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DESCRIPCION
Instrumentos y sistemas de orientacién
Campo de la invencion

La presente invencion se refiere en general a instrumentos de cirugia general, podologia y ortopedia utilizados para
corregir deformidades 6seas. Mas especificamente, la presente invencién se refiere a conjuntos de guia de orientacion
para corregir deformidades éseas.

Antecedentes de la invencion

Muchos instrumentos disponibles actualmente que se utilizan junto con implantes para corregir deformidades y
fracturas 6seas utilizan diferentes mecanismos de alineacién. Los instrumentos disponibles actualmente pueden
experimentar problemas relativos a una exposicion quirirgica adecuada, variabilidad de la alineacion, orientacién
inexacta e inestabilidad. Por lo tanto, se necesitan nuevos instrumentos y métodos de uso para garantizar una
orientacién adecuada y reproducible de los dispositivos correctivos o de estabilizacién que se implantarén en el pie y
el tobillo. La siguiente referencia puede ser util para comprender los antecedentes de la presente divulgacion. El
documento de solicitud internacional de patente PCT n® WO 2015/094409 A1 describe un aparato de guia de
alineacién que incluye un cuerpo, un inserto de fijacion, un pasador de guia y un tornillo. El cuerpo puede incluir un
brazo con un primer extremo y un segundo extremo, una parte de fijacién en el primer extremo y una parte de alineacion
en el segundo extremo. El inserto de fijacién puede estar configurado para pasar a través de la parte de fijacion y el
pasador de guia puede estar configurado para pasar a través de la parte de alineacioén. El tornillo puede estar
configurado para acoplarse al pasador de guia. El sistema de alineacién puede incluir una placa 6sea, una guia de
alineacién, un tornillo, al menos un primer elemento de fijacién y al menos un segundo elemento de fijacion.

El documento de patente de Francia n® FR 3 030 221 A1 describe un conjunto de guia de orientacion adicional para
corregir una deformidad 6sea en el pie.

Compendio de la invencion

La invencién se refiere a un conjunto de guia de orientacién como el definido en la reivindicacion 1. Las realizaciones
preferidas de la invencion se definen en las reivindicaciones dependientes.

Los aspectos de la presente divulgacion proporcionan instrumentos, implantes, placas, sistemas como los definidos
en las reivindicaciones y métodos para corregir deformidades éseas en el pie (los métodos se describen con el
proposito de ilustrar el uso de la materia reivindicada, pero los métodos en si no se reivindican).

En un aspecto, se proporciona en la presente memoria una guia de orientacion. La guia de orientacién incluye un
brazo de guia, al menos un miembro objetivo, al menos un soporte de implante y un pasador de guia.

En otro aspecto, se proporciona en la presente memoria un método para utilizar la guia de orientacién para fijar dos
huesos entre si. El método incluye insertar el pasador de guia en un hueso. El método incluye ademas fijar el brazo
de guia al pasador de guia en el segundo extremo. Ademas, el método incluye insertar el miembro protector en el
primer extremo del brazo de guia y a continuacion insertar el pasador objetivo a través de los al menos dos huesos
que el usuario quiere fijar. A continuacion, el método puede incluir perforar un orificio sobre el pasador objetivo y
enroscar el miembro objetivo en el orificio de perforacion para fijar los dos huesos. El método puede incluir ademas
retirar el pasador de guia, el pasador objetivo y el brazo de guia. Alternativamente, el método puede incluir ademas
unir un soporte de implante al brazo de guia, fijar el implante al soporte de implante y colocar el implante sobre una
posicion objetivo que puede ser la de los dos huesos que han de ser fijados.

Estos y otros objetos, caracteristicas y ventajas de esta invencion se haran evidentes a partir de la siguiente
descripcién detallada de los diferentes aspectos de la invencién, tomada en conjunto con los dibujos adjuntos.

