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Description

Titre de I'invention : Dispositif de guidage pour guider

I’implantation d’une broche de guidage dans une gléne d’une
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omoplate

La présente invention concerne un dispositif de guidage pour guider I’implantation
d’une broche de guidage dans une gléne d’une omoplate pour la pose d’une prothese
d’épaule, et plus particulierement pour la pose d’une embase glénoidienne d’une telle
prothese.

Une embase glénoidienne pour prothése d’épaule comprend de fagon connue
notamment une partie de support configurée pour €tre fixée, au moyen de vis d’ancrage
osseux, sur une gleéne préalablement préparée d’une omoplate, la partie de support
comprenant une face d’appui destinée a venir en appui contre la glene, et une face de
support opposée a la face d’appui et sur laquelle est destinée a étre fixé un insert apte a
coopérer avec une téte humérale ou un implant huméral.

L’implantation d’une telle embase glénoidienne est déterminante pour la bonne res-
tauration de la fonction articulaire de 1’épaule et les perspectives de longévité de la
prothese, et implique une préparation osseuse précise et complexe de la glene de
maniere a réaliser un logement osseux destiné a recevoir I’embase glénoidienne.

La préparation osseuse de la gléne nécessite la planification du positionnement d’une
broche de guidage dans la glene selon un axe d’implantation, 1’implantation de la
broche de guidage selon I’axe d’implantation et la réalisation du logement osseux dans
la gléne, a I’aide notamment d’un ou plusieurs compacteurs guidés par la broche de
guidage.

Afin de planifier le positionnement de la broche de guidage, le chirurgien doit dé-
terminer le point d’entrée de la broche de guidage dans la gléne, un angle d’inclinaison
o de la broche de guidage dans le plan frontal et un angle d’antéversion/rétroversion 3
de la broche de guidage.

Le chirurgien dispose d’un dispositif de guidage, également nommé viseur de glene,
pour ’aider a implanter la broche de guidage dans la glene selon 1’axe d’implantation
prédéterminé. Un tel dispositif de guidage comporte :

- un corps d’appui comportant une surface d’appui osseux définissant un plan
d’appui et destinée a prendre appui contre une glene d’une omoplate, et

- un organe de guidage comportant un canal de guidage qui s’étend selon un axe de
guidage et qui est configuré pour guider une broche de guidage de maniere a permettre
son implantation selon I’axe d’implantation prédéterminé.

Un tel dispositif de guidage permet d’orienter 1’organe de guidage dans plusieurs
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positions d’inclinaison correspondants a différentes combinaisons d’angles o/f3. En
plus de nécessiter une version droite et une version gauche, un tel dispositif de guidage
limite de fait les combinaisons possibles des angle d’inclinaison et
d’antéversion/rétroversion, de telle sorte que le chirurgien ne peut pas disposer de
toutes les combinaisons d’angles dont il peut avoir besoin.

La présente invention vise a remédier a tout ou partie de ces inconvénients.

Le probleme technique a la base de I’invention consiste donc a fournir un dispositif
de guidage qui soit de structure simple et économique, tout en permettant
I’implantation d’une broche de guidage dans toutes les combinaisons d’angles
d’inclinaison et d’antéversion/rétroversion dont un chirurgien pourrait avoir besoin.

A cet effet, la présente invention concerne un dispositif de guidage pour guider une
implantation d’une broche de guidage dans une gléne d’une omoplate pour la pose
d’une prothese d’épaule, comportant :

- un corps d’appui comportant une premiere face pourvue d’une surface d’appui
osseux définissant un plan d’appui et destinée a prendre appui contre une glene d’une
omoplate, et une deuxieme face opposée a la premicre face,

- un organe de réglage monté mobile en rotation par rapport au corps d’appui autour
d’un axe de rotation qui est sensiblement perpendiculaire au plan d’appui,

- un organe de guidage comportant un canal de guidage qui s’étend selon un axe de
guidage et qui est configuré pour guider une broche de guidage de maniere a permettre
I’implantation de la broche de guidage dans la gléne selon un axe d’implantation pré-
déterminé, I’organe de guidage étant configuré pour pivoter, par rapport a I’organe de
réglage, autour d’un axe de pivotement sensiblement perpendiculaire a I’axe de
rotation de maniere a permettre un déplacement de 1’organe de guidage dans un plan de
déplacement, I’organe de réglage et I’organe de guidage étant configurés de telle sorte
qu’un pivotement de 1’organe de guidage autour de 1’axe de pivotement permet de
régler un angle de colatitude entre 1’axe de rotation et I’axe de guidage et de telle sorte
qu’une rotation de I’organe de réglage autour de 1’axe de rotation permet de régler un
angle de longitude entre le plan de déplacement et un axe de référence qui est sen-
siblement perpendiculaire a 1’axe de rotation, et

- des moyens d’immobilisation configurés pour immobiliser 1’organe de réglage par
rapport au corps d’appui et pour immobiliser I’organe de guidage par rapport a
I’organe de réglage.

