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ES 2 288 868 T3 2

DESCRIPCIÓN

Dispositivo para unir componentes de herramien-
tas quirúrgicas espaciadoras o perforadoras.

La invención se refiere a un dispositivo para unir
coaxialmente herramientas espaciadoras o perforado-
ras quirúrgicas con un árbol, de acuerdo con el con-
cepto principal de la reivindicación 1.

En diferentes instrumentos empleados en cirugía
es necesaria una transición del momento de giro y de
la fuerza entre dos componentes del instrumento. La
transición del momento de giro sirve, por ejemplo, pa-
ra el impulso rotativo de una herramienta quirúrgica,
mientras la transición de la fuerza tiene lugar en la
dirección axial. Ventajosas para la transición del mo-
mento de giro y de la fuerza son las uniones positi-
vas entre ambas partes. Tales uniones aparecen por
ejemplo en el acoplamiento de un árbol de perfora-
ción flexible con el mandril portabrocas para perforar
espacios de la médula en los huesos.

Un dispositivo de ese tipo con uniones positivas
para la transición del momento de giro y de la fuerza
axial entre un medio de impulso y un árbol flexible así
como entre el árbol flexible y una herramienta espa-
ciadora se da a conocer en la US 5.720.749 RUPP. En
una forma de realización, antes de acoplar la herra-
mienta espaciadora y el árbol flexible mediante defor-
mación plástica se forman levas en la sección perfora-
da en un cuerpo hueco de la herramienta espaciadora,
que sirve para acoger axialmente al árbol flexible. Fi-
nalmente, el árbol flexible es presionado en la direc-
ción axial en esa sección perforada provista de levas,
mediante lo cual el árbol es deformado radialmente
por las levas y con ello unido positivamente de mane-
ra tangencial y axial al cuerpo hueco por medio de un
ajuste a presión. Una desventaja de esta unión cono-
cida es que al presionar el árbol flexible en el orificio
provisto de levas del cuerpo hueco, el árbol flexible
es deformado considerablemente por las levas y con
ello, a pesar del centrado cónico axial en el extremo
delantero no se garantiza una unión coaxial concén-
trica respectiva.

En este sentido la invención servirá de ayuda. La
invención tiene el objeto de crear una unión positiva
para la transición del momento de giro y de la fuer-
za axial, en la que la combinación del árbol flexible
con el cuerpo hueco por medio de un ajuste deslizan-
te tiene lugar de manera absolutamente concéntrica
y coaxial,y se produce una unión positiva rotativa y
axial.

La invención logra este objeto con un dispositivo
para la unión coaxial de herramientas espaciadoras o
perforadoras quirúrgicas con un árbol, que presenta
las características de la reivindicación 1.

El dispositivo de acuerdo con la invención para la
unión coaxial de herramientas espaciadoras o perfora-
doras quirúrgicas con un árbol comprende un árbol y
un cuerpo hueco con una cavidad coaxial con respecto
al eje central, donde el árbol con su extremo delante-
ro es introducido de manera coaxial desde el primer
extremo en la cavidad y el cuerpo hueco con su se-
gundo cuerpo puede ser unido a un componente del
instrumento, por ejemplo una pieza de acoplamiento
o un mandril portabrocas para perforar el espacio de
la médula. Además la pared del cuerpo hueco presen-
ta al menos una incrustación deformada plásticamente
con una elevación en la cavidad. Para ello la deforma-
ción en el árbol provocada por al menos una elevación

puede ser una deformación plástica y/o elástica.
En la forma de realización preferida del dispositi-

vo de acuerdo con la invención, el árbol es colocado
cilíndricamente en el extremo delantero coaxial con
respecto al eje central y presenta un diámetro d. La ca-
vidad también es creada cilíndricamente coaxial con
respecto al eje central y presenta un diámetro D, don-
de los diámetros d y D deben ser establecidos de for-
ma que entre el árbol y el cuerpo hueco se cree un
ajuste deslizante. Mediante el ajuste deslizante se po-
sibilita una unión coaxial exacta entre el árbol y el
cuerpo hueco, que no se afectará al aplicar las fuer-
zas de presión al producir las incrustaciones plásticas
en el cuerpo hueco luego de insertar el árbol. De esa
forma se produce una unión positiva segura, axial y
tangencial entre el árbol y el cuerpo hueco, que ga-
rantiza una rotación concéntrica de los componentes
del instrumento.