Breve descripcion de los dibujos

Los dibujos adjuntos, que se incorporan y forman parte de la memoria, ilustran realizaciones de la invencién y, junto
con la descripcion detallada que se incluye en la presente memoria, sirven para explicar los principios de la invencion.
Los dibujos tienen Unicamente el propésito de ilustrar realizaciones preferidas y no deben interpretarse como limitativos
de la invencion. Se enfatiza que, de acuerdo con la practica estandar en la industria, varias caracteristicas no estan
dibujadas a escala. De hecho, las dimensiones de las diversas caracteristicas pueden estar aumentadas o reducidas
arbitrariamente para mayor claridad de la explicacion. Los objetos anteriores y otros objetos, caracteristicas y ventajas
de lainvencién son evidentes a partir de la siguiente descripcion detallada tomada en conjunto con los dibujos adjuntos,
en los que:

La figura 1 es una vista en perspectiva lateral de una realizacién de una guia de orientacién, segun un aspecto de la
presente invencién.
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La figura 2 es una vista en perspectiva frontal de la guia de orientacién de la figura 1, segin un aspecto de la presente
invencién.

La figura 3 es una segunda vista en perspectiva frontal de la guia de orientacién de la figura 1, segin un aspecto de
la presente invencién.

La figura 4 es una segunda vista en perspectiva lateral de la guia de orientacién de la figura 1, segun un aspecto de
la presente invencién.

La figura 5 es una vista en despiece de la guia de orientacién de la figura 1, seguin un aspecto de la presente invencion.
La figura 6 es una vista en perspectiva lateral del brazo de guia, segun un aspecto de la presente invencion.

La figura 7 es una vista en perspectiva desde el extremo delantero del brazo de guia de la figura 6, segin un aspecto
de la presente invencién.

La figura 8 es una vista en perspectiva desde el extremo trasero del brazo de guia de la figura 6, segun un aspecto de
la presente invencién.

La figura 9 es una vista en perspectiva superior del brazo de guia de la figura 6, segin un aspecto de la presente
invencion.

La figura 10 es una vista en perspectiva lateral del miembro objetivo, segin un aspecto de la presente invencion.
La figura 11 es una vista en despiece del miembro objetivo de la figura 10, seguin un aspecto de la presente invencion.
La figura 12 es una vista lateral del pasador de guia, segun un aspecto de la presente invencion.

La figura 13 es una vista en perspectiva lateral del pasador de guia de la figura 12, segun un aspecto de la presente
invencion.

La figura 14 es una vista ampliada del extremo pivotante del brazo de guia con el pasador de guia insertado, segin
un aspecto de la presente invencién.

La figura 15 es una vista en perspectiva lateral del soporte de implante, segiin un aspecto de la presente invencion.

La figura 16 es una vista en despiece del soporte de implante de la figura 15, segin un aspecto de la presente
invencién.

La figura 17 es una primera vista lateral en perspectiva de una parte de otro sistema de guia de orientaciéon con un
miembro protector, segiin un aspecto de la presente invencion.

La figura 18 es una segunda vista lateral en perspectiva de la parte del sistema de guia de orientacién de la figura 17,
segun un aspecto de la presente invencion.

La figura 19 es una primera vista lateral en perspectiva del sistema de guia de orientacién de la figura 17 con el
miembro protector reemplazado por una guia de perforacién, segin un aspecto de la presente invencién.

La figura 20 es una segunda vista lateral en perspectiva del sistema de guia de orientacién de la figura 19, segin un
aspecto de la presente invencion.

La figura 21 es una vista en perspectiva del sistema de guia de orientacion de la figura 19 con una placa 6sea unida,
segun un aspecto de la presente invencion.

La figura 22 es otra vista en perspectiva del sistema de guia de orientacién de la figura 21, segin un aspecto de la
presente invencién.

La figura 23 es una vista en perspectiva en despiece del sistema de guia de orientacién completo de la figura 17,
segun un aspecto de la presente invencion.

La figura 24 es otra vista en perspectiva en despiece del sistema de guia de orientacion de la figura 23, segin un
aspecto de la presente invencion.

La figura 25 es una primera vista lateral en despiece del sistema de guia de orientacién de la figura 23, segun un
aspecto de la presente invencion.

La figura 26 es una segunda vista lateral en despiece del sistema de guia de orientacién de la figura 23, segiin un
aspecto de la presente invencion.
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La figura 27 es una vista dorsal del sistema de guia de orientacion de la figura 17 posicionado sobre un pie, segun un
aspecto de la presente invencion.

La figura 28 es una vista en perspectiva del pie y del sistema de guia de orientacion de la figura 27 después de que
una placa 6sea haya sido fijada al pie con elementos de fijacién, segin un aspecto de la presente invencién.

La figura 29 es una vista en perspectiva del pie y del sistema de guia de orientacién de la figura 28 después de la
extraccion del miembro protector y la insercion de la guia de perforacién, segin un aspecto de la presente invencién.