L’angle d’inclinaison a de la broche de guidage et I’angle d’antéversion/rétroversion
[ de 1a broche de guidage définissent 1’orientation de I’axe d’implantation dans un
repere cartésien, tandis que les angles de colatitude € et de longitude ¢ définissent
I’ orientation de 1’axe d’implantation dans un repere sphérique. Une relation trigono-

métrique a la portée de I’homme du métier permet de calculer aisément un angle de co-
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latitude € et un angle de longitude ¢ a partir d’une combinaison donnée d’un angle
d’inclinaison a et d’un angle d’antéversion/rétroversion f3.

Ainsi, lors de la planification du positionnement de la broche de guidage, le
chirurgien détermine le couple de valeurs pour I’angle d’inclinaison a et 1’angle
d’antéversion/rétroversion {3, et calcule le couple de valeurs correspondantes pour
I’angle de colatitude € et I’angle de longitude ¢ (par exemple a ’aide d’un logiciel ou
d’un abaque de calcul mis a la disposition du chirurgien). Ensuite, afin d’implanter la
broche de guidage selon I’axe d’implantation prédéterminé, le chirurgien entraine en
rotation I’organe de réglage et pivote 1’organe de guidage de maniere a régler 1’angle
de colatitude € et I’angle de longitude ¢, immobilise I’organe de réglage et I’organe de
guidage a I’aide des moyens d’immobilisation, positionne le corps d’appui sur la gléne,
introduit la broche de guidage dans le canal de guidage, et implante alors aisément la
broche de guidage selon I’axe d’implantation prédéterminé par exemple a 1’aide d’un
outil rotatif couplé en rotation a la broche de guidage.

Une telle configuration du dispositif de guidage selon la présente invention, et
notamment le fait que I’orientation de 1’axe d’implantation est définie par I’angle de
colatitude € et I’angle de longitude ¢, permet de positionner la broche de guidage dans
toutes les combinaisons d’angles d’inclinaison et d’antéversion/rétroversion dont un
chirurgien pourrait avoir besoin, et donc d’assurer un positionnement optimal de
I’embase glénoidienne.

Le dispositif de guidage peut en outre présenter une ou plusieurs des caractéristiques
suivantes, prises seules ou en combinaison.

Selon un mode de réalisation de I’invention, I’axe de référence est sécant avec 1’axe
de rotation et est configuré pour passer par un point osseux le plus inférieur de la glene
et par un point osseux le plus supérieur de la glene.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’organe de guidage est configuré pour
étre pivoté par rapport a I’organe de réglage entre une premicre position de pivotement
dans laquelle I’axe de guidage du canal de guidage est sensiblement confondu avec
I’axe de rotation de 1’organe de réglage et une deuxiéme position de pivotement dans
laquelle I’axe de guidage du canal de guidage est incliné par rapport a I’axe de rotation
de I’organe de réglage.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’organe de guidage est configuré pour
étre mobile en rotation par rapport au corps d’appui et a I’organe de réglage autour de
I’axe de rotation de 1’organe de réglage lorsque 1’organe de guidage occupe la premicre
position de pivotement.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’organe de guidage est configuré de
maniere a pouvoir étre pivoté autour de 1’axe de pivotement uniquement lorsque

I’organe de guidage occupe une position angulaire prédéterminée par rapport a
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I’organe de réglage.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le dispositif de guidage comprend en
outre un manche de préhension.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le manche de préhension est solidaire de
I’organe de guidage.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le dispositif de guidage comporte en
outre une patte d’appui antérieur configurée pour prendre appui contre un point osseux
le plus antérieur de la glene, une patte d’appui supérieur configurée pour prendre appui
contre un point osseux le plus supérieur de la gléne et une patte d’appui inférieur
configurée pour prendre appui contre un point osseux le plus inférieur de la glene.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, la patte d’appui antérieur est montée
coulissante par rapport au corps d’appui selon une premiere direction de déplacement
qui est sensiblement perpendiculaire a I’axe de rotation, la patte d’appui supérieur est
montée coulissante par rapport au corps d’appui selon une deuxicme direction de dé-
placement qui est sensiblement perpendiculaire a I’axe de rotation et qui est sen-
siblement perpendiculaire a la premiére direction de déplacement, et la patte d’appui
inférieur est montée coulissante par rapport au corps d’appui selon une troisicme
direction de déplacement qui est sensiblement perpendiculaire a I’axe de rotation et qui
est sensiblement parallele a la premiere direction de déplacement.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, chacune des pattes d’appui antérieur,
supérieur et inférieur est munie de graduations linéaires, chaque graduation linéaire
correspondant a une valeur représentative d’une distance de déploiement de la patte
d’appui correspondante par rapport au corps d’appui.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le dispositif de guidage comporte au
moins un premier organe d’immobilisation configuré pour immobiliser la patte d’appui
antérieur par rapport au corps d’appui, au moins un deuxieéme organe d’immobilisation
configuré pour immobiliser la patte d’appui supérieur par rapport au corps d’appui et
au moins un troisicme organe d’immobilisation configuré pour immobiliser la patte
d’appui inférieur par rapport au corps d’appui. Chacun de I’au moins un premier
organe d’immobilisation, de I’au moins un deuxiéme organe d’immobilisation et de
I’au moins un troisicme organe d’immobilisation peut étre formé par une vis
d’immobilisation.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le dispositif de guidage comporte :