En otra forma de realización del dispositivo de
acuerdo con la invención, la cavidad presenta una su-
perficie axial de tope para el árbol formada en una
profundidad T medida desde el primer extremo. Me-
diante esa superficie de tope se produce además de la
unión positiva axial y tangencial entre el árbol y el
cuerpo hueco por medio de la incrustación una pro-
tección para recibir grandes fuerzas de presión axial
sobre el dispositivo.

Preferentemente el grosor de la pared del cuerpo
hueco oscila entre 0,1 mm y 1,0 mm mientras las ele-
vaciones sobresalen preferentemente entre 0,05 mm y
0,7 mm de la pared.

Otras realizaciones ventajosas de la invención
aparecen caracterizadas en las reivindicaciones de-
pendientes.

Las ventajas logradas mediante la invención se
aprecian esencialmente en que gracias al dispositivo
de acuerdo con la invención se produce una unión fir-
me entre el árbol y el cuerpo hueco con el componen-
te del instrumento, por ejemplo una pieza de acopla-
miento o un mandril portabrocas para el espacio de
la médula. Los componentes del dispositivo de acuer-
do con la invención son fáciles de fabricar y la unión
entre el árbol y el cuerpo hueco, que se produce me-
diante la deformación plástica de la pared luego de la
introducción del árbol en la pared, tiene lugar con los
medios más sencillos. Además son posibles menores
diámetros del árbol así como un desplazamiento hacia
la izquierda/derecha de la máquina propulsora.

La invención y las mejoras de la invención serán
explicadas más detalladamente a continuación a partir
de las representaciones parcialmente esquemáticas de
varios ejemplos de realización.

Las mismas muestran:
La Figura 1, una representación en perspectiva de

una forma de realización del dispositivo de acuerdo
con la invención unido a una herramienta espaciadora
quirúrgica;

La Figura 2, una sección del árbol y del cuerpo
hueco de la forma de realización del dispositivo de
acuerdo con la invención representada en la Figura 1;
y

La Figura 3, una representación en perspectiva de
una forma de realización del dispositivo de acuerdo
con la invención.

En las Figuras 1 y 2 se representa una forma de
realización del dispositivo de acuerdo con la inven-
ción, que comprende un cuerpo hueco 5 unido firme-
mente a un mandril portabrocas 13 quirúrgico. El ár-
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ES 2 288 868 T3 4

bol cilíndrico 1 acoplado al mecanismo impulsor (no
mostrado) se introduce coaxialmente con respecto al
eje central 2 en la cavidad cilíndrica 4 del cuerpo hue-
co 5, donde el diámetro exterior del árbol 1 y el diá-
metro interior de la cavidad 4 forman un ajuste desli-
zante, de forma que el árbol 1 y el cuerpo hueco 5 sean
colocados de manera concéntrica y exacta, y el árbol
1 pueda ser introducido sin esfuerzo en la cavidad 4.
En una profundidad de la cavidad 4, transversal al eje
central 2, se coloca una superficie de tope axial 9, la
cual puede coincidir por ejemplo con una superficie
frontal del mandril portabrocas 13. El cuerpo hueco 5
se coloca cilíndricamente de manera concéntrica con
respecto al eje central 2 y comprende en el lado del
árbol un primer extremo 6, en el lado del mandril por-
tabrocas, un segundo extremo 7, una pared 8 y una
cavidad 4 coaxial con respecto al eje central 2. Luego
que el árbol 1 con su extremo delantero 3 del lado del
mandril portabrocas sea introducido coaxialmente en
la cavidad 4 desde el primer extremo 6 del lado del
árbol del cuerpo hueco, la pared 8 del cuerpo hueco 5
es deformada plásticamente por medio de una herra-

mienta troqueladora (no mostrada) de manera tal que
se crean cuatro incrustaciones 10, cada una de las cua-
les muestra una elevación 11 en la cavidad 4. Median-
te las elevaciones 11 se deforma el volumen del árbol
1 en correspondencia con las elevaciones 11, de ma-
nera tal que se produzca una fijación positiva coaxial
al eje central 2, con respecto a la rotación alrededor
del eje central 2 y con respecto al desplazamiento en-
tre el árbol 1 y el cuerpo hueco 5. En la forma de rea-
lización del dispositivo de acuerdo con la invención
mostrada en la presente solicitud, el cuerpo hueco 5 y
el mandril portabrocas 13 son una sola pieza.

La forma de realización del dispositivo de acuerdo
con la invención representada en la Figura 3 se dife-
rencia de la forma de realización descrita en la Figu-
ra 1 sólo en que el cuerpo hueco 5 está unido en su
segundo extremo 7 separado axialmente del árbol 1
a una pieza de acoplamiento 12, donde la pieza de
acoplamiento 12 sirve para la unión soluble con una
herramienta espaciadora o perforadora quirúrgica (no
mostrada).
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REIVINDICACIONES

1. Un dispositivo para unir coaxialmente herra-
mientas espaciadoras y perforadoras quirúrgicas con
un árbol (1), que comprende

A) un árbol (1) con un eje central (2) y un ex-
tremo delantero (3);

B) un cuerpo hueco (5) con un primer extre-
mo (6), un segundo extremo (7), una pa-
red (8), y una cavidad (4) que se extiende
coaxial al eje central (2), donde el árbol
(1) con su extremo delantero (3) se intro-
duce coaxialmente en la cavidad (4) desde
el primer extremo (6), y el cuerpo hueco
(5) con su segundo extremo (7) puede es-
tar o está unido a una herramienta o pieza
de acoplamiento;

C) la pared (8) está provista al menos de una
incrustación plásticamente deformada (10)
que tiene una elevación (11) en la cavidad
(4) y el árbol (1) es deformado elástica-
mente por la al menos una elevación (11);
y

D) la incrustación (10) garantiza una unión
positiva tangencialmente firme entre el ár-
bol (1) y el cuerpo hueco (5),

caracterizado porque la incrustación (10) tam-
bién garantiza una unión positiva axialmente firme en-
tre el árbol (1) y el cuerpo hueco (5).

2. Un dispositivo de acuerdo con la reivindicación
1, caracterizado porque en su extremo delantero (3),

el árbol (1) tiene forma cilíndrica circular que se ex-
tiende coaxialmente con respecto al eje central (2) y
tiene un diámetro d, y porque la cavidad (4) tiene for-
ma cilíndrica circular que se extiende coaxialmente
con respecto al eje central (2) y tiene un diámetro D, y
porque los diámetros d y D son establecidos de mane-
ra tal que se forme un ajuste deslizante entre el árbol
(1) y la cavidad (4).

3. Un dispositivo de acuerdo con la reivindicación
1 ó 2, caracterizado porque el árbol (1) es deformado
elástica y plásticamente por la al menos una elevación
(11).

4. Un dispositivo de acuerdo con la reivindica-
ción 1 ó 2, caracterizado porque el árbol (1) es de-
formado plásticamente por la al menos una elevación
(11).

5. Un dispositivo de acuerdo con una de las reivin-
dicaciones 1 a la 4, caracterizado porque la cavidad
(4) tiene una superficie axial de tope (9) para el árbol
(1) formada en una profundidad T desde el extremo
delantero (6).

6. Un dispositivo de acuerdo con una de las reivin-
dicaciones 1 a la 5, caracterizado porque el grosor
de la pared del cuerpo hueco (5) oscila entre 0,1 mm
y 1,0 mm.

7. Un dispositivo de acuerdo con una de las reivin-
dicaciones 1 a la 6, caracterizado porque al menos
una elevación (11) sobresale entre 0,05 mm y 0,7 mm
de la pared (8) en la dirección del eje central (2).

8. Un dispositivo de acuerdo con una de las reivin-
dicaciones 1 a la 7, caracterizado porque el cuerpo
hueco (5) se forma en una pieza única con una herra-
mienta quirúrgica espaciadora o perforadora.
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