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Elément de stabilisation dynamique pour vertébres

L’invention concerne le domaine de la stabilisation dynamique des vertebres.

Linvention concerne plus particuliérement un élément de stabilisation
dynamique de vertébres avoisinantes, destiné a coopérer avec au moins deux

ensembles de connexion rachidienne implantables sur une vertébre.

De maniére générale, les éléments de stabilisation dynamique sont destinés a
réaligner les vertébres les unes par rapport aux autres tout en réduisant les
contraintes sur les facettes articulaires et sur les disques intervertébraux en

autorisant certains mouvements des vertebres.
On connait de P'art antérieur de tels éléments de stabilisation dynamique.

En particulier, on connait de la demande de brevet internationale
WO02004/024011 un élément de liaison dynamique constitué¢, au moins
partiellement, d’un support en matériau polymére et de deux tiges: une
premiére tige sensiblement coaxiale avec le support et une seconde tige
formée de spires entourant la premiére tige, lesdites spires étant au moins

partiellement noyées dans le support.

On connait également de la demande de brevet internationale
WO02005/087121 un élément de liaison souple comportant un cable entoure
au moins en partie par une enveloppe en polymére, ledit cable étant constitué

d’au moins un brin élastique coaxial avec ladite enveloppe.

Destinés a restaurer 'alignement des vertébres, les éléments de stabilisation
sont fixés a celles-ci par lintermédiaire d’ensembles de connexions
implantables. De maniére conventionnelle, les ensembles de connexion
comprennent un moyen d'ancrage osseux agencé pour recevoir I'élément de
stabilisation dynamique. La fixation de I'élément de stabilisation dynamique

sur le moyen d’ancrage est réalisée au moyen d’une piéce complémentaire de

COPIE DE CONFIRMATION
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fermeture. Ainsi, I'élément de stabilisation dynamique est maintenu entre le
moyen d‘ancrage osseux et la piéce de fermeture. L’élément de stabilisation
dynamique est maintenu fixe sur le moyen d’ancrage par serrage de I'élément
de stabilisation dynamique contre le moyen d’ahcrage osseux. Le serrage est
réalisé généralement au moyen d'un écrou lequel est disposé en contact avec
Felement de stabilisation dynamique. Sous l'action du serrage de I'écrou,

I'élément de stabilisation dynamique est pressé contre le moyen d’ancrage.

Afin d'effectuer le serrage de I'écrou sur I'élément de stabilisation dynamique
et ainsi permettre le maintien de ce dernier sur le moyen d’ancrage, il est
usuel de prévoir, entre I'écrou et I'élément de stabilisation dynamique, une
bague de protection rigide. La présence d'une bague de protection entre
I'écrou et I'élément de liaison dynamique évite en effet que celui-ci ne subisse

une deformation plastique du fait de 'opération de serrage.

Cette configuration nécessite cependant d’adapter la longueur de I'élément de
stabilisation, ainsi que de prévoir une position précise des bagues de
protection sur I'élément de stabilisation dynamique suivant la position des
moyens des moyens d’ancrage. Cela conduit alors & des mises en place des
élements de stabilisation dynamique pouvant s’avérer longues et
fastidieuses.élément de stabilisation dynamique élément de stabilisation

dynamique Afin d’éviter que ne se produise une déformation plasti

L'invention vise notamment a pallier I'inconvénient précédemment décrit en
proposant un élément de stabilisation pouvant étre rapidement positionné sur
les moyens d’ancrage tout en garantissant le comportement élastique, ou du

moins le comportement flexible, souhaité entre les moyens d’ancrage.

A cet effet, et selon un premier aspect, I'invention concerne un élément de
stabilisation dynamique pour vertébres, apte a coopérer avec au moins deux
ensembles de connexion implantables, chaque ensemble de connexion
comprenant un moyen d'ancrage osseux agencé pour recevoir I'élément de
stabilisation dynamique et un moyen de serrage de I'élément de stabilisation

dynamique sur ledit moyen d’'ancrage, I'élément de stabilisation dynamique
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comprenant une tige s’étendant selon un axe longitudinal et comportant un
cable pourvu ‘d'une enveloppe en matériau élastique. L'élément de
stabilisation dynamique est remarquable en ce qu’il comprend une gaine de
fixation entourant ladite tige, ladite gaine comportant des zones rigides

espacees les unes des autres.