La figura 30 es una vista en perspectiva del pie de la figura 29 después de la extraccién del sistema de guia de
orientacion y la insercién de un miembro roscado, segun un aspecto de la presente invencion; y

La figura 31 es una vista lateral del pie de la figura 30 después de la extraccién del pasador objetivo, segliin un aspecto
de la presente invencién.

Descripcion detallada para la realizacion de la invencion

En términos generales, en la presente memoria se describen instrumentos, implantes, placas y sistemas para corregir
deformidades 6seas. Ademas, se explican métodos para corregir deformidades 6seas utilizando instrumentos,
implantes, placas y sistemas.

En esta descripcion detallada y en las reivindicaciones siguientes, las palabras proximal, distal, anterior o plantar,
posterior o dorsal, medial, lateral, superior e inferior se definen por su uso estandar para indicar una parte o porcién
particular de un hueso o implante segun la disposicion relativa del hueso natural o términos direccionales de referencia.
Por ejemplo, "proximal" significa la parte de un dispositivo o implante mas cercana al torso, mientras que "distal" indica
la parte del dispositivo o implante méas alejada del torso. En cuanto a los términos direccionales, "anterior" es una
direccién hacia el lado frontal del cuerpo, "posterior" significa una direccion hacia el lado trasero del cuerpo, "medial”
significa hacia la linea media del cuerpo, "lateral" es una direccién hacia los lados o en direccion contraria a la linea
media del cuerpo, "superior" significa una direccién por encima e "inferior" significa una direcciéon por debajo de otro
objeto o estructura. Ademas, especificamente en relacién con el pie, el término "dorsal" se refiere a la parte superior
del pie y el término "plantar" se refiere a la parte inferior del pie.

De forma similar, las posiciones o direcciones pueden usarse en la presente memoria haciendo referencia a superficies
o estructuras anatémicas. Por ejemplo, como la instrumentacioén y los métodos actuales se describen en la presente
memoria haciendo referencia al uso con los huesos del pie, los huesos del pie, el tobillo y la parte inferior de la pierna
pueden usarse para describir las superficies, posiciones, direcciones u orientaciones de la instrumentacion y los
métodos. Ademas, la instrumentacion y los métodos, y los aspectos, componentes, caracteristicas y similares de los
mismos divulgados en la presente memoria se describen con respecto a un lado del cuerpo para fines de brevedad.
Sin embargo, dado que el cuerpo humano es relativamente simétrico o se refleja respecto de una linea de simetria
(linea media), se contempla expresamente de este modo que la instrumentaciéon y los métodos, y los aspectos,
componentes, caracteristicas y similares de los mismos descritos y/o ilustrados en la presente memoria pueden
cambiarse, variarse, modificarse, reconfigurarse o alterarse de otro modo para su uso o asociacién con otro lado del
cuerpo para un mismo o similar propésito.

Por ejemplo, la instrumentacién y los métodos, y los aspectos, componentes, caracteristicas y similares de los mismos
descritos en la presente memoria con respecto al pie derecho pueden reproducirse de modo que funcionen de la
misma manera con el pie izquierdo. Ademas, la instrumentaciéon y los métodos, y los aspectos, componentes,
caracteristicas y similares de los mismos divulgados en la presente memoria se describen con respecto al pie para
fines de brevedad, pero debe entenderse que la instrumentacién y los métodos pueden usarse con otros huesos del
cuerpo que tengan estructuras similares.

Como se muestra en las figuras 1-5, el conjunto de guia de orientacién puede incluir un brazo de guia 110, un miembro
objetivo 120, un soporte de implante 130 y un pasador de guia 140. Como se ve en las figuras 1-2, el miembro objetivo
120 se extiende a través de un orificio pasante 116 situado en un primer extremo 112 del brazo de guia 110 y se
extiende generalmente paralelo a un cuerpo alargado o cuerpo 111 del brazo de guia 110. El primer extremo 112 del
brazo de guia 110 con el orificio pasante 116 permite con facilidad la insercién y extraccion del miembro objetivo 120
para adaptarse a diferentes circunstancias clinicas y/o posiciones anatomicas dentro del pie.

