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69 Réducteur de fracture.

Ce réducteur permet de décomposer et de mesurer
précisément chaque déplacement effectué. |l compor-
te principalement:
— trois barres télescopiques (10, 20, 30), disposées res-
pectivement selon les axes x, y et z d'un systéme ortho-
normé et reliées l'une & 'autre par des piéces de jonction
(40 et 50) qui sont mobiles par rapport aux barres té-
lescopiques,
— un bras coudé 60, dont les extrémités sont constituées
par deux plateaux pivotants (70 et 80) disposés dans des
plans perpendiculaires, ces plateaux permettant la rotation
autour des axes y et z, et
— un secteur circulaire réglable constitué par un arceau
(90) et un chariot mobile destinés & effectuer les rotations
autour de l'axe x.
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Description

La présente invention est du domaine de la trau-
matologie et concerne plus particulierement un ap-
pareil utilisé dans la technique de fixation externe
des os fracturés.

On connait de nombreux fixateurs externes reliés
aux fragments osseux par des séries de fiches
insérées dans chacun des fragments osseux. Le
probléme de mise en place de ce type de fixateur
est de pouvoir remettre les fragments osseux dans
la position d'crigine exacte. On a donc déja propo-
sé des fixateurs permettant d'orienter les fiches, et
par conséquent les fragments osseux. Par exemple
dans le brevet européen EP-0 177 271 on décrit un
fixateur comportant deux supports de fiches osseu-
ses séparés par une barre télescopique, chaque
support pouvant &tre pivoté selon trois axes ortho-
normaux.

Par le brevet européen No 0541651 de la dé-
posante on connait un réducteur disposé entre
deux pinces de serrage des fiches insérées dans
chacun des fragments osseux, ce réducteur com-
portant un secteur circulaire réglable muni a chaque
extrémité de moyens de rotation et de déplacement
axial de l'une desdites pinces de serrage. |l permet
ainsi un deplacement micrométrique des fragments
osseux selon tous les degrés de liberté, au moyen
de déplacements axiaux et de rotations angulaires.
On peut ainsi réaliser les manipulations indépen-
damment l'une de l'autre, de maniére a ne pas
compromettre un résultat de réduction déja atteint.

La conception de ces appareils présente toutefois
un defaut majeur, car il est difficile pour le praticien
de se représenter le mouvement qu'il va effectuer
avec l'une des nombreuses vis ou manettes de ré-
glage. En cherchant & améliorer le positionnement
relatif des fragments osseux, on prend le risque de
dérégler les résultats déja obtenus, et ceci méme
avec des mécanismes complexes.

La présente invention a pour but de palier cet in-
convénient en proposant un réducteur de fracture
permettant de visualiser précisément le déplace-
ment engendré en actionnant I'un des éléments de
réglage. Elle a pour objet un réducteur comportant
un secteur circulaire réglable, des moyens de dé-
placements linéaires et des moyens de rotations
angulaires, le secteur circulaire étant divisé en deux
parties arquées glissant l'une par rapport a l'autre,
chacune des parties arquées étant indirectement
solidaire de fiches insérées dans chacun des frag-
ments osseux fracturés. Il est caractérisé par un
bras coudé dont les extrémités comportent deux
plateaux pivotants, I'un des plateau coopérant avec
lesdits moyens de déplacements lingaires, l'autre
plateau coopérant avec ledit secteur réglable. Ce
réducteur permet donc de réaliser des mouvements
de translations physiquement distincts des mouve-
ments de rotation.

De préférence, un tel manipulateur sera utilisé au
cours de la réduction de la fracture et permettra de
positionner un fixateur externe, avant d'étre retiré.
On peut également laisser le manipulateur en pla-
ce, plus spécialement si l'on envisage de procéder
ultérieurement a d'autres manipulations.
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Lors de la mise en place de ce réducteur, on le
met dans une position telle que le bras coudé se
trouve dans un plan perpendiculaire a l'os fracturé,
l'axe du secteur circulaire étant sur le site de la
fracture, les moyens de déplacement linéaire étant
situés d'un coté de ce plan tandis que les moyens
de rotation sont disposés de l'autre, de méme que
les fragments osseux sont répartis de part et
d'autre de ce plan.