La présence d’une gaine de fixation rigide permet d’assurer et de maintenir le
serrage de I'élément de stabilisation dynamique sur les moyens d’ancrage tout
en autorisant les mouvements d’extension, de compression ainsi que de
flexion par la présence d’espaces entre les zones rigides de la gaine de

fixation.

La gaine de fixation ainsi formée protége la partie souple de I'élément de
stabilisation en tout point de sa longueur, tout en conservant les propriétés de
flexion, de distraction et/ou de compression dudit élément conférées par la

constitution méme de la tige.

Avantageusement, les zones rigides sont espacées les unes des autres d’'une
distance inférieure a la longueur nominale d’'une zone de contact définie par le

moyen de serrage avec I'élément de stabilisation dynamique.

L’élément pourvu d’une telle gaine présente en outre I'avantage de pouvoir
étre rapidement mis en place sur les moyens d'ancrage fixés sur les
vertebres. En effet, la distance imposée entre les zones rigides fait que le
moyen de serrage est pour 'essentiel en contact avec les zones rigides.
L’élément de stabilisation dynamique ne requiert donc aucun positionnement

précis sur les moyens d’ancrage.

Selon une configuration particuliére, les zones rigides consistent en des
anneaux distincts espacés les uns des autres d'une distance inférieure a la

longueur de la zone de contact.

Selon une autre configuration, la gaine de fixation consiste en une bande

hélicoidale comprenant des spires s’étendant autour de la tige selon un axe
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sensiblement coaxial avec 'axe longitudinal de la tige de liaison, lesdites

spires formant les zones rigides de la gaine de fixation.

Avantageusement, l'élément de stabilisation dynamique comprend des
moyens de maintien de la gaine de fixation sur la tige positionnés entre les

zones rigides de la gaine de fixation.

[l peut étre également prévu, afin d’amortir un mouvement en compression de
lélément de stabilisation dynamique, des anneaux damortissement en
compression, chaque anneau étant intercalé entre deux zones rigides
adjacentes de la gaine de fixation. Fixation selon une configuration
particuliére, les anneaux d’amortissement forment les moyens de maintien de
la gaine de fixation. Par ailleurs, et avantageusement, les anneaux

d’amortissement sont constitués par des renflements radiaux de 'enveloppe.

Ainsi, lors de la réalisation de [l'élément de stabilisation dynamique par
moulage du matériau élastique autour du cable, le matériau élastique destine
a former I'enveloppe se répartit dans les ouvertures formées dans la gaine, a
savoir les espacements formés entre les zones rigides. « Emprisonnée » dans
la matiére constituant I'enveloppe, la gaine de fixation est ainsi fermement
maintenue. Le glissement de la gaine de fixation est donc empéché du fait de

I'extension de la matiére plastique.

Il peut étre également prévu que les zones rigides comprennent une ou
plusieurs lumiéres. La présence de lumiéres vient renforcer la fonction de
maintien des parties « débordantes » de I'enveloppe (extensions). Une telle
configuration est particuliérement avantageuse notamment lorsque la gaine de
fixation est formée par des anneaux distincts. ‘ A

Selon une configuration particuliere de I'élément de stabilisation dynamique,

les zones rigides sont équidistantes les unes des autres.

Afin d’améliorer sa résistance globale, les extrémités libres de I'éiément de

stabilisation dynamique sont pourvues d’un embout rigide. Selon un mode de
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réalisation particulier, les embouts sont fixés, de préférence par soudage ou

emboutissage, aux extrémités du céble.

Selon un deuxiéme aspect, linvention concerne un élément de liaison
comprenant au moins un élément de stabilisation dynamique tel que décrit
précédemment, I'élément de liaison étant prolongé par au moins une tige
rigide. Selon l'application souhaitée, il pourra étre avantageux de prévoir dans
le prolongement de I'une ou les deux extrémités de la tige de 'élément de
stabilisation dynamique prolongée une tige rigide. Il sera ainsi possible
d’assurer, avec un seul et méme élément de liaison, a la fois une liaison

d’ostéosynthése et une liaison dynamique.