Como se ve en las figuras 1y 2, el soporte de implante 130 esta situado sobre el cuerpo 111 del brazo de guia 110.
El soporte de implante 130 esta configurado para deslizar a lo largo de una superficie superior del cuerpo 111 para
hacer posible la capacidad de ajuste de la posicion. Ademas, el brazo de guia 110 incluye un segundo extremo 113
que esta situado en el extremo de una parte en angulo 114 del cuerpo 111.

El brazo de guia 110 se muestra en las figuras 6-9, e incluye el primer extremo 112, que esta conectado a un segundo
extremo 113 por medio del cuerpo alargado 111. El primer extremo 112 puede incluir, por ejemplo, una parte mas
ancha 115 que incluye unos lados arqueados que pueden unir la parte mas ancha 115 en una direccién generalmente
perpendicular con respecto al cuerpo 111. La parte mas ancha 115 también incluye el orificio pasante 116 que esta
dimensionado para recibir el miembro objetivo 120. Un experto en la materia entendera que el orificio 116 puede ser
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mas pequefio y/o mas grande que lo que se muestra en las figuras 6-9, ya que la dimensién del orificio dependera del
tamafio y la configuracién del miembro objetivo 120 que se utilice. El orificio 116 esta orientado en una direccion que
permite que el miembro objetivo 120 se extienda paralelo al cuerpo 111 del brazo de guia 110.

La parte en angulo 114 se extiende en una direccion en angulo hacia abajo desde el cuerpo 111 hasta el segundo
extremo 113. En el segundo extremo 113 esta situado un elemento de alojamiento 117 que esta configurado para
recibir el pasador de guia 140. Como se ve en las figuras 6, 7 y 14, el elemento de alojamiento 117 incluye una
superficie interior que esta configurada o dimensionada y conformada para permitir que el pasador de guia 140 pivote,
gire 0 se mueva en multiples planos. La figura 14 también muestra que el elemento de alojamiento 117 tiene una
abertura superior 118 que esta dimensionada para permitir la insercién del pasador de guia 140. La abertura inferior
119 puede ser ligeramente mas pequefia que la abertura superior 118 para capturar y/o retener el pasador de guia
140 dentro de la cavidad interior del elemento de alojamiento 117.

Las figuras 12-13 muestran una realizacién del pasador de guia 140 que se puede insertar en el elemento de
alojamiento 117. El pasador de guia 140 incluye un eje 141, una esfera 142, una punta 143 y una parte conica 144.
La punta, como se muestra en la figura 12, esta roscada; sin embargo, también se contempla que la punta pueda tener
una superficie exterior lisa para facilitar la insercion. La esfera 142 esta dimensionada y conformada o configurada
para insertarse en el elemento de alojamiento 117, como se muestra en la figura 14, para permitir un rango completo
de movimientos de pivotamiento, cuando esta en uso. La punta 143 esta configurada o dimensionada y conformada
para permitir al usuario insertar el pasador de guia 140 en un hueso objetivo, ya sea directamente o a través de la piel,
y a continuacién fijarlo en el mismo para establecer la posicién objetivo para el miembro objetivo alargado 120.

Siguiendo con la referencia a las figuras 12-13, la parte conica 144 del eje 141 tiene un diametro mayor cerca de la
esfera 142 y luego se estrecha hasta un diametro menor cerca de la punta 143. La parte conica 144 sirve para evitar
que el pasador de guia 140 se hunda o se inserte demasiado profundamente en el hueso objetivo. La parte cbnica
144 también puede servir para asegurar un posicionamiento preciso del pasador de guia 140 para lograr una
funcionalidad de orientacion precisa de la guia de orientacioén 100.

Aunque no se muestra, el segundo extremo 113 puede tener una configuracién alternativa que puede incluir, por
ejemplo, una junta universal, una junta articulada u otra conexién mévil restringida que se pudiera utilizar en lugar del
conjunto esférico de pasador de guia 140-elemento de alojamiento 117. El elemento de alojamiento 117 puede incluir,
por ejemplo, una construccion de junta movil a través de la cual se conecta un pasador de guia, un pasador Steinman,
una aguja K u otro miembro alargado, y se utiliza para establecer una posicién objetivo in vivo.