Le dessin annexé représente, a titre d'exemple
non limitatif, une forme d'exécution de I'objet de I'in-
vention.

La fig. 1 est une vue en perspective d'un mani-
pulateur selon linvention.

La fig. 2 est un schéma de principe du manipula-
teur de la fig. 1, représentant son positionnement
par rapport a un os dont les fragments sont mainte-
nus par des fiches osseuses.

La fig. 3 est une vue de dessous de la plaque de
rotation horizontale du manipulateur de la fig. 1,
avec coupe longitudinale des composants se trou-
vant dans la moitie supérieure du dessin.

La fig. 4 est une vue de face du double secteur
arqué du manipulateur de la fig. 1.

La fig. 5 est une coupe longitudinale des compo-
sants du double secteur, selon la ligne brisée V-V
de la fig. 4.

La fig. 6 est une coupe transversale selon la li-
gne VI=VI a la fig. 4.

L'appareil représenté a la fig. 1 comporte trois
barres télescopiques 10, 20, 30, disposées respecti-
vement selon les axes x, y et z d'un systéme ortho-
normé. Ces barres télescopiques sont reliées l'une
a l'autre par des pieces de jonction 40 et 50 qui
sont mobiles par rapport aux barres télescopigues,
pour permettre un réglage grossier du positionne-
ment de I'ensemble par rapport au membre fractu-
1€, pour que le patient ne soit pas géné.

Une extrémité de la barre 10 est reliée aux com-
posants du manipulateur permettant d'effectuer les
rotations. A cet effet, la manipulateur comporte un
bras coudé 60, dont les extrémités sont constituées
par deux plateaux pivotants 70 et 80 disposés dans
des plans perpendiculaires, ces plateaux permettant
la rotation autour des axes y et z. Dans l'exemple
representé au dessin, le plateau 70 est reli¢ & la
barre télescopique 10 et le plateau 80 est relié & un
arceau 80 destine a effectuer les rotations autour
de l'axe x.

Les différents mouvements décrits ci-dessus sont
detailles dans le schéma de la fig. 2 ol les fleches
Tx, Ty et Tz représentent respectivement les mou-
vements de translation selon les axes x, y et z tan-
dis que les fleches Rx, Ry et Rz représentent les
possibilités de rotation autour de ces axes.

On a également représenté a la fig. 2 deux frag-
ments 1 et 2 d'un os long, les séries de fiches os-
seuses 3 et 4 insérées dans les fragments 1 et 2 et
maintenues dans des étaux 5 et 6, symbolisés
dans ce schéma par des sphéres qui sont solidai-
res respectivement du chariot mobile de Farceau 90
et d'une extrémité de la barre d'attache 20.

Il est & noter a cette fig. 2 que le manipulateur



3 CH 692 130 A5 4

est disposé de telle sorte que le fragment osseux 2
est sensiblement sur l'axe x, son extrémité fractu-
rée étant positionnée au point d'origine du systeme
de coordonnées orthonormées x, y et z. On notera
encore dans ce schéma que les barres transversa-
les sont & gauche du plan (y, z), tandis que tous
les composants permettant d'effectuer les rotations
sont disposés a droite de celui-ci, de méme que les
fragments osseux sont répartis de part et d'autre du
plan (y, z).

En revenant & la fig. 1 on note que les barres té-
lescopiques 10, 20 et 30 comportent chacune un
tube intérieur 11, 21, 31 et un tube extérieur 12,
22, 32. Dans la variante représentée au dessin, ces
tubes sont de section sensiblement triangulaire,
pour éviter toute rotation des composants ['un par
rapport & l'autre. Les tubes intérieurs 11, 21, 31
comportent une échelle millimétrique 13, 23, 33 re-
présentant des déplacements de quelques centime-
tres de part et d'autre d'un point zéro. Les tubes
extérieurs portent des indications fléchées 14, 24,
34, permettant de visualiser le déplacement obtenu
selon le sens de rotation des boutons 15, 25, 35
disposés a l'une des extrémités des tubes exté-
rieurs 12, 22, 32. De maniére connue, ces boutons
15, 25, 35 sont solidaires d'une vis sans fin coopé-
rant avec les tubes intérieurs des barres télescopi-
ques.

L'extrémité libre 16 du tube intérieur 11 est fixée
a une attache 17 de liaison aux composants de ro-
tation du manipulateur. L'extrémité 26 du tube 21
est solidaire d'une barre 27 de fixation de la bride
porte-fiches schématisée par la sphére 6 a la fig. 2.
Quant & l'extrémité libre 36 du tube 31, elle est
fixée dans la piéce de jonction 40.

La piece de jonction 40 est destinée a coulisser
le long du tube extérieur 12. Elle comporte donc un
dégagement 41 de forme correspondant au tube
extérieur 12, le dégagement s'ouvrant sur une fente
d'élasticité 42 délimitant deux machoires 43 desti-
nées a étre rapprochées au moyen du dispositif de
serrage 44.

La piéce de jonction 50 est destinée au mouve-
ment relatif des barres télescopiques 20 et 30. Elle
comporte donc deux dégagements 51 et 56, de for-
me correspondant aux tubes extérieurs 22 et 32,
ces dégagements s'ouvrant sur des fentes d'élasti-
cité 52 et 57 délimitant chacune deux machoires 53
et 58 destinées a étre rapprochées au moyen des
dispositifs de serrage 54 et 59.

Comme on I'a déja mentionné, le bras coudé 60
est centré sur la fracture. Il est réalisé en une ma-
tiere transparente aux rayons X, par exemple de la
fiore de carbone. Il est constitué par une partie
centrale 61 entre deux plaques 62 et 63 disposées
dans des plans perpendiculaires et destinées a re-
cevoir les plateaux pivotants 70 et 80. Les plagues
62, 63 comportent chacune un passage 64, 65 de
forme ronde et un dégagement 66, 67 ouvrant sur
Fextérieur et destiné & recevoir les commandes de
la rotation. L'angle de rotation est repérable sur les
échelles 68 et 69, graduées dans I'exemple de —20°
a +20°,

En se référant a la vue de détail de la fig. 3 re-
présentant le plateau pivotant 70, on y retrouve
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l'extrémité 16 du tube télescopique, fixée dans lat-
tache 17 qui est rendue solidaire d'une palette 71
solidaire d'un axe 72. La palette 71 et l'axe central
72 sont de préférence transparents aux rayons X.
La palette regoit un secteur denté 73 destiné a coo-
pérer avec une vis sans fin 74 entrainée par un
bouton 75. Ces différents composants sont mainte-
nus dans le dégagement intérieur 66 de la plaque
62 par un corps central 76, vissé i la plaque 62 et
présentant un dégagement pour le secteur denté 73
et un passage pour la vis 74. Les extrémités non
filetées de la vis sans fin 74 tournent dans des pa-
liers ou douilles, non représentés au dessin pour
éviter de le surcharger. L'axe central 72 comporte,
de part et d'autre de la plaque 62 une collerette 77
destinée & maintenir I'axe en place lors de son pi-
votement dans le passage 64 pratiqué dans la pla-
que B62. L'axe central 72 est d'autre part solidarisé
de la palette 71 par une goupille 78, pour assurer
le pivotement dans le sens des fleches lorsque Il'on
agit sur le bouton 75. Finalement I'axe central 72
comporte un passage central 79 permettant au pra-
ticien d'y insérer une aiguille de visée lorsqu'il cen-
tre 'appareil par rapport au fragment d'os 1 dans la
position schématisée a la fig. 2.

Le plateau pivotant 80 est sensiblement identique
a celui qui vient d'étre décrit, la seule différence ré-
sidant dans le positionnement du bouton 85 par
rapport a la palette 81, et par conséquent le posi-
tionnement du secteur denté par rapport a la piece
de liaison 91 a l'arceau 90.

L'arceau 90 sera détaillé par rapport aux fig. 4 a
6. La piece de liaison 91 est vissée i la base de
l'arceau qui est constitué par un corps 92 présen-
tant sur toute sa hauteur une découpe arquée 93
pour le guidage d'un chariot mobile 100. Extérieure-
ment, le corps 92 comporte des graduations 94
permettant de mesurer la rotation autour de l'axe x.
Un secteur denté 95 est fixé par l'intermédiaire de
trois ponts 96 au corps arqué 92.

Le chariot mobile 100 comporte une coulisse ar-
quée 101 destinée a glisser dans la découpe 93 de
larceau 90. Comme visible aux fig. 4 et 6, la cou-
lisse 101 regoit, sur la gauche de l'arceau 90, un
couvercle arqué 102. Sur la droite de l'arceau, la
coulisse 101 se prolonge par un corps présentant
une ouverture 103 destinée au passage du secteur
denté 95 venant engrener avec une tige filetée 104
solidaire du bouton de réglage 105. Les parties non
filetées de la vis sans fin 104 tourneront de préfé-
rence dans des paliers ou douilles non représentés
au dessin. Le chariot mobile 100 entraine une barre
107 d'attache de la bride porte-fiches schématisée
par la sphére 5 a Ia fig. 2.

Avant d'utiliser le réducteur selon linvention, on
veillera a disposer les tubes télescopiques et les
éléments rotatifs dans leur position centrale, pour
permettre d'effectuer des déplacements de part et
d'autre de celle-ci. Dans la variante représentée au
dessin, les rotations sont de —20° a +20° tandis que
les deplacements linéaires sont de 3 4 4 cm de
chaque coté d'un point zéro.

Pour la mise en place du réducteur selon linven-
tion, le praticien dispose d'abord les groupes de fi-
ches osseuses 3 et 4 dans chaque fragment d'os 1
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et 2, puis il serre ces fiches dans les porte-fiches 5
et 6 qui seront fixés respectivement sur les barres
d'attache 107 et 27, tout en disposant les barres
télescopiqgues 20 et 30 dans les positions né-
cessitées par chaque cas particulier, au moyen des
pieces de jonction 40 et 50, qui seront alors
bloquées au moyen des dispositifs de serrage 44,
54 et 59. Comme on l'a déja mentionné, le prati-
cien dispose le réducteur dans la position repré-
sentée a la fig. 2, en disposant le fragment d'os 2
sur l'axe x, c'est-a-dire en disposant la barre 10
parallelement au fragment osseux 2, tout en faisant
coincider les axes y et z sur le site de la fracture.
Ce centrage est facilité lorsque lon utiise une
aiguille de visée dans le passage central 79 de
l'axe 72, visible a la fig. 3.

Pour aligner parfaitement les fragments osseux,
le praticien pourra dés lors agir sur I'un des bou-
tons 15, 25 ou 35 permettant les déplacements li-
néaires du fragment osseux 2 par rapport au frag-
ment 1, tout en agissant également sur les boutons
75, 85 ou 105 assurant les déplacements en rota-
tion. Grace aux échelles millimétriques 13, 23 ou
33 il pourra mesurer les déplacements linéaires,
tandis que les rotations seront indiquées sur les
échelles 68, 69 et 94, graduées en degres.

L'avantage de ce type de manipulateur est que,
puisque chaque réglage est indépendant, le prati-
cien peut visualiser clairement quel sera le déplace-
ment effectué au moyen de l'un des trois boutons
de déplacement linéaire ou au moyen de chacun
des trois boutons de déplacements en rotation. En
outre comme a chaque mouvement correspond une
échelle graduée, il pourra déplacer d'une valeur
précise l'un des fragments osseux par rapport a
l'autre.

Comme on l'a déja mentionné, la majorité des
composants du bras coudé 80 sont transparents au
rayons X de sorte que le médecin pourra verifier
aisément la position relative des fragments osseux
au cours des opérations de réduction.

Lorsque les fragments osseux sont remis dans
leur position originale, le praticien peut remplacer le
réducteur par un fixateur externe, en fixant celui-ci
sur les fiches osseuses. Selon les cas particuliers,
il est également possible d'utiliser le réducteur com-
me fixateur externe, surtout si I'on prévoit des ré-
glages ultérieurs.

Revendications

1. Réducteur de fracture comportant un secteur
circulaire réglable, des moyens de deplacements li-
néaires et des moyens de rotations angulaires, le
secteur circulaire étant diviseé en deux parties ar-
quées glissant I'une par rapport a l'autre, chacune
des parties arquées étant indirectement solidaire de
fiches destinées a étres insérées dans chacun des
fragments osseux fracturés, caractérisé par un bras
coudé (60) dont les extrémités comportent deux
plateaux pivotants (70 et 80), I'un des plateaux co-
opérant avec lesdits moyens de déplacement li-
néaires (10, 20, 30), l'autre plateau coopérant avec
ledit secteur circulaire réglable (90, 100).

2. Réducteur selon la revendication 1, caractérise
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en ce que le bras coudé est en une matiere trans-
parente aux rayons X.

3. Réducteur selon la revendication 1, caractérisé
en ce que les axes des plateaux pivotants definis-
sent un plan sur lequel est sensiblement située la
fracture et en ce que l'axe du secteur circulaire ré-
glable est sensiblement perpendiculaire au plan dé-
fini par les axes des plateaux pivotants.

4. Réducteur selon la revendication 3, caractérise
en ce que chaque plateau pivotant (70, 80) com-
porte une palette (71) solidaire d'un axe (72); ledit
plateau étant destiné a pivoter par rapport audit
axe, la palette présentant un secteur denté (73)
destiné & coopérer avec une vis sans fin (74) d'en-
trainement en rotation graduelle.

5. Réducteur selon la revendication 4, caractérise
en ce que les plateaux pivotants sont disposés
dans des plans sensiblement perpendiculaires et
autorisent une rotation de plus ou moins 30° par
rapport a une position centrale.

6. Réducteur selon la revendication 1, caractérisé
en ce que les moyens de déplacements linéaires
comportent trois barres télescopiques (10, 20, 30)
reliées entre elles par des pieces de jonction (40,
50) mobiles par rapport auxdites barres.

7. Reéducteur selon la revendication 6, caractérisé
en ce que chaque piéce de jonction (40, 50) com-
porte au moins un dégagement (41, 51, 56) de for-
me correspondant a la section d'une barre et
ouvrant sur une fente d'élasticité (42, 52, 57), ainsi
que des moyens de serrage (44, 54, 59) aptes a
fixer la piece de jonction sur la barre correspondan-
te.

8. Réducteur selon la revendication 6, caractérise
en ce que chaque barre télescopique (10, 20, 30)
est constituée par un tube intérieur (11, 21, 31)
muni d'une échelle millimétrique (13, 23, 33) et d'un
tube extérieur (12, 22, 32) portant des indications
flechées (14, 24, 34) aptes a indiquer le déplace-
ment des fragments osseux selon le sens de rota-
tion de boutons (15, 25, 35) solidaires de vis sans
fin de déplacement relatif desdits tubes.

9. Réducteur selon la revendication 8, caractérisé
en ce que l'amplitude possible dudit déplacement
est de quelques centimetres de chaque cété d'une
position centrale.

10. Réducteur selon la revendication 6, caractéri-
sé en ce que lesdites barres sont de section sensi-
blement triangulaires.

11. Réducteur selon la revendication 6, caractéri-
sé en ce que lesdites barres sont disposées selon
trois axes orthonormés.

12. Réducteur selon la revendication 6, caractéri-
sé en ce que l'extrémité (27) d'une desdites barres
constitue un support pour un étau (B) de liaison aux
fiches osseuses (4, fig. 2).

13. Réducteur selon la revendication 1, caractéri-
sé en ce que le secteur réglable est constitué par
un arceau (90) solidaire de moyens de déplace-
ment d'un chariot mobile (100).

14. Réducteur selon la revendication 13, caracté-
risé en ce que lesdits moyens de déplacement sont
constitués par un secteur denté arqué (95) fixé a
Parceau (90) et destiné a coopérer avec une vis
sans fin (104) solidaire du chariot mobile (100).
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15. Réducteur selon la revendication 13, caracté-
risé en ce que l'arceau présente un dégagement ar-
qué (93) destiné a coopérer avec une coulisse
(101) solidaire du chariot mobile.

16. Réducteur selon la revendication 13, caracté- 5
risé en ce que l'arceau comporte des graduations
(94) donnant le déplacement angulaire du chariot
mobile par rapport a l'arceau.
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