Selon un autre aspect, I'invention concerne un systéme de fixation rachidien
comportant au moins deux ensembles de connexion rachidienne implantables,
deux ensembles au moins étant reliés par un élément de stabilisation

dynamique tel que décrit précédemment.

D’autres objets et avantages de linvention apparaitront au cours de la

description qui suit, faite en référence aux dessins annexés, dans lesquels :

- lafigure 1 illustre une vue partielle en perspective d’un systéme de fixation
rachidien comprenant un élément de stabilisation dynamique selon une
premiére configuration de linvention maintenu par deux ensembles de

connexion implantables ;

- la figure 2 est une vue schématique partielle de cété d’'un I'élément de
stabilisation dynamique selon l'invention lequel est au contact de moyens
de serrage d’ensembles de connexion ;

- lafigure 3 illustre une vue en coupe transversale partielle de I'élément de

stabilisation dynamique de la figure 2 selon I'axe llI-l ;

- la figure 4 illustre un élément de stabilisation dynamique selon une

deuxiéme configuration de l'invention ;
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- les figures 5a, 5b, 5c illustrent un élément de liaison hybride comprenant

au moins une partie de stabilisation dynamique ;

- les figures 6a et 6b illustrent respectivement une vue schématique en
perspective d’'un élément de stabilisation dynamique selon une troisieme

configuration de l'invention, avec et sans son enveloppe ;

- la figure 7 illustre une vue d’'un élément de stabilisation dynamique selon

une quatriéme configuration de l'invention, lequel est sans son enveloppe ;

- les figures 8a et 8b illustrent respectivement une vue schématique en
perspective d’'un élément de stabilisation dynamique selon une cinquieme

configuration de l'invention, avec et sans son enveloppe ; et

- la figure 9 illustre une vue d’'un élément de stabilisation dynamique selon
une sixiéme configuration de linvention, lequel est représenté sans son

enveloppe.

En relation avec les figures 1 a 3, il est décrit un élément de stabilisation
dynamique 1 de vertébres avoisinantes. L'élément de stabilisation dynamique
1 est destiné a étre maintenu le long des vertébres au moyen d’au moins deux

ensembles de connexion rachidienne implantables 2.

De maniére classique en soi, un ensemble de connexion 2 comprend un
moyen d’ancrage osseux 3 agencé pour recevoir Félément de stabilisation

dynamique 1 et un moyen de serrage 4 de I'‘élément de stabilisation

Dans le mode de réalisation décrit, le moyen d'ancrage 3 comprend une partie
filetée 30 destinée a I'ancrage dans la vertébre, surmontée par une téte 31 en
forme de U destinée a recevoir 'élément de stabilisation dynamique 1, le fond
du U définissant une zone de réception de I'élément de stabilisation

dynamique 1. L'élément de stabilisation dynamique 1 est maintenu en place
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dans le fond du U de la téte 31 au moyen d’une piéce de fermeture 32. La téte
31 du moyen d’ancrage 3 et la piéce de fermeture 32 sont configurées pour

coopérer mutuellement par encliquetage.

Le moyen de serrage 4 de I'élément de stabilisation dynamique 1 dans la téte
3 consiste en un é&lément formant écrou ou vis de serrage destiné a étre logé
dans une cavité traversante ménagée dans la piéce de fermeture 32. Lorsqu'il
est logé dans la cavité de la piéce de fermeture 32, le moyen de serrage 4
vient en appui contre I'élément de stabilisation dynamique 1, serrant ledit
élément contre le fond du U de la téte 31. Avantageusement, la cavité

présente une forme complémentaire a celle du moyen de serrage 4.

Il est bien entendu évident que la configuration des moyens d’ancrage est
donnée a titre d’exemple et que linvention ne se limite pas a une telle
configuration. En particulier, il peut étre préevu que la téte 31 constitue une
piéce distincte des moyens d’ancrage 3, du type un connecteur en soi

conventionnel dans les systémes de connexion rachidienne.