- des graduations angulaires qui sont centrées sur I’axe de rotation et qui sont prévues
sur ’'un du corps d’appui et de I’organe de réglage, chacune des graduations angulaires
correspondant a une valeur de 1’angle de longitude, et

- un repere de lecture qui est associé aux graduations angulaires et qui est prévu sur

I’autre du corps d’appui et de 1’organe de réglage.
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Selon un mode de réalisation de 1’invention, le dispositif de guidage comporte :

- des graduations angulaires additionnelles qui sont centrées sur 1’axe de pivotement
et qui sont prévues sur 1I’organe de réglage, chacune des graduations angulaires addi-
tionnelles correspondant a une valeur de 1’angle de colatitude, et

- un repere de lecture additionnel qui est associ€ aux graduations angulaires addi-
tionnelles et qui est prévu sur I’organe de guidage ou un élément solidaire de 1’organe
de guidage.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le corps d’appui comporte une ouverture
de passage traversante qui débouche respectivement dans les premiere et deuxicme
faces du corps d’appui, I’organe de guidage s’étendant a travers I’ouverture de passage
traversante.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’organe de guidage comporte deux
doigts de butée qui s’étendent radialement par rapport a I’axe de guidage et qui sont
diamétralement opposés, les deux doigts de butée étant configurés pour prendre appui
contre une surface de butée annulaire prévue sur la premiere face du corps d’appui et
entourant 1’ouverture de passage traversante.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, chaque doigt de butée présente une
section transversale de forme circulaire.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, les doigts de butée sont configurés pour
définir ’axe de pivotement.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’organe de réglage est configuré pour
prendre appui contre une surface d’appui annulaire prévue sur la deuxieme face du
corps d’appui et entourant I’ouverture de passage traversante.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, les moyens d’immobilisation
comportent un organe de serrage comportant un taraudage configuré pour coopérer
avec un filetage prévu sur une portion de 1’organe de guidage faisant saillie de 1’organe
de réglage, ’organe de serrage étant déplacable entre une configuration serrée dans
laquelle I’organe de réglage est immobilisé par rapport au corps d’appui et I’organe de
guidage est immobilisé par rapport a I’organe de réglage, et une configuration
desserrée dans laquelle I’organe de réglage est apte a &tre déplacé en rotation autour de
I’axe de rotation et I’organe de guidage est apte a étre pivoté autour de 1’axe de pi-
votement.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, lorsque 1’organe de serrage occupe la
configuration serrée, I’organe de serrage transmet une force d’appui a ’organe de
réglage de maniere a serrer 1I’organe de réglage contre la surface d’appui annulaire et
transmet une force de traction aux doigts de butée de maniere a solliciter les doigts de
butée contre la surface de butée annulaire.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’organe de serrage et les doigts de butée
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sont séparés d’une premicre distance de séparation lorsque 1’organe de serrage est dans
la configuration serrée, et I’organe de serrage et les doigts de butée sont séparés d’une
deuxiéme distance de séparation lorsque 1’organe de serrage est dans la configuration
desserrée, la deuxieme distance de séparation étant supérieure a la premiere distance de
séparation.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le manche de préhension comporte une
portion de montage qui est solidaire de I’organe de guidage et qui est interposée entre
I’organe de réglage et ’organe de serrage. De fagon avantageuse, 1’organe de serrage
est configuré pour transmettre la force d’appui a I’organe de réglage via la portion de
montage.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’organe de réglage comporte un
passage de guidage définissant le plan de déplacement, 1’organe de guidage s’étendant
dans le passage de guidage. De fagon avantageuse, I’organe de guidage comporte une
portion d’extrémité qui est oppos€e au corps d’appui et qui fait saillie de I’organe de
réglage.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le passage de guidage débouche dans
une surface externe de 1’organe de réglage. Le passage de guidage peut par exemple
étre délimité latéralement par deux surfaces de guidages qui sont sensiblement pa-
ralleles entre elles. De fagon avantageuse, les deux surfaces de guidages sont
configurées pour guider I’organe de guidage lors de ses déplacements dans le plan de
déplacement.

De toute fagon I’invention sera bien comprise a I’aide de la description qui suit en
référence aux dessins schématiques annexés représentant, a titre d’exemple non
limitatif, une forme d’exécution de ce dispositif de guidage.

[fig.1] est une vue en perspective de dessus d’un dispositif de guidage selon la
présente invention.

[fig.2] est une vue en perspective de dessous du dispositif de guidage de la figure 1.

[fig.3] est une vue de co6té du dispositif de guidage de la figure 1.

[fig.4] est une vue de dessus du dispositif de guidage de la figure 1.

[fig.5] est une vue en coupe transversale du dispositif de guidage de la figure 1.

[fig.6] est une vue en coupe longitudinale du dispositif de guidage de la figure 1.

[fig.7] est une vue de coté€ du dispositif de guidage de la figure 1 positionné sur une
glene d’une omoplate.

[fig.8] est une vue en perspective de dessus du dispositif de guidage de la figure 1
positionné sur une gléne d’une omoplate.

[fig.9] est une vue en coupe longitudinale du dispositif de guidage de la figure 1 po-
sitionn€ sur une glene d’une omoplate.

[fig.10] est une vue partielle en perspective de dessus du dispositif de guidage de la
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figure 1 dans laquelle le manche de préhension a été retiré.

Les figures 1 a 10 représentent un dispositif de guidage 1, €également nommé viseur
de glene, configuré pour guider I’implantation d’une broche de guidage 2 dans une
glene 3 d’une omoplate 4 selon un axe d’implantation prédéterminé. Une telle brosse
de guidage est destinée a positionner et guider un outil de préparation osseuse, tel
qu’un compacteur, de maniere a préparer la cavité glénoidienne en vue de la fixation
d’une embase glénoidienne d’une prothese d’épaule.

Le dispositif de guidage 1 comporte un corps d’appui 5 qui présente une forme
générale de plaque et qui comporte une premiere face 6 et une deuxieme face 7
opposée a la premiere face 6. La premicre face 6 est plus particulierement pourvue
d’une surface d’appui osseux 8 qui définit un plan d’appui P1 et qui est destinée a
prendre appui contre la glene 3.

Le corps d’appui 5 comporte en outre une ouverture de passage traversante 9 qui
débouche respectivement dans les premiere et deuxieme faces 6, 7 du corps d’appui 5.
L’ouverture de passage traversante 9 peut par exemple présenter une forme glo-
balement circulaire.

Le dispositif de guidage 1 comporte de plus une patte d’appui antérieur 10
configurée pour prendre appui contre un point osseux le plus antérieur de la glene 3,
une patte d’appui supérieur 11 configurée pour prendre appui contre un point osseux le
plus supérieur de la glene 3 et une patte d’appui inférieur 12 configurée pour prendre
appui contre un point osseux le plus inférieur de la gléne 3.

La patte d’appui antérieur 10 est montée coulissante par rapport au corps d’appui 5
selon une premicre direction de déplacement D1, la patte d’appui supérieur 11 est
montée coulissante par rapport au corps d’appui 5 selon une deuxieme direction de dé-
placement D2 qui est perpendiculaire a la premiere direction de déplacement D1, et la
patte d’appui inférieur 12 est montée coulissante par rapport au corps d’appui 5 selon
une troisieme direction de déplacement D3 qui est coplanaire aux premiere et
deuxieme directions de déplacement D1, D2 et qui est parallele a la premiere direction
de déplacement D1.

Selon le mode de réalisation représenté sur les figures, chacune des pattes d’appui
antérieur, supérieur et inférieur 10, 11, 12 comporte une partie de montage rectiligne
10.1, 11.1, 12.1 qui est montée coulissante dans un logement de réception respectif
prévu sur le corps d’appui 5, une partie d’appui osseux 10.2, 11.2, 12.2 et une partie de
liaison coudée 10.3, 11.3, 12.3 reliant la partie de montage rectiligne 10.1, 11.1, 12.1
respective a la partie d’appui osseux 10.2, 11.2, 12.2 respective.

De fagon avantageuse, chacune des pattes d’appui antérieur, supérieur et inférieur 10,
11, 12 est munie de graduations linéaires (non visible sur les figures). Les graduations

lin€aires sont avantageusement prévues sur les parties de montage rectilignes 10.1,
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11.1, 12.1. Chaque graduation lin€aire correspond a une valeur représentative d’une
distance de déploiement de la patte d’appui correspondante par rapport au corps
d’appui 5.

Selon le mode de réalisation représenté sur les figures, le dispositif de guidage 1
comporte deux premiers organes d’immobilisation 13 configurés pour immobiliser la
patte d’appui antérieur 10 par rapport au corps d’appui 5, deux deuxiémes organes
d’immobilisation 14 configurés pour immobiliser la patte d’appui supérieur 11 par
rapport au corps d’appui 5 et deux troisiemes organes d’immobilisation 15 configurés
pour immobiliser la patte d’appui inférieur 12 par rapport au corps d’appui 5. Chacun
des premiers organes d’immobilisation, des deuxiémes organes d’immobilisation et des
troisicmes organes d’immobilisation peut étre formé par une vis d’immobilisation.

La présence des premiers, deuxiemes et troisiemes organes d’immobilisation 13, 14,
15 permet, apres avoir pré-positionner les parties d’appui osseux 10.2, 11.2, 12.2 dans
des positions définies par le chirurgien de maniere a positionner le point d’entrée d’une
broche de guidage 2 dans la glene 3, d’immobiliser les pattes d’appui antérieur,
supérieur et inférieur 10, 11, 12 par rapport au corps d’appui 5.

Le dispositif de guidage 1 comporte €galement un organe de réglage 16 qui est monté
mobile en rotation par rapport au corps d’appui 5 autour d’un axe de rotation A qui est
perpendiculaire au plan d’appui P1. Selon le mode de réalisation représenté sur les
figures, ’organe de réglage 16 est configuré pour prendre appui contre une surface
d’appui annulaire 17 prévue sur la deuxieme face 7 du corps d’appui 5 et entourant
I’ouverture de passage traversante 9.

L’organe de réglage 16 comporte un passage de guidage 18 qui s’étend sur toute la
hauteur de I’organe de réglage 16 et qui définit un plan de déplacement P2. Le passage
de guidage 18 comporte une premiere extrémité 18.1 débouchant en regard de
I’ouverture de passage traversante 9 et une deuxicme extrémité 18.2 située a I’opposé
de la premiere extrémité 18.1. De fagon avantageuse, le passage de guidage 18 (voir la
figure 10) débouche radialement dans une surface externe de I’organe de réglage 16 et
est délimité latéralement par deux surfaces de guidages 19.1, 19.2 qui sont sen-
siblement paralleles entre elles.

Le dispositif de guidage 1 comporte en outre un organe de guidage 21 comportant un
canal de guidage 22 qui s’étend selon un axe de guidage B et qui est configuré pour
guider une broche de guidage 2 de maniere a permettre I’implantation de la broche de
guidage dans la glene selon I’axe d’implantation prédéterminé.

Selon le mode de réalisation représenté sur les figures, ’organe de guidage 21
s’étend dans le passage de guidage 18 délimité par 1’organe de réglage 16 et a travers
I’ouverture de passage traversante 9 prévue sur le corps d’appui 5.

L’organe de guidage 21 comporte deux doigts de butée 23 qui sont diamétralement
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opposés et qui s’étendent radialement par rapport a I’axe de guidage B. Les deux
doigts de butée 23 sont configurés pour prendre appui contre une surface de butée
annulaire 24 prévue sur la premiere face 6 du corps d’appui 5 et entourant I’ouverture
de passage traversante 9. De fagon avantageuse, la surface de butée annulaire 24 est
centrée par rapport a I’axe de rotation A, et chaque doigt de butée 23 présente une
section transversale de forme circulaire.

L’organe de guidage 21 est configuré pour pivoter, par rapport a I’organe de réglage
16, autour d’un axe de pivotement C perpendiculaire a I’axe de rotation A de maniere a
permettre un déplacement de I’organe de guidage 21 dans le plan de déplacement P2
défini par I’organe de réglage 16. L organe de guidage 21 est plus particulierement
apte a étre pivoté entre une premiecre position de pivotement (voir la figure 6) dans
laquelle I’axe de guidage B du canal de guidage 22 est confondu avec I’axe de rotation
A de I’organe de réglage 16 et une deuxieme position de pivotement (voir la figure 7)
dans laquelle I’axe de guidage B du canal de guidage 21 est incliné par rapport a I’axe
de rotation A de I’organe de réglage 16 d’un angle de colatitude €.

Selon le mode de réalisation représenté sur les figures, I’organe de guidage 21 est
configuré pour €tre mobile en rotation par rapport au corps d’appui 5 et a ’organe de
réglage 16 autour de I’axe de rotation A lorsque 1’organe de guidage 21 occupe la
premicre position de pivotement, et I’organe de guidage 21 est configuré de manicre a
pouvoir pivoter autour de 1’axe de pivotement C uniquement lorsque I’organe de
guidage 21 occupe une position angulaire prédéterminée par rapport a I’organe de
réglage 16. De facon avantageuse, les doigts de butée 23 sont configurés pour définir
I’axe de pivotement C, et ils s’étendent perpendiculairement au plan de déplacement
P2 lorsque I’organe de guidage 21 occupe la position angulaire prédéterminée.

L’organe de réglage 16 et I’organe de guidage 21 sont configurés de telle sorte qu’un
pivotement de I’organe de guidage 21 autour de 1’axe de pivotement C permet de
régler I’angle de colatitude € entre 1’axe de rotation A et I’axe de guidage B et de telle
sorte qu’une rotation de 1’organe de réglage 16 autour de I’axe de rotation A permet de
régler un angle de longitude ¢ entre le plan de déplacement P2 et un axe de référence
D qui est sensiblement perpendiculaire a I’axe de rotation A. De fagon avantageuse,
I’axe de référence D est sécant avec I’axe de rotation A et est configuré pour passer par
le point osseux le plus inférieur de la glene 3 et par le point osseux le plus supérieur de
la glene 3.

Le dispositif de guidage 1 comporte en outre :

- des graduations angulaires 25 qui sont centrées sur 1’axe de rotation A et qui sont
prévues sur la deuxieme face 7 du corps d’appui 5, chacune des graduations angulaires
25 correspondant a une valeur de I’angle de longitude @,

- un repere de lecture 26 qui est associé aux graduations angulaires 25 et qui est
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prévu sur la surface externe de I’organe de réglage 16,

- des graduations angulaires additionnelles 27 qui sont centrées sur I’axe de pi-
votement C et qui sont prévues sur la surface externe de I’organe de réglage 16,
chacune des graduations angulaires additionnelles 27 correspondant a une valeur de
I’angle de colatitude @, et

- un repere de lecture additionnel (non visible sur les figures) qui est associé aux gra-
duations angulaires additionnelles 27 et qui est prévu sur 1’organe de guidage 21 ou un
élément solidaire de I’organe de guidage 21.

La présence des graduations angulaires 25 et des graduations angulaires addi-
tionnelles 27 permet de faciliter le réglage de 1’angle de colatitude € et de I’angle de
longitude ¢ par le chirurgien.

Le dispositif de guidage 1 comporte en outre des moyens d’immobilisation
configurés pour immobiliser 1’organe de réglage 16 par rapport au corps d’appui 5 et
pour immobiliser 1’organe de guidage 21 par rapport a I’organe de réglage 16.

Selon le mode de réalisation représenté sur les figures, les moyens d’immobilisation
comportent un organe de serrage 28, tel qu’une molette de serrage, comportant un
taraudage configuré pour coopérer avec un filetage prévu sur une portion d’extrémité
de I’organe de guidage 21 qui fait saillie de la deuxieme face 7 du corps d’appui 5 et
qui est située a I’opposé des deux doigts de butée 23.

L’organe de serrage 16 est déplacable entre une configuration serrée dans laquelle
I’organe de réglage 16 est immobilisé€ par rapport au corps d’appui 5 et I’organe de
guidage 21 est immobilisé par rapport a I’organe de réglage 16, et une configuration
desserrée dans laquelle I’organe de réglage 16 est apte a étre déplacé en rotation autour
de I’axe de rotation A et I’organe de guidage 21 est apte a €tre pivoté autour de I’axe
de pivotement C.

Selon le mode de réalisation représenté sur les figures, lorsque 1’organe de serrage 28
occupe la configuration serrée, I’organe de serrage 28 transmet une force d’appui a
I’organe de réglage 16 de maniere a serrer I’organe de réglage 16 contre la surface
d’appui annulaire 17 et transmet une force de traction aux doigts de butée 23 de
maniere a solliciter les doigts de butée 23 contre la surface de butée annulaire 24. Une
telle configuration de 1’organe de serrage 28 permet d’immobiliser I’organe de réglage
16 et ’organe de guidage 21 a I’aide d’un mé€me organe de serrage, ce qui simplifie
I’ utilisation du dispositif de guidage 1.

Le dispositif de guidage 1 comprend de plus un manche de préhension 29 qui est
solidaire de I’organe de guidage 21, et qui peut donc &étre actionné par le chirurgien
pour réaliser les réglages des angles de longitude et de colatitude.

Selon le mode de réalisation représenté sur les figures, le manche de préhension 29

comporte une portion de montage 31 qui est solidaire de I’organe de guidage 21 et qui
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est interposée entre 1’organe de réglage 16 et I’organe de serrage 28. De fagon
avantageuse, ’organe de serrage 28 est configuré pour transmettre la force d’appui a
I’organe de réglage 16 via la portion de montage 31.

Un exemple de procédé d’implantation d’une embase glénoidienne a 1’aide
notamment d’un dispositif de guidage 1 selon la présente invention va maintenant &tre
décrit.

Un tel procédé d’implantation comprend les €tapes suivantes :

- déterminer le point d’entrée d’une broche de guidage 2 dans la glene 3,

- déterminer le couple de valeurs pour 1’angle d’inclinaison a et I’angle
d’antéversion/rétroversion {3 de la broche de guidage 2,

- calcule le couple de valeurs correspondantes pour 1’angle de colatitude € et 1’angle
de longitude o,

- régler la position angulaire de 1’organe de réglage 16 et la position d’inclinaison de
I’organe de guidage 21 de maniere a régler I’angle de colatitude € et I’angle de
longitude @,

- immobiliser ’organe de réglage 16 et I’organe de guidage 21 en serrant ’organe de
serrage 28,

- régler les positions des pattes d’appui antérieur, supérieur et inférieur 10, 11, 12
afin de régler le point d’entrée de la broche de guidage 2 dans la glene 3,

- positionner le corps d’appui 5 du dispositif de guidage 1 sur la glene 3 de telle sorte
que les pattes d’appui antérieur, supérieur et inférieur 10, 11, 12 prennent respec-
tivement appui contre le point osseux le plus antérieur de la gléne 3, le point osseux le
plus supérieur de la glene 3 et le point osseux le plus inférieur de la glene 3,

- introduire une broche de guidage 2 dans le canal de guidage 22 et implanter la
broche de guidage 2 dans la glene 3 selon I’axe d’implantation prédéterminé,

- retirer le dispositif de guidage 1,

- faire coulisser un compacteur le long de la broche de guidage 2 en direction de la
glene,

- compacter I’os spongieux de la glene 3 a I’aide du compacteur de manicre a former
un logement osseux dans la glene 3,

- retirer la broche de guidage 2,

- ancrer I’embase glénoidienne dans le logement osseux,

- fixer I’embase glénoidienne a I’aide des vis d’ancrage osseux.

Comme il va de soi, I’invention ne se limite pas a la seule forme d’exécution de ce
dispositif de guidage, décrite ci-dessus a titre d’exemple, elle en embrasse au contraire

toutes les variantes de réalisation.
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Revendications

Dispositif de guidage (1) pour guider une implantation d’une broche de
guidage (2) dans une glene (3) d’une omoplate (4) pour la pose d’une
prothese d’épaule, comportant :

- un corps d’appui (5) comportant une premiere face (6) pourvue d’une
surface d’appui osseux (8) définissant un plan d’appui (P1) et destinée a
prendre appui contre une glene d’une omoplate, et une deuxicme face
(7) opposée a la premiere face (6),

- un organe de réglage (16) monté mobile en rotation par rapport au
corps d’appui (5) autour d’un axe de rotation (A) qui est sensiblement
perpendiculaire au plan d’appui (P1),

- un organe de guidage (21) comportant un canal de guidage (22) qui
s’étend selon un axe de guidage (B) et qui est configuré pour guider une
broche de guidage (2) de maniere a permettre une implantation de la
broche de guidage dans la gléne (3) selon un axe d’implantation pré-
déterminé, I’organe de guidage (21) étant configuré pour pivoter, par
rapport a I’organe de réglage (16), autour d’un axe de pivotement (C)
sensiblement perpendiculaire a 1’axe de rotation (A) de manicre a
permettre un déplacement de I’organe de guidage (21) dans un plan de
déplacement (P2), I’organe de réglage (16) et I’organe de guidage (21)
étant configurés de telle sorte qu’un pivotement de 1’organe de guidage
(21) autour de I’axe de pivotement (C) permet de régler un angle de co-
latitude (@) entre I’axe de rotation (A) et ’axe de guidage (B) et de telle
sorte qu’une rotation de I’organe de réglage (16) autour de I’axe de
rotation (A) permet de régler un angle de longitude () entre le plan de
déplacement (P2) et un axe de référence (D) qui est sensiblement per-
pendiculaire a I’axe de rotation (A), et

- des moyens d’immobilisation configurés pour immobiliser I’organe de
réglage (16) par rapport au corps d’appui (5) et pour immobiliser
I’organe de guidage (21) par rapport a I’organe de réglage (16).
Dispositif de guidage (1) selon la revendication 1, dans lequel I’organe
de guidage (21) est configuré pour étre pivoté par rapport a 1’organe de
réglage (16) entre une premicre position de pivotement dans laquelle
I’axe de guidage (B) du canal de guidage (22) est sensiblement
confondu avec I’axe de rotation (A) de 1’organe de réglage (16) et une
deuxieme position de pivotement dans laquelle 1’axe de guidage (B) du

canal de guidage (22) est incliné par rapport a I’axe de rotation (A) de
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I’organe de réglage.

Dispositif de guidage (1) selon la revendication 2, dans lequel I’organe
de guidage (21) est configuré pour étre mobile en rotation par rapport au
corps d’appui (5) et a I’organe de réglage (16) autour de ’axe de
rotation (A) lorsque 1’organe de guidage (21) occupe la premicre
position de pivotement.

Dispositif de guidage (1) selon la revendication 3, dans lequel I’organe
de guidage (21) est configuré de maniere a pouvoir étre pivoté autour de
I’axe de pivotement (C) uniquement lorsque I’organe de guidage (21)
occupe une position angulaire prédéterminée par rapport a 1’organe de
réglage (16).

Dispositif de guidage (1) selon I’une quelconque des revendications 1 a
4, lequel comporte en outre une patte d’appui antérieur (10) configurée
pour prendre appui contre un point osseux le plus antérieur de la gléne,
une patte d’appui supérieur (11) configurée pour prendre appui contre
un point osseux le plus supérieur de la glene et une patte d’appui
inférieur (12) configurée pour prendre appui contre un point osseux le
plus inférieur de la glene.

Dispositif de guidage (1) selon la revendication 5, dans lequel la patte
d’appui antérieur (10) est montée coulissante par rapport au corps
d’appui (5) selon une premiere direction de déplacement (D1) qui est
sensiblement perpendiculaire a 1’axe de rotation (A), la patte d’appui
supérieur (11) est montée coulissante par rapport au corps d’appui (5)
selon une deuxie¢me direction de déplacement (D2) qui est sensiblement
perpendiculaire a 1’axe de rotation (A) et qui est sensiblement perpen-
diculaire a la premicre direction de déplacement (D1), et la patte d’appui
inférieur (12)est montée coulissante par rapport au corps d’appui (5)
selon une troisiecme direction de déplacement (D3) qui est sensiblement
perpendiculaire a 1’axe de rotation (A) et qui est sensiblement parallele a
la premiere direction de déplacement (D3).

Dispositif de guidage (1) selon la revendication 6, dans lequel chacune
des pattes d’appui antérieur, supérieur et inférieur (10, 11, 12) est munie
de graduations linéaires, chaque graduation linéaire correspondant a une
valeur représentative d’une distance de déploiement de la patte d’appui
correspondante par rapport au corps d’appui (5).

Dispositif de guidage (1) selon I’une quelconque des revendications 1 a
7, lequel comporte :

- des graduations angulaires (25) qui sont centrées sur 1’axe de rotation
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(A) et qui sont prévues sur I’un du corps d’appui (5) et de I’organe de
réglage (16), chacune des graduations angulaires (25) correspondant a
une valeur de I’angle de longitude (@), et

- un repere de lecture (26) qui est associé aux graduations angulaires
(25) et qui est prévu sur I’autre du corps d’appui (5) et de ’organe de
réglage (16).

Dispositif de guidage (1) selon I’une quelconque des revendications 1 a
8, lequel comporte :

- des graduations angulaires additionnelles (27) qui sont centrées sur
I’axe de pivotement (C) et qui sont prévues sur I’organe de réglage (16),
chacune des graduations angulaires additionnelles (27) correspondant a
une valeur de 1’angle de colatitude (@), et

- un repere de lecture additionnel qui est associ¢ aux graduations an-
gulaires additionnelles (27) et qui est prévu sur 1’organe de guidage (21)
ou un élément solidaire de I’organe de guidage.

Dispositif de guidage (1) selon I’une quelconque des revendications 1 a
9, dans lequel le corps d’appui (5) comporte une ouverture de passage
traversante (9) qui débouche respectivement dans les premicre et
deuxieme faces (6, 7) du corps d’appui (5), ’organe de guidage (21)
s’étendant a travers 1’ouverture de passage traversante (9).

Dispositif de guidage (1) selon la revendication 10, dans lequel I’organe
de guidage (21) comporte deux doigts de butée (23) qui s’étendent ra-
dialement par rapport a I’axe de guidage (B) et qui sont diamétralement
opposé€s, les deux doigts de butée (23) étant configurés pour prendre
appui contre une surface de butée annulaire (24) prévue sur la premicre
face (6) du corps d’appui (5) et entourant I’ouverture de passage tra-
versante (9).

Dispositif de guidage (1) selon la revendication 11, dans lequel I’organe
de réglage (16) est configuré pour prendre appui contre une surface
d’appui annulaire (17) prévue sur la deuxieme face (7) du corps d’appui
(5) et entourant I’ouverture de passage traversante (9).

Dispositif de guidage (1) selon I’une quelconque des revendications 1 a
12, dans lequel les moyens d’immobilisation comportent un organe de
serrage (28) comportant un taraudage configuré pour coopérer avec un
filetage prévu sur une portion de I’organe de guidage (21) faisant saillie
de ’organe de réglage (16), I’organe de serrage (28) étant déplagable
entre une configuration serrée dans laquelle 1’organe de réglage (16) est

immobilisé par rapport au corps d’appui (5) et I’organe de guidage (21)
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est immobilisé par rapport a 1’organe de réglage (16), et une confi-
guration desserrée dans laquelle I’organe de réglage (16) est apte a €tre
déplacé en rotation autour de I’axe de rotation (A) et I’organe de
guidage (21) est apte a €tre pivoté autour de 1’axe de pivotement (C).
Dispositif de guidage (1) selon les revendications 12 et 13, dans lequel,
lorsque I’organe de serrage (28) occupe la configuration serrée, I’organe
de serrage (28) transmet une force d’appui a I’organe de réglage (16) de
maniere a serrer 1’organe de réglage (16) contre la surface d’appui
annulaire (17) et transmet une force de traction aux doigts de butée (23)
de maniere a solliciter les doigts de butée (23) contre la surface de butée
annulaire (24).

Dispositif de guidage (1) selon I’une quelconque des revendications 1 a
14, lequel comprend en outre un manche de préhension (29).

Dispositif de guidage (1) selon la revendication 15, dans lequel le

manche de préhension (29) est solidaire de 1’organe de guidage (21).
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