Haciendo referencia ahora a las figuras 10-11, en ellas se muestra un miembro objetivo 120. El miembro objetivo 120
incluye, por ejemplo, una construccién de tres piezas con un miembro protector 121, un miembro roscado 122 y un
pasador objetivo 123. El miembro protector 121 tiene un asidero 124 y una parte cilindrica 125 que estan canulados y
se pueden acoplar entre si. El miembro protector 121 sirve para proteger el tejido blando circundante cuando se inserta
el pasador objetivo 123. Como se muestra en la figura 11, el miembro roscado 122 puede tener un extremo que se
estrecha para facilitar la insercion y colocacion in vivo. El extremo opuesto de la estructura en forma de tubo del
miembro roscado 122 tiene estrias de corte para facilitar la insercién del miembro objetivo en el hueso. EI miembro
roscado 122 puede estar canulado o, alternativamente, puede ser macizo sin abertura longitudinal. El miembro roscado
122, como se ve en las figuras 10 y 11, esta roscado a lo largo de toda su longitud, sin embargo, un experto en la
materia contemplaria el uso de roscados separados parcialmente o de forma segmentada dependiendo de la
aplicacion clinica. La tercera pieza del miembro objetivo 120 es una estructura con forma de pasador alargado 123.
La estructura con forma de pasador alargado 123 puede ser, por ejemplo, un pasador objetivo, un alambre guia, una
aguja K o similar. El pasador objetivo 123, como se muestra, puede tener, por ejemplo, una superficie exterior lisa con
un extremo afilado. Cuando esta en uso, normalmente el pasador objetivo 123 se inserta primero desde una direccion
distal a proximal, pasando el pasador 123 a través del conducto de paso canulado del miembro protector 121 y del
miembro roscado 122 cuando esta construccién se esta enroscando en una via 6sea para fijar la guia de orientacién
en el sitio quirdrgico y para hacer posible el establecimiento de una posicién objetivo proximalmente. La guia de
orientacién 100 completamente ensamblada se muestra en las figuras 1-4, con el miembro objetivo 120 en su lugar.

Ademas, la figura 5 muestra una vista en despiece de la guia de orientacion 100 y del miembro objetivo desmontado
120. Un experto en la materia entendera que el miembro objetivo 120 mostrado es una realizacién y que también se
contemplan otras construcciones, por ejemplo, una estructura de una pieza con forma de varilla, con o sin roscados,
o alternativamente, una estructura de dos piezas que incluye elementos roscados y no roscados.

Haciendo referencia ahora a las figuras 1-4 y 15-16, en ellas se muestra el soporte de implante. El soporte de implante
puede estar fijado de forma desmontable al cuerpo 111 del brazo de guia 110. El soporte de implante 130 incluye un
miembro de bloqueo 131, una carcasa 132, un brazo de fijaciéon 133 y un poste de alineacién 134. El miembro de
bloqueo 131 se coloca en un orificio que tiene una abertura en la superficie superior de la carcasa 132 y sale a través
de una abertura de la superficie inferior de la carcasa 132. El miembro de bloqueo 131 incluye un asidero 135 que
permite al usuario girar el miembro de bloqueo 131, un eje 137 que esta conectado al asidero 135, y una parte roscada
138 del eje 137 esta situada en el extremo opuesto al asidero 135. Como se ve en la figura 15, cuando esta
ensamblado, el eje 137 del miembro de bloqueo 131 queda completamente contenido dentro de la carcasa a medida
que pasa a través de un orificio pasante de la carcasa 132. El soporte de implante 130 también tiene un poste de
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alineacién 134 que queda adyacente a la parte roscada 138. El soporte de implante 130 tiene ademas un brazo de
fijacién 133 que esta configurado generalmente como una estructura con forma de gancho. El brazo de fijacién 133 se
engancha sobre la parte superior del cuerpo 111 del brazo de guia 110 para permitir el movimiento de deslizamiento
a lo largo del eje longitudinal del cuerpo 111, como se muestra en las figuras 1-4. La parte roscada 138 del soporte de
implante 130 puede estar fijada, por ejemplo, a una placa ésea. La parte roscada 138 se puede roscar en un orificio
correspondiente de la placa y el poste de alineacion 134 se coloca dentro de un segundo orificio de la superficie de la
placa para fijar la placa al soporte de implante 130 y permitir que el usuario mueva el implante fijado a lo largo de la
longitud del cuerpo 111.