L’élément de stabilisation dynamique 1 se présente sous la forme d’une tige 5
s'étendant selon un axe longitudinal A, laquelle tige comprend un céble 6
entouré par une enveloppe 7 en matériau élastique. Cette constitution permet
ainsi de conférer la flexibilité nécessaire pour permettre une liaison dynamique
des vertébres entre elles. Avantageusement, le cable est en Titane et

l'enveloppe 7 en polymére, tel que du Polycarbonate Uréthane.

L’'élément de liaison 1 comporte en outre une gaine de fixation 8 comprenant
des zones rigides 9 disposées successivement les unes a la suite des autres.
Ces zones rigides 9 sont espacées les unes des autres a une distance
suffisante pour autoriser notamment un mouvement de flexion de ladite tige 5.

Le comportement de flexibilité de la tige 5 est ainsi préserve.

Dans le mode de réalisation décrit, la gaine de fixation 8 consiste en des
anneaux 10 indépendants et distincts, fixes sur I'enveloppe 7. Il est bien

entendu évident qu'il s’agit d’'un exemple particulier de realisation, la gaine de
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fixation 8 pouvant présenter tout autre agencement permettant la formation de
zones rigides espacées, comme par exemple une gaine en forme hélicoidale

(figure 9).

Comme on I'a vu précédemment, la tige 5 est disposée dans le fond du U de
la tate 31 des moyens d’ancrage 3 puis maintenue « fixée » dans celle-ci par
le moyen de serrage 4, lequel vient en contact par appui sur la tige 5. Le
moyen de serrage 4 définit, avec la tige 5, une zone de contact 11. La zone de

contact 11 est caractérisée par sa longueur nominale.

Afin que la force de serrage des moyens de serrage 4 s’exerce
essentiellement sur les anneaux 10, la distance séparant lesdits anneaux 10
est déterminée de facon a étre inférieure a la longueur nominale de la zone de
contact 11. Ainsi, la tige 5 ne nécessite pas un placement spécifique sur les
ensembles de connexion, le moyen de serrage de chaque ensemble de
connexion exercant une pression principalement sur les anneaux 10 quelque

soit leur position sur la tige 5.

La figure 2 illustre un exemple de configuration d'une felle tige ou, pour
faciliter la compréhension, seuls les moyens de serrage 4 de trois ensembles
de connexion ont été représentés. Dans cet exemple, la tige 5 comprend des
anneaux 10 présentant une longueur de 5 millimeétres. Ces anneaux 10 sont
disposés sur I'enveloppe 7 de la tige 5, a distance réguliere les uns des
autres. Chaque anneau 10 est espacé avec les anneaux adjacents d’'une
distance de 2 millimétres. Les moyens de serrage 4 représentés sont de forme
sensiblement circulaire. La face de contact des moyens de serrage 4 avec
rélément de correction 1 présente avantageusement un diameétre de 5
millimétres. Les moyens de serrage 4, en appui sur la tige 5, forment des
zones de contact 11 présentant une longueur nominale de 5 millimétres, soit
une longueur supérieure a I'écartement fixé entre chacun des anneaux 10. 11
s’ensuit que, quelle que soit la position des moyens de serrage 4 sur la tige 5,
la pression appliquée par les moyens de serrage 4 sur la tige 5 s'exerce sur

les anneaux 10.
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Les anneaux 10, et par extension la gaine de fixation 8, sont maintenus
blogués sur 'enveloppe 7. En effet, lors de la fabrication de I'élément de
stabilisation dynamique 1, la matiére qui forme par la suite I'enveloppe 7
s'écoule dans les espaces formés entre le cable et les anneaux 10. Les
anneaux 10 sont alors maintenus écartés les uns des autres et bloqués par
des renflements 12 radiaux de I'enveloppe 7 formées entre lesdits anneaux

(figure 3).

La présence des renflements 12 de matiére plastique offre un double
avantage. D’'une part, les renflements 12 permettent, comme on vient de le
voir, d’emprisonner les anneaux, évitant leur glissement sur 'enveloppe 7.
D’autre part, les renflements 12, disposées entre les zones rigides de la gaine
de fixation, constituent respectivement des zones d’amortissement du
mouvement en extension, compression et flexion de I'élément de stabilisation

dynamique 1.

Selon une configuration avantageuse, les anneaux 10 comportent des
lumiéres 14 (figure 4). La présence de ces lumieres permet d’améliorer le
maintien des anneaux 10 sur la tige 5. Elles viennent renforcer la fonction de

maintien des renflements 12 de 'enveloppe 7.

La figure 2 illustre 'ensemble des possibilités de positionnement des moyens
de serrage 4 sur la tige 5. Le premier moyen de serrage (situé le plus a
gauche sur la tige) est disposé chevauchant deux anneaux 100, 101 adjacents
de la tige 5. Ce premier moyen de serrage présente donc une surface de
contact recouvrant des portions de deux anneaux voisins 100, 101 et
Fespacement 110 ménagé entre les deux anneaux 100, 101. De part leur
rigidité, la force de serrage s'exerce sur les anneaux 100, 101. Le deuxiéme
moyen de serrage (moyen de serrage central) est entierement en contact avec
un anneau de la tige 5 (anneau 102). La force de serrage exerceée par le
moyen de serrage central s’applique donc sur 'anneau concerné seul. Le
troisitme moyen de serrage (situé le plus a droite) est disposé chevauchant

partiellement 'espacement 120 ménagé entre les anneaux 103, 104 et ledit un
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anneau 104. La encore, du fait de sa rigidité, la force de serrage ne s’exerce

qgue sur 'anneau 104.

Les moyens de serrage 4 ainsi agencés assurent un serrage et un maintien

suffisant de la tige 5 sur les moyens d’ancrage 3.

Par ailleurs, et avantageusement, les extrémités libres 15, 16 de I'élément de
stabilisation dynamique 1 sont pourvues respectivement d’'un embout rigide
17, 18. Selon un mode de réalisation particulier, les embouts 17, 18 sont fixés,

de préférence par soudage ou emboutissage, auxdites extrémités.

Selon une configuration particuliére, un ou plusieurs anneaux sont montés

coulissants sur la tige 5.

Les figures 1 a 4 illustrent un élément de stabilisation dynamique comprenant
une gaine de fixation 7 dont les zones rigides 9 présentent une méme
longueur et sont équidistantes les unes des autres. Il est bien entendu évident
que l'invention ne se limite pas a une telle configuration et qu’il peut étre prévu
des zones rigides présentant des dimensions différentes et/ou les zones
rigides présentant des espacements pouvant différer d’'un anneau a un autre
(non représenté), étant entendu que la distance entre chaque anneau devant

rester inférieure a la longueur nominale de la zone de contact.

Par ailleurs, il peut étre prévu que I'élément de stabilisation dynamique 1 soit
prolongé a 'une au moins de ses extrémités par un élément rigide (figure 5b
et figure 5¢), lui-méme pouvant étre prolongé par un autre élément de
stabilisation dynamique 1’ (figure 5a), de sorte a former un élément de liaison
100 hybride assurant a la fois une liaison d’ostéosynthése et une liaison
dynamique. Plus particuliérement, I'élément de liaison 100 de la figure 5a est
pourvu de deux parties 1, 1' assurant une liaison dynamique reliées par une
partie assurant une liaison d’ostéosynthése 50. L’élément de liaison 100 de la
figure 5b illustre un élément de liaison pourvu de deux parties 50, 50’ assurant
une liaison d'ostéosynthése reliées par une partie assurant une liaison

dynamique 1. Il est bien entendu évident que l'invention ne se limite pas a un
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tel agencement d'éléments, et qu'il pourra étre prévu un élément de liaison
constitué par une succession d’éléments de liaison d'ostéosynthése et

d’éléments dynamiques.

Dans le mode de réalisation précédemment décrit, la gaine de fixation 8 est
formée par des anneaux 10, chacun des anneaux 10 présentant des faces
d’extrémité 20 perpendiculaires a l'axe longitudinal A de la tige 5. Afin
d’améliorer la résistance de I'élément de liaison dynamique 1 a la torsion, il est
avantageux de prévoir des anneaux 10 configurés pour présenter
respectivement des faces d'extrémités 20 inclinées par rapport a l'axe
longitudinal A de la tige 5, les faces d’extrémité 20 de chaque anneau 10 étant
disposées paralléles I'une par rapport a l'autre (figures 6a et 6b).

Sur la figure 6b, les faces d’extrémité 20 sont représentées planes. Il est bien
entendu évident qu'il s’agit d’un exemple particulier de réalisation, les
extrémités de chaque anneau 10 pouvant présenter une surface quelconque,

comme illustré a titre d’exemple sur la figure 7.

Il peut étre également prévu des anneaux 10 en forme hélicoidale (figures 8a
et 8b). Cette configuration de la gaine de fixation 8 permet d’améliorer les
propriétés de compression et d’extension de I'élément de liaison dynamique 1.
Avantageusement, le pas hélicoidal et le nombre de spires des anneaux 10
ainsi configurés seront définis suivant le comportement souhaité de I'élément
de liaison dynamique 1 en réponse a une sollicitation en compression ou en

extension.

L'invention est décrite dans ce qui précéde a titre d’exemple. Il est entendu

“que 'homme du métier est @ méme de réaliser différentes variantes de

Finvention sans pour autant sortir de I'invention.
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REVENDICATIONS

Elément de stabilisation dynamique (1) pour vertébres apte & coopérer
avec au moins deux ensembles de connexion implantables (2), chaque
ensemble de connexion comprenant un moyen d’ancrage (3) dans une
vertebre agencé pour recevoir 'élément de stabilisation dynamique (1) et
un moyen de serrage (4) de I‘élément de stabilisation dynamique (1) sur
ledit moyen d’ancrage (3), I'élément de stabilisation dynamique (1)
comprenant une tige (5) s'étendant selon un axe longitudinal et
comportant un cable (6) pourvu d’une enveloppe (7) en matériau élastique
et étant caractérisé en ce qu'il comprend une gaine de fixation comportant
des zones rigides (9) espacées les unes des autres entourant la tige (5),
et des anneaux d’amortissement d’'un mouvement de I'élément (1), les
anneaux étant constitués par des renflements (12) radiaux de I'enveloppe
(7) disposés respectivement entre des zones rigides (9) adjacentes de la

gaine de fixation.

Elément de stabilisation dynamique (1) selon la revendication 1,
caractérisé en ce que les zones rigides (9) sont espacées les unes des
autres d'une distance inférieure a la longueur nominale d’une zone de
contact (11) définie par le moyen de serrage (4) avec élément de

stabilisation dynamique (1).

Elément de stabilisation dynamique (1) selon la revendication 1 ou la
revendication 2, caractérisé en ce que les zones rigides (9) consistent en

des anneaux (10) distincts.

Elément de stabilisation dynamique (1) selon la revendication 1 ou la
revendication 2, caractérisé en ce que la gaine de fixation consiste en une
bande hélicoidale comprenant des spires s'étendant autour de la tige (5
selon un axe sensiblement coaxial avec I'axe longitudinal de ladite tige,

lesdites spires formant les zones rigides de la gaine de fixation.
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Elément de stabilisation dynamique (1) selon I'une quelconque des
revendications précédentes, caractérisé en ce que les zones rigides (9)
comprennent une ou plusieurs lumiéres (14) pour favoriser la fixation de la

gaine de fixation sur |’envé|oppe .

Elément de stabilisation dynamique (1) selon fune quelconque des
revendications précédentes, caractérisé en ce que les zones rigides (9)

sont équidistantes les unes des autres.

Elément de stabilisation dynamique (1) selon l'une quelconque des
revendications précédentes, caractérisé en ce qu'il comprend des moyens
de maintien de la gaine de fixation sur la tige (5), les moyens de maintien

de la gaine de fixation étant formés par les anneaux d’amortissement.

Elément de stabilisation dynamique (1) selon l'une quelconque des
revendications précédentes, caractérisé en ce quil comprend des
embouts (17, 18) rigides, fixés a chaque extrémité (15, 16) du céble.

Elément de liaison comprenant au moins un élément de stabilisation
dynamique (1) selon l'une quelconque des revendications précédentes,
I'élément de stabilisation dynamique (1) étant prolongé par au moins une

tige rigide.

Systéme de fixation rachidien comportant au moins deux ensembles de
connexion rachidienne implantables (2), les deux ensembles au moins
étant reliés par un élément de stabilisation dynamique (1) selon l'une

quelconque des revendications 1 a 10.
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