eine beispielhafte Darstellung eines uneben ausgebildeten Vorhersagenetzes 58 gezeigt, welches
in dem dreidimensionalen Koordinatensystem angeordnet ist. Die unterschiedlichen Neigungen und Kriimmungen sind
zuerkennen. Es kann auch vorgesehen sein, dass das Vorhersagenetz 58, beispielsweise durch Interpolation ausgehend
von den bereitgestellten Rand-Verbindungsgeraden eine vollstdndig zusammenhangende Vorhersageflache bildet. Die-
se kann dann gemaf der Vorhersageflache 62 in Fig. 6 ausgestaltet sein.

[0176] Isteine derartige zusammenhdnge Vorhersageflache 62 erzeugt, so kannauch vorgesehen sein, dass abhangig
von den gemessenen Werten xA1 und yA1 keine weitere Berechnung von Zwischen-Verbindungsgeraden und gege-
benenfalls zu ermittelnden z-Werten der Zwischen-Verbindungsgeraden durchgefiihrt werden muss, sondern dass dann
explizit aus der vorhandenen Vorhersageflache 62 schon ein einziger z-Wert entnommen werden kann. Diesbeziiglich
ist der Rechenaufwand fur die Bestimmung des z-Werts niedriger, nachdem bereits das Vorhersagenetz 58 und daraus
folgend die Vorhersageflache 62 bestimmt wurde. Allerdings ist im Vergleich zur Vorhergehensweise, wie sie zu den
Fig. 3 bis Fig. 5 dargelegt wurde, ein grofRerer vorhergehender Rechenaufwand erforderlich, um iberhaupt die Vorher-
sageflache 62 entsprechend genau und prazise bestimmen und bereitstellen zu kénnen. Insbesondere ist es dabei
vorgesehen, dass eine sehr hohe Anzahl an Haupt-Stiitzstellen bereitgestellt wird, um ein besonders engmaschiges
Vorhersagenetz 58 generieren zu kdnnen, welches dann beispielsweise durch Interpolation eine entsprechende exakt
und uneben geformte Vorhersageflache 62 erméglicht.

[0177] Ausgehend vonden Erlduterungen zur spezifischen Ausgestaltung in Fig. 2 wird dann die so simulativ ermittelte
vorhergesagte Tiefenlage und somit der praoperativ vorhergesagte postoperative horizontale Tiefenlagewert der Intra-
okularlinse im Auge 1 modelliert und daraus dann die Brechkraft und die Form der Intraokularlinse 14 modelliert. Die
dann so auf Basis dieser Modellierungswerte hergestellte Intraokularlinse 14 wird dann in das Auge 1 entsprechend
implantiert. Es kann dann durch Messen des in Fig. 2 eingezeichneten Parameterwerts des Parameters postopACD die
vorhergesagte Lage der Intraokularlinse 14 berprift werden. In Fig. 2 ist beispielhaft der dann bereits implantierte
Zustand der Intraokularlinse 14 in dem Simulationsmodell des Auges 1 eingezeichnet.

[0178] In einer weiteren Ausfiihrung kann vorgesehen sein, dass die Intraokularlinse 14’ gegenlber der Vertikalen
nach vorne gewinkelt und somit geneigte Haptiken 62’ und 63’ aufweist, wie dies in Fig. 7 gezeigt ist. Um auch fur
derartige Konstellationen entsprechend prazise Vorhersagen fiir den postoperativen horizontalen Tiefenlagenwert posto-
pelOLE* ermdglichen zu kdnnen, sind die oben genannten und dargelegten Formeln 5 und 6 zu modifizieren. Insbe-
sondere ist dabei dann eine Formel 7 und gegebenenfalls 8, wie sie nachfolgend dargestellt sind, heranzuziehen.

7228 (x)*=Z24 (x)—-1,39329 +[(Fak, -0,5663)-65,60] (7)

Z8 (y)*¥ =75 (v)—1,39329 +[(Fak, -0,5663)—65,60] (8)

[0179] Indiesersind die unterschiedlichen Gegebenheiten miteiner angewinkelten Haptik der Intraokularlinse und/oder
eine Implantation mit dem Kapselsack des Auges 1 berlicksichtigt.

[0180] Der Z-Faktor Fak; kann ein statischer vorgegebener Wert sein, der abhéngig von der Linsenart und der Lin-
senform IOL sowie der Anbringung an spezifischer Stelle im Auge variiert. Insbesondere kann dieser Wert zwischen
110 und 125 variieren.

[0181] Besonders vorteilhaft ist es, wenn dieser Faktor Fak selbst wiederum eine Funktion ist, die insbesondere von
einem spezifischen Parameter der vorgesehenen Intraokularlinse abhangt, insbesondere von der Brechkraft abhangig
ist. Insbesondere kdnnte hier vorzugsweise eine lineare Funktion zugrunde gelegt werden.

[0182] Beziglich der erlauterten Vorgehensweise zu Fig. 5 kann zunachst auch die Zwischen-Verbindungsgeraden
61 bestimmt werden und fir die z-Wertbestimmung und somit den Wert postopelOLE alleine genligen. Optional kann
dann nachfolgend die Zwischen-Verbindungsgeraden 60 bestimmt werden und das weitere Vorgehen wie in Fig. 5
erlautert erfolgen. Entsprechendes gilt fiir die Formeln 7 und 8.
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Patentanspriiche

1.

Verfahren zur praoperativen Vorhersage einer postoperativen horizontalen Tiefenlage (postopelOLE, postopelO-
LE*) einer Intraokularlinse (14, 14’) in einem Patientenauge (1), bei welchem Werte von Parametern bereitgestellt
werden, wobei die Parameter einen ersten Parameter als Tiefe (preopACD) einer vorderen Augenkammer (7) von
Humanaugen, einen zweiten Parameter als horizontale Lange (preopAL) von Humanaugen und einen dritten Pa-
rameter als postoperative Lage von Intraokularlinsen in Humanaugen umfassen,

dadurch gekennzeichnet, dass

aus diesen Werten spezifische Wertetripel mit jeweils einem Wert der drei genannten Parameter als Haupt-Stutz-
stellen (18 bis 33) ausgewahlt werden und die Haupt-Stitzstellen (18 bis 33) in ein durch die drei Parameter auf-
gespanntes dreidimensionales Koordinatensystem eingetragen werden, wobei Haupt-Stutzstellen (18 bis 33) durch
Rand-Verbindungsgeraden (34 bis 57) verbunden werden und zumindest durch die Lagen der Rand-Verbindungs-
geraden (34 bis 57) ein im dreidimensionalen Koordinatensystem uneben geformtes Vorhersagenetz (58) zur Vor-
hersage der postoperativen horizontale Tiefenlage (postopelOLE, postopelOLE*) der Intraokularlinse (14, 14’) im
Patientenauge (1) erzeugt wird, wobei Parameter des Patientenauges (1) gemessen werden und fiir die Vorhersage
der Tiefenlage bereitgestellt werden und abhangig von den gemessenen Parametern des Patientenauges (1) und
von dem Vorhersagenetz (58) die postoperative horizontale Tiefenlage (postopelOLE, postopelOLE*) bestimmtund
bereitgestellt wird.

Verfahren nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet, dass

die praoperativ vorherzusagende postoperative horizontale Tiefenlage (postopelOLE, postopelOLE*) der Intraoku-
larlinse (14, 14’) im Patientenauge (1) abhangig von zumindest einer zur Erzeugung des Vorhersagenetzes (58)
beitragenden Verbindungsgeraden (34 bis 57, 60, 61) bestimmt wird.

Verfahren nach Anspruch 1 oder 2,

dadurch gekennzeichnet, dass

das Vorhersagenetz (58) aus einer Mehrzahl von Teilmaschen erzeugt wird, und die Haupt-Stutzstellen (18 bis 33)
so gewahlt werden, dass sie jeweils Eckpunkte zumindest einer Teilmasche sind, insbesondere die Haupt-Stitz-
stellen (18 bis 33) so ausgewahlt werden, dass die Teilmaschen bei einer Projektion der sie begrenzenden Rand-
Verbindungsgeraden (34 bis 57) in die Koordinatenebene, welche durch die senkrecht zueinander stehenden Ko-
ordinatenachsen fiir den Parameter der Tiefe (preopACD) der vorderen Augenkammer (7) und den Parameter der
Lange (preopAL) des Humanauges aufgespannt wird, als Rechtecke aufgespannt werden und Quadranten (Q1 bis
Q9) der Gesamtflache bilden, insbesondere die Rechtecke so in das Koordinatensystem eingebracht werden, dass
die Rand-Verbindungsgeraden (34 bis 57) zwischen jeweils zwei Eckpunkten einer Teilmasche bei einer Projektion
der Rand-Verbindungsgeraden (34 bis 57) in die Koordinatenebene, welche durch die senkrecht zueinander ste-
henden Koordinatenachsen fiir den Parameter der Tiefe (preo-pACD) der vorderen Augenkammer (7) und den
Parameter der Lange (preopAL) des Humanauges aufgespannt wird, parallel zu den Koordinatenachsen verlaufen.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Haupt-Stutzstellen (18 bis 33) so ausgewahlt werden, dass die Langen der in eine durch die mit den Parametern
der Tiefe der vorderen Augenkammer und der Léange des Auges charakterisierten Koordinatenachsen aufgespann-
ten Koordinatenebene projizierten Rand-Verbindungsgeraden (34 bis 57) der Quadranten (Q1 bis Q9) in der Koor-
dinatenebene in Richtung der ersten Koordinatenachse (preopACD, peropAL) unterschiedlich erzeugt werden
und/oder die Haupt-Stitzstellen (18 bis 33) so ausgewahlt werden, dass die Lédngen der in eine durch die mit den
Parametern der Tiefe der vorderen Augenkammer und der Lange des Auges charakterisierten Koordinatenachsen
aufgespannten Koordinatenebene projizierten Rand-Verbindungsgeraden (34 bis 57) von zumindest zwei Quadran-
ten (Q1 bis Q9) in der Koordinatenebene in Richtung der zweiten Koordinatenachse (preopACD, preopAL) unter-
schiedlich erzeugt werden.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet, dass

abhangig von dem Wertepaar der Tiefe (preopACD) der vorderen Augenkammer (7) des Patientenauges (1) und
der Lange (preopAL) des Patientenauges (1) diejenige Teilmasche mit dem zugeordneten Quadranten (Q1 bis Q9)
des Vorhersagenetzes (58) ausgewahlt wird, durch welche das Wertepaar in den Koordinatenachsen (preo-pACD,
preopAL) umfasst wird.
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Verfahren nach Anspruch 5,

dadurch gekennzeichnet, dass

fir den Wert der Tiefe (preopACD) der vorderen Augenkammer (7) des Patientenauges (1) eine erste zur Erzeugung
des Vorhersagenetzes (58) beitragende Zwischen-Verbindungsgerade (60, 61) abhangig von den Werten der Rand-
Verbindungsgeraden (34 bis 57) der ausgewahlten Teilmasche an der Stelle des Werts der Tiefe (preopACD) der
vorderen Augenkammer (7) des Patientenauges (1) bestimmt wird und/oder fir den Wert der Lange (preopAL) des
Patientenauges (1) eine zweite zur Erzeugung des Vorhersagenetzes (58) beitragende Zwischen-Verbindungsge-
rade (60, 61) abh&ngig von den Werten der Rand-Verbindungsgeraden (34 bis 57) der ausgewahlten Teilmasche
an der Stelle des Werts der Lange (preopAL) des Patientenauges (1) bestimmt wird.

Verfahren nach Anspruch 6,

dadurch gekennzeichnet, dass

an der Stelle des Wertepaars der Tiefe (preopACD) der vorderen Augenkammer (7) und der Lange (preopAL) des
Patientenauges (1) zumindest ein Vorhersagewert der postoperativen Tiefenlage (postopelOLE, postopelOLE*)
der Intraokularlinse (14, 14’) im Patientenauge (1) aus zumindest einer Zwischen-Verbindungsgeraden (60, 61)
berechnet wird, insbesondere aus beiden Zwischen-Verbindungsgeraden (60, 61) jeweils ein Vorhersagewert be-
rechnet wird und die beiden Vorhersagewerte verglichen werden und abhangig von einer auftretenden Differenz
derVorhersagewerte die weitere Bestimmungsart eines End-Vorhersagewerts der postoperativen Tiefenlage (posto-
pACD, postopelOLE) der Intraokularlinse (14, 14’) im Patientenauge (1) zur préoperativen Vorhersage festgelegt
wird, insbesondere eine Mittelwertbestimmung festgelegt wird.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet, dass

fur die Bestimmung des postoperativen Werts der Tiefenlage (postopelOLE, postopelOLE*) der Intraokularlinse
(14, 14’) im Patientenauge (1) fir eine vorgesehene Intraokularlinse (14, 14’) mit einer gegenuber der Vertikalen
geneigten Haptik (62, 63, 62', 63’) und/oder fiir einen spezifischen vorgesehenen Implantationsort der Intraokular-
linse (14, 14’) im Patientenauge (1) ein erster Korrekturfaktor bertcksichtigt wird, insbesondere ein Korrekturfaktor
beriicksichtigt wird, der abh&ngig von der Linsenform und/oder des Implantationsorts im Patientenauge (1) variabel
bestimmt wird.

Verfahren nach Anspruch 8,
dadurch gekennzeichnet, dass
der Korrekturfaktor (Fak,,,) durch folgenden funktionellen Zusammenhang bestimmt wird:

Fak, =-a +[(Fakz -b)—c] ;

korr
wobei a zwischen 1,3 und 1,43, b zwischen 0,45 und 0,65 und ¢ zwischen 60 und 70, vorzugsweise zwischen 64
und 66 liegt,

insbesondere gilt:

Fak,, =-1,39329+[(Fak, -0,5663)-65,60],

korr

und insbesondere der Faktor FakZ zwischen 110 und 125 liegt und/oder der Faktor FakZ als eine Funktion, insbe-
sondere eine lineare Funktion, abhdngig von einem Parameter der Intraokularlinse (14, 14’), insbesondere deren
Brechkraft, festgelegt wird.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet, dass

die zum Auswahlen der Haupt-Stitzstellen (18 bis 33) bereitgestellten Werte der Tiefen von vorderen Augenkammern
von Humanaugen durch Messen von Humanaugen bestimmt werden und/oder Werte von Ladngen von Humanaugen
durch Messen von Humanaugen bestimmt werden und/oder Werte von postoperativen Tiefenlagen von Intraoku-
larlinsen in Humanaugen gemessen und/oder geschétzt und/oder berechnet werden, insbesondere gemessene
Werte nur bei Haupt-Stitzstellen (18 bis 33) berticksichtigt werden, die mit das Versorgungsnetz (58) umfangsseitig
begrenzenden Rand-Verbindungsgeraden (34 bis 57) verbunden werden.
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Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Haupt-Stitzstellen (18 bis 33) nutzerdefiniert vorgegeben werden.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche,,

dadurch gekennzeichnet, dass

das Vorhersagenetz (58) und/oder die bestimmte und préoperativ vorhergesagte postoperative horizontale Tiefen-
lage (postopelOLE, postopelOLE*) der Intraokularlinse (14, 14’) auf einer Anzeigeeinheit einer Vorrichtung angezeigt
werden, insbesondere die bestimmte und praoperativ vorhergesagte postoperative horizontale Tiefenlage (posto-
pelOLE, postopelOLE*) der Intraokularlinse (14, 14’) auf einer Anzeigeeinheit einer Vorrichtung als Wert und/oder
in einem als Bild dargestellten Auge angezeigt werden.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet, dass

abhéangig von der préoperativ vorhergesagten postoperativen horizontalen Tiefenlage (postopelOLE, postopelOLE*)
der Intraokularlinse (14, 14’) in dem Patientenauge (1) die Intraokularlinse (14, 14’) in ihrer Form und/oder Brechkraft
modelliert wird.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet, dass

ein einmal erzeugtes Vorhersagenetz (58) abhangig von nachtraglich erhaltenen Informationen tber die tatsachliche
positionelle Tiefenlage der Intraokularlinse (14, 14’) im Patientenauge (1) nach deren Implantation korrigiert wird
und insbesondere entsprechende Haupt-Stiitzstellen (18 bis 33), insbesondere automatisch, verédndert werden.

Vorrichtung zur Durchfliihrung eines Verfahrens nach einem der vorhergehenden Anspriiche, welche zumindest ein
Mittel aufweist, um das Vorhersagenetz (58) zu bestimmen, und zumindest ein Mittel umfasst, um den Vorhersa-
gewert zu bestimmen.

Claims

Method for preoperative prediction of a postoperative horizontal depth (postopelOLE, postopel OLE*) of an intraocular
lens (14, 14’) in a patient’s eye (1), in which values of parameters are provided, wherein the parameters include a
first parameter as the depth (preopACD) of an anterior chamber (7) of human eyes, a second parameter as the
horizontal length (preopAL) of human eyes and a third parameter as the postoperative position of intraocular lenses
in human eyes,

characterized in that

specific value triplets with each one value of the three mentioned parameters are selected from these values as
main interpolation nodes (18 to 33) and the main interpolation nodes (18 to 33) are entered into a three-dimensional
coordinate system spanned by the three parameters, wherein main interpolation nodes (18 to 33) are connected
by edge connecting lines (34 to 57), and at least by the positions of the edge connecting lines (34 to 57), a predictive
network (58) unevenly shaped in the three-dimensional coordinate system for predicting the postoperative horizontal
depth (postopelOLE, postopelOLE*) of the intraocular lens (14, 14’) in the patient’s eye (1) is generated, wherein
parameters of the patient’s eye (1) are measured and provided for the prediction of the depth, and depending on
the measured parameters of the patient’s eye (1) and on the predictive network (58), the postoperative horizontal
depth (postopelOLE, postopelOLE*) is determined and provided.

Method according to claim 1,

characterized in that

the postoperative horizontal depth (postopelOLE, postopelOLE*) of the intraocular lens (14, 14’) in the patient’s eye
(1) to be preoperatively predicted is determined depending on at least one connecting line (34 to 57, 60, 61) con-
tributing to the generation of the predictive network (58).

Method according to claim 1 or 2,

characterized in that

the predictive network (58) is generated from a plurality of partial meshes, and the main interpolation nodes (18 to
33) are selected such that they each are vertices of at least one partial mesh, in particular the main interpolation
nodes (18 to 33) are selected such that the partial meshes are spanned as rectangles upon projection of the edge
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connecting lines (34 to 57) bounding them into the coordinate plane, which is spanned by the mutually perpendicular
coordinate axes for the parameter of the depth (preopACD) of the anterior chamber (7) and the parameter of the
length (preopAL) of the human eye, and constitute quadrants (Q1 to Q9) of the overall area, in particular the rectangles
are introduced into the coordinate system such that the edge connecting lines (34 to 57) extend parallel to the
coordinate axes between each two vertices of a partial mesh upon projection of the edge connecting lines (34 to
57) into the coordinate plane, which is spanned by the mutually perpendicular coordinate axes for the parameter of
the depth (preopACD) of the anterior chamber (7) and the parameter of the length (preopAL) of the human eye.

Method according to any one of the preceding claims,

characterized in that

the main interpolation nodes (18 to 33) are selected such that the lengths of the edge connecting lines (34 to 57)
of the quadrants (Q1 to Q9) projected into a coordinate plane spanned by the coordinate axes characterized by
the parameters of the depth of the anterior chamber and the length of the eye are differently generated in the direction
of the first coordinate axis (preopACD, preopAL) in the coordinate plane and/or the main interpolation nodes (18 to
33) are selected such that the lengths of the edge connecting lines (34 to 57) of at least two quadrants (Q1 to Q9)
projected into a coordinate plane spanned by the coordinate axes characterized by the parameters of the depth
of the anterior chamber and the length of the eye are differently generated in the direction of the second coordinate
axis (preopACD, preopAL) in the coordinate plane.

Method according to any one of the preceding claims,

characterized in that

depending on the pair of values of the depth (preopACD) of the anterior chamber (7) of the patient’s eye (1) and
the length (preopAL) of the patient’s eye (1), that partial mesh with the associated quadrant (Q1 to Q9) of the
predictive network (58) is selected, by which the pair of values in the coordinate axes (preopACD, preopAL) is
encompassed.

Method according to claim 5,

characterized in that

for the value of the depth (preopACD) of the anterior chamber (7) of the patient's eye (1), a first intermediate
connecting line (60, 61) contributing to the generation of the predictive network (58) is determined depending on
the values of the edge connecting lines (34 to 57) of the selected partial mesh at the location of the value of the
depth (preopACD) of the anterior chamber (7) of the patient’s eye (1), and/or for the value of the length (preopAL)
of the patient’s eye (1), a second intermediate connecting line (60, 61) contributing to the generation of the predictive
network (58) is determined depending on the values of the edge connecting lines (34 to 57) of the selected partial
mesh at the location of the value of the length (preopAL) of the patient’s eye (1).

Method according to claim 6,

characterized in that

at the location of the pair of values of the depth (preopACD) of the anterior chamber (7) and the length (preopAL)
of the patient’s eye (1), at least one predictive value of the postoperative depth (postopelOLE, postopelOLE*) of
the intraocular lens (14, 14’) in the patient’s eye (1) is calculated from at least one intermediate connecting line (60,
61), in particular each one predictive value is calculated from both intermediate connecting lines (60, 61), and the
two predictive values are compared, and depending on an occurring difference of the predictive values, the further
mode of determination of a final predictive value of the postoperative depth (postopACD, postopelOLE) of the
intraocular lens (14, 14’) in the patient’s eye (1) is determined for preoperative prediction, in particular an average
determination is determined.

Method according to any one of the preceding claims,

characterized in that

for the determination of the postoperative value of the depth (postopelOLE, postopelOLE*) of the intraocular lens
(14, 14’) in the patient’s eye (1) for a provided intraocular lens (14, 14’) with a haptic (62, 63, 62’, 63’) inclined with
respect to the vertical and/or for a specific provided implantation location of the intraocular lens (14, 14’) in the
patient’s eye (1), a first correction factor is taken into account, in particular a correction factor is taken into account,
which is variably determined depending on the lens shape and/or the implantation location in the patient’s eye (1).

Method according to claim 8,

characterized in that
the correction factor (Fak,,,,) is determined by the following functional correlation:
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Fak,,  =—a +[(Fakz -l))—c];

korr

wherein a is between 1.3 and 1.43, b is between 0.45 and 0.65 and c is between 60 and 70, preferably between 64
and 66,
in particular, it applies:

Fak,, =-139329+[(Fak, 0,5663)-65,60],

v korr

and in particular the factor FakZ is between 110 and 125 and/or the factor FakZ is determined as a function, in
particular a linear function, depending on a parameter of the intraocular lens (14, 14’), in particular the refractive
power thereof.

Method according to any one of the preceding claims,

characterized in that

the values of the depths of anterior chambers of human eyes provided for selecting the main interpolation nodes
(18 to 33) are determined by measuring human eyes and/or values of lengths of human eyes are determined by
measuring human eyes and/or values of postoperative depths of intraocular lenses in human eyes are measured
and/or estimated and/or calculated, in particular measured values are only taken into account at main interpolation
nodes (18 to 33), which are connected to edge connecting lines (34 to 57) circumferentially bounding the predictive
network (58).

Method according to any one of the preceding claims,
characterized in that
the main interpolation nodes (18 to 33) are preset in user-defined manner.

Method according to any one of the preceding claims,

characterized in that

the predictive network (58) and/or the determined and preoperatively predicted postoperative horizontal depth (post-
opelOLE, postopelOLE*) of the intraocular lens (14, 14’) is displayed on a display unit of a device, in particular the
determined and preoperatively predicted postoperative horizontal depth (postopelOLE, postopelOLE*) of the in-
traocular lens (14, 14’) is displayed on a display unit of a device as a value and/or in an eye presented as an image.

Method according to any one of the preceding claims,

characterized in that

depending on the preoperatively predicted postoperative horizontal depth (postopelOLE, postopelOLE*) of the
intraocular lens (14, 14’) in the patient’s eye (1), the intraocular lens (14, 14°) is modeled in its shape and/or refractive
power.

Method according to any one of the preceding claims,

characterized in that

a once generated predictive network (58) is corrected depending on subsequently obtained information about the
actual positional depth of the intraocular lens (14, 14’) in the patient’'s eye (1) after implantation thereof and in
particular corresponding main interpolation nodes (18 to 33) are in particular automatically changed.

Device for performing a method according to any one of the preceding claims, which has at least a means in order
to determine the predictive network (58) and includes at least a means to determine the predictive value.

Revendications

Procédé destiné a prévoir avant I'opération une position en profondeur horizontale, postopératoire (postopelOLE,
postopelOLE*) d’'une lentille intraoculaire (14, 14’) dans I'oeil (1) d’'un patient, pour lequel des valeurs de paramétres
sont produites, moyennant quoi les parametres comprennent un premier paramétre comme profondeur (preopACD)
d’'une chambre antérieure (7) d’yeux humains, un deuxiéme parametre comme longueur horizontale (preopAL)
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d’yeux humains et un troisi€me parametre comme position postopératoire de lentilles intraoculaires dans des yeux
humains,

caractérisé en ce que,

apartirde ces valeurs, des valeurs triples spécifiques, avecrespectivement une valeur des trois paramétres nommés,
sont sélectionnées comme points d’appui principaux (18 a 33) et les points d’appui principaux (18 a 33) sont intégrés
dans un systéme de coordonnées en trois dimensions défini par les trois parameétres, moyennant quoi les points
d’appui principaux (18 a 33) sont reliés par des droites de liaison de bords (34 a 57) et un réseau (58) prévisionnel,
formé de maniére non plane dans le systéme de coordonnées en trois dimensions, destiné a prévoir la position en
profondeur horizontale, postopératoire (postopelOLE, postopelOLE*) de la lentille intraoculaire (14, 14’) dans l'oeil
(1) du patient, est généré au moins par les positions des droites de liaison de bords (34 a 57), moyennant quoi les
paramétres de l'oeil (1) du patient sont mesurés et produits pour la prévision de la position en profondeur et la
position en profondeur horizontale, postopératoire (postopelOLE, postopelOLE*) déterminée et produite en fonction
des paramétres mesurés de l'oeil (1) du patient et du réseau prévisionnel (58).

Procédé selon la revendication 1,

caractérisé en ce que

la position en profondeur horizontale, postopératoire, a prévoir avant I'opération (postopelOLE, postopelOLE*) de
la lentille intraoculaire (14, 14’) dans l'oeil (1) du patient est déterminée en fonction d’au moins l'une des droites de
liaison (34 a 57, 60, 61) qui contribue a générer le réseau prévisionnel (58).

Procédé selon la revendication 1 ou 2,

caractérisé en ce que

le réseau prévisionnel (58) est généreé a partir d’'une pluralité de maillages partiels et les points d’appui principaux
(18 a 33) sont sélectionnés de telle sorte qu’ils représentent respectivement des points d’ancrage d’au moins un
maillage partiel, les points d’appui principaux (18 a 33) sont sélectionnés en particulier de telle sorte que les maillages
partiels sont définis, en cas de projection des droites de liaison de bords (34 a 57) qui les délimitent, dans le plan
de coordonnées, qui est défini par les axes des coordonnées disposés verticalement les uns par rapport aux autres
du paramétre de la profondeur (preopACD) de la chambre antérieure (7) de I'oeil et du parametre de la longueur
(preopAL) de I'oeil humain, comme des rectangles et constituent des quadrants (Q1 a Q9) de I'ensemble de la
surface, les rectangles sont intégrés en particulier dans le systéme de coordonnées, de telle sorte que les droites
de liaison de bords (34 a 57) évoluent parallélement aux axes des coordonnées entre respectivement deux points
d’ancrage d’un maillage partiel, en cas de projection des droites de liaison de bords (34 a 57) dans le plan des
coordonnées, qui est défini par les axes des coordonnées, disposés verticalement les uns par rapport aux autres,
du paramétre de la profondeur (preopACD), de la chambre antérieure (7) de 'oeil et du paramétre de la longueur
(preopAL) de l'oeil humain.

Procédé selon I'une des revendications précédentes,

caractérisé en ce que

les points d’appui principaux (18 a 33) sont sélectionnés de telle sorte que les longueurs des droites de liaison de
bords (34 a 57), projetées dans un plan des coordonnées, défini par les axes des coordonnées, caractérisés par
les paramétres de la profondeur de la chambre antérieure de I'ceil et de la longueur de I'oeil, des quadrants (Q1 a
Q9), sont générées differemment dans le plan des coordonnées en direction du premier axe de coordonnées
(preopACD, preopAL) et / ou que les points d’appui principaux (18 a 33) sont sélectionnés de telle sorte que les
longueurs des droites de liaison de bords (34 a 57), projetées dans un plan des coordonnées, défini par les axes
de coordonnées, caractérisés par les parameétres de la profondeur de la chambre antérieure de l'oeil et de la
longueur de l'oeil, sont générées différemment par au moins deux quadrants (Q1 a Q9) dans le plan des coordonnées
en direction du deuxiéme axe des coordonnées (preopACD, preopAL).

Procédé selon I'une des revendications précédentes,

caractérisé en ce que

c’est le maillage partiel avec le quadrant (Q1 a Q9) affecté du réseau prévisionnel (58) qui est sélectionné, en
fonction de la paire de valeurs de la profondeur (preopACD) de la chambre antérieure (7) de I'oeil (1) du patient et
de la longueur (preopAL) de l'oeil (1) du patient, par le biais duquel la paire de valeurs est comprise dans les axes
des coordonnées (preopACD, preopAL).

Procédé selon la revendication 5,

caractérisé en ce que,
pour la valeur de la profondeur (preopACD) de la chambre antérieure (7) de 'oeil (1) du patient, une premiere droite
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de liaison intermédiaire (60, 61), qui contribue a générer le réseau prévisionnel (58), est déterminée en fonction
des valeurs des droites de liaison de bords (34 a 57) du maillage partiel sélectionné, a la place de la valeur de la
profondeur (preopACD) de la chambre antérieure (7) de I'oeil (1) du patient et/ ou que, pour la valeur de la longueur
(preopAL) de l'oeil (1) du patient, une deuxiéme droite de liaison intermédiaire (60, 61), qui contribue a générer le
réseau prévisionnel (58), est déterminée en fonction des valeurs des droites de liaison de bords (34 a 57) du maillage
partiel sélectionné, a la place de la valeur de la longueur (preopAL) de I'oeil (1) du patient.

Procédé selon la revendication 6,

caractérisé en ce que,

ala place de la paire de valeurs de la profondeur (preopACD) de la chambre antérieure (7) de I'oeil et de la longueur
(preopAL) de l'oeil (1) du patient, au moins une valeur prévisionnelle de la position en profondeur postopératoire
(postopelOLE, postopelOLE*) de la lentille intraoculaire (14, 14’) dans I'oeil (1) du patient est calculée a partir d’au
moins une droite de liaison intermédiaire (60, 61), en particulier respectivement une valeur prévisionnelle est calculée
a partir des deux droites de liaison intermédiaires (60, 61) et que les deux valeurs prévisionnelles sont comparées
et l'autre type de détermination d’une valeur prévisionnelle finale de la position en profondeur postopératoire (pos-
topeACD, postopelOLE) de la lentille intraoculaire (14, 14’) dans I'oeil (1) du patient est fixée par rapport a la prévision
préopératoire en fonction d’'une différence constatée des valeurs prévisionnelles, en particulier qu’'une détermination
de la valeur moyenne est effectuée.

Procédeé selon I'une des revendications précédentes,

caractérisé en ce que,

pour la détermination de la valeur postopératoire de la position en profondeur (postopelOLE, postopelOLE*) de la
lentille intraoculaire (14, 14’) dans l'oeil (1) du patient, pour une lentille intraoculaire (14, 14’) prévue, avec une
haptique (62, 63, 62’, 63’) inclinée par rapport a la verticale et / ou pour un site d’'implantation prévu spécifique de
la lentille intraoculaire (14, 14’) dans I'oeil (1) du patient, un premier facteur de correction est pris en compte, qu’en
particulier un facteur de correction est pris en compte, lequel est déterminé de maniére variable en fonction de la
forme de la lentille et / ou du site d’implantation dans I'oeil (1) du patient.

Procédé selon la revendication 8,
caractérisé en ce que
le facteur de correction (fac.,,) est déterminé par la relation fonctionnelle suivante :

faccorr = — a+[(fac,  b)—c],

moyennant quoi a se situe entre 1,3 et 1,43, b entre 0,45 et 0,65 et ¢ entre 60 et 70, de préférence entre 64 et 66,
en particulier la formule :

faccorr = —1,39329+[(fac; " 0,5663)-65,60]

est applicable et en particulier le facteur fac, se situe entre 110 et 125 et / ou le facteur fac, est fixé comme une
fonction, en particulier une fonction linéaire, en fonction d’'un paramétre de la lentille intraoculaire (14, 14’), en
particulier de sa puissance de réfraction.

Procédé selon I'une des revendications précédentes,

caractérisé en ce que

les valeurs des profondeurs, produites pour la sélection des points d’appui principaux (18 a 33), sont déterminées
par des chambres antérieures d’yeux humains par une mesure d’yeux humains et / ou les valeurs de longueurs
d’'yeux humains sont déterminées par une mesure d’yeux humains et / ou les valeurs de positions en profondeur
postopératoires de lentilles intraoculaires dans des yeux humains sont mesurées et/ ou évaluées et / ou calculées,
en particulier les valeurs mesurées ne sont prises en compte que dans le cas de points d’appui principaux (18 a
33), qui sontreliés aux droites de liaison de bords (34 a 57), qui délimitent a la périphérie le réseau d’alimentation (58).

Procédé selon I'une des revendications précédentes,

caractérisé en ce que
les points d’appui principaux (18 a 33) sont spécifiés tels que définis par I'utilisateur.
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Procédé selon I'une des revendications précédentes,

caractérisé en ce que

le réseau prévisionnel (58) et/ ou la position en profondeur horizontale, postopératoire, déterminée et prévue avant
I'opération (postopelOLE, postopelOLE*) de la lentille intraoculaire (14, 14’) sont affichés sur une unité d’affichage
d’un appareil, en particulier la position en profondeur horizontale, postopératoire, déterminée et prévue avant 'opé-
ration (postopelOLE, postopelOLE*) de la lentille intraoculaire (14, 14’) est affichée sur une unité d’affichage d’un
appareil en tant que valeur et/ ou dans un oeil représenté en tant qu’image.

Procédé selon I'une des revendications précédentes,

caractérisé en ce que

la lentille intraoculaire (14, 14’) est fagonnée dans sa forme et / ou sa puissance de réfraction en fonction de la
position en profondeur horizontale, postopératoire, prévue avant 'opération (postopelOLE, postopelOLE*) de la
lentille intraoculaire (14, 14’) dans l'oeil (1) du patient.

Procédé selon I'une des revendications précédentes,

caractérisé en ce

qu’un réseau prévisionnel (58), généré une fois, est corrigé en fonction d’informations regues ultérieurement sur la
situation positionnelle en profondeur réelle de la lentille intraoculaire (14, 14’) dans l'oeil (1) du patient aprés son
implantation et qu2en particulier, les points d’appui principaux (18 a 33) correspondants sont modifiés, en particulier
automatiquement.

Appareil destiné a exécuter un procédé selon I'une des revendications précédentes, lequel présente au moins un

moyen pour déterminer le réseau prévisionnel (58) et comprend au moins un moyen pour déterminer la valeur
prévisionnelle.
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