Se describe un método quirdrgico para corregir deformidades 6seas que utiliza el instrumento de guia de orientacion
de las figuras 1-16. El método incluye, por ejemplo, realizar una artrodesis a lo largo de un minimo de una articulacion.
Se colocan un minimo de dos huesos en su posicion final deseada y se pueden fijar temporalmente a través de
diferentes medios. El pasador de guia 140 establece la trayectoria para el pasador objetivo 123 y el miembro roscado
122. El método incluye ademas la colocacion del pasador de guia 140 en un hueso de manera que la trayectoria del
pasador objetivo 123 se triangule con la parte roscada 143 del pasador de guia 140. La configuraciéon del brazo de
guia 110 puede proporcionar un guiado en cuanto a la ubicacién a lo largo de la parte roscada 143 del pasador de
guia 140 donde apuntara el pasador objetivo 123. El brazo de guia 110 puede ajustarse para huesos en los que el
usuario puede querer colocar el pasador de guia 140 méas profundamente para permitir una mejor fijacién, a la vez de
apuntar mas cerca del borde o de la superficie cortical del hueso. A continuacion, el método puede incluir fijar el
elemento de alojamiento 117 del brazo de guia 110 a la esfera 142 del pasador de guia 140. Ademas, el método puede
incluir colocar el miembro protector 121 en el orificio 116. Un pasador objetivo 123 se puede colocar en el miembro
protector 121 y ser insertado mas alla de al menos dos huesos, pero puede ser insertado hasta la parte roscada 143
del pasador de guia 140 o mas alla de ella. El método puede incluir retirar el miembro protector 121 deslizandolo hacia
fuera del brazo de guia 110. El brazo de guia 110 se retira de la esfera 142 del pasador de guia 140. El pasador de
guia 140 también puede retirarse en este momento, o puede retirarse en un momento posterior. Se puede utilizar un
taladro canulado para perforar sobre el pasador objetivo 123. A continuacion, se inserta el miembro roscado 122 sobre
el pasador objetivo 123 hasta la profundidad deseada. Alternativamente, si el miembro roscado 122 no esta canulado,
se puede retirar el pasador objetivo 123 e insertar el miembro roscado 122 a través del orificio de perforacién.

En una realizacién, el método puede incluir ademas el uso de un soporte de implante 130. El soporte de implante 130
se fija a un implante (no mostrado). El implante puede ser, por ejemplo, una placa ésea. El soporte de implante 130
se puede fijar al brazo de guia 110 antes de la colocacién en el pasador de guia 140, o se puede colocar después de
que el brazo de guia 110 esté situado sobre el pasador de guia 140. Asimismo, el implante se puede fijar al soporte
de implante 130 antes de la colocacién en el brazo de guia 110, o se puede pre-ensamblar y luego ser fijado el soporte
de implante 130 al brazo de guia 110. La posicién del implante se puede ajustar a lo largo de la longitud del brazo de
guia 110 para permitir el posicionamiento del implante a lo largo de un primer plano. Por ejemplo, a lo largo del plano
sagital. Alternativamente, el brazo de guia 110 se puede girar alrededor del pasador de guia 140 para hacer girar la
placa en un segundo plano, por ejemplo, en el plano frontal. El movimiento del implante en estos dos planos permite
que los dispositivos de fijacién se inserten segln una trayectoria que evite el contacto con el miembro roscado 122. El
implante puede ser fijado con unos dispositivos de fijacién con o sin bloqueo antes de la colocacion del pasador de
guia 140. Alternativamente, el implante puede ser fijado después de la colocacién del pasador de guia 140.

Un método para ensamblar la guia de orientacion 100 incluye obtener un brazo de guia 110 y un pasador de guia 140.
Colocar el pasador de guia 140 en un hueso. El método puede incluir ademas fijar el brazo de guia 110 al pasador de
guia 140 en el segundo extremo 113 e insertar el miembro de proteccién 121 en el orificio 116. Ademas, el método
puede incluir insertar el pasador objetivo 123 a través del miembro de proteccion 121 y a continuacién retirar el
miembro de proteccién 121 del orificio 116.

Haciendo referencia ahora a las figuras 17-31, en ellas se muestra otro conjunto 200 de guia de orientacién. El conjunto
200 de guia de orientacién incluye un brazo 210 de guia, un miembro objetivo 230, un soporte 260 de implante y un
pasador 290 de guia. El miembro objetivo 230 se recibe dentro de un primer extremo del brazo 210 de guia. El soporte
260 de implante se acopla de forma movil al brazo 210 de guia y, por ejemplo, puede deslizar a lo largo de una
superficie superior de un cuerpo 212 del brazo 210 de guia para permitir la capacidad de ajuste de la posicién de una
placa ésea 300, como se muestra en las figuras 28 y 29. El pasador 290 de guia se acopla de forma giratoria al
segundo extremo del brazo 210 de guia. El soporte 260 de implante se acopla a una placa 6sea 300.

Como se muestra en las figuras 17-26, el brazo 210 de guia incluye un cuerpo 212 que conecta un primer extremo
214 y un segundo extremo 216 del brazo 210 de guia. El primer extremo 214 puede incluir, por ejemplo, una parte
mas ancha 220 que incluye unos lados arqueados que pueden fijar la parte mas ancha 220 en una direccion
generalmente perpendicular con respecto al cuerpo 212. La parte mas ancha 220 también puede incluir un orificio 222
pasante que esta dimensionado y conformado para recibir el miembro objetivo 230. El orificio 222 pasante puede ser,
por ejemplo, mas grande o mas pequefio que lo que se muestra en las figuras 17-26. El orificio 222 pasante puede
extenderse a través de la parte mas ancha 220 de forma paralela al cuerpo 212, permitiendo que el miembro objetivo
230 se extienda paralelo al cuerpo 212 del brazo 210 de guia. El segundo extremo 216 puede incluir, por ejemplo, una
parte en angulo 218. La parte en angulo 218 se extiende en una direccién en angulo hacia abajo desde el cuerpo 212
hasta el segundo extremo 216. Un elemento 224 de alojamiento puede estar situado en el segundo extremo 216 y
estar configurado o dimensionado y conformado para recibir el pasador 290 de guia. El elemento 224 de alojamiento
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puede incluir una abertura superior 226 y una abertura inferior 228 que forman una superficie o cavidad interior que
se extiende entre la abertura superior 226 y la abertura inferior 228. El elemento 224 de alojamiento también puede
incluir un canal que se extiende desde una superficie exterior del elemento 224 de alojamiento hacia dentro de la
superficie interior. La superficie interior puede, por ejemplo, estar configurada o dimensionada y conformada para
permitir que el pasador 290 de guia pivote, gire 0 se mueva en multiples planos. La abertura superior 226 puede estar
dimensionada para permitir la insercidn de una esfera 294 del pasador 290 de guia en el elemento 224 de alojamiento.
La abertura inferior 228 puede, por ejemplo, ser ligeramente mas pequefia que la abertura superior 226 para capturar
o retener el pasador 290 de guia dentro de la cavidad interior del elemento 224 de alojamiento.

El miembro objetivo 230 se muestra en las figuras 17-26 e incluye un pasador 232 objetivo, un miembro 234 protector,
una guia de perforacién 240 y un miembro roscado o implante 250. El pasador 232 objetivo puede ser, por gjemplo,
un alambre guia, una aguja K, un pasador o una estructura o miembro con forma de pasador alargado similar para su
insercién a través de una articulacion. En la realizacion representada, el pasador 232 objetivo tiene una superficie
exterior lisa con una punta o parte afilada en un extremo.

El pasador 232 objetivo puede, por ejemplo, insertarse desde una direccién distal a proximal a través de la abertura
canulada del miembro 234 protector cuando se inserta en una via 6sea para fijar la guia de orientacién en el sitio
quirdrgico y para hacer posible el establecimiento de una posicién objetivo proximalmente. El miembro 234 protector
puede incluir un asidero 236 en un primer extremo de una parte cilindrica 238. El miembro 234 protector también
puede incluir un orificio pasante o una abertura canulada que se extiende a través del miembro 234 protector a lo largo
de un eje longitudinal del miembro 234 protector. El miembro 234 protector puede, por ejemplo, proteger el tejido
blando circundante cuando el pasador 232 objetivo se inserta a través del miembro 234 protector y hacia el interior de
los huesos de un paciente. La guia de perforacién 240 puede incluir una parte cilindrica 242 y un asidero 244
posicionado en un primer extremo de la parte cilindrica 242. La parte cilindrica 242 de la guia de perforacion 240
puede tener, por ejemplo, un diametro mayor que la parte cilindrica 238 del miembro 234 protector. La guia de
perforacion 240 también puede incluir un orificio pasante o una abertura canulada 246 que se extiende a lo largo de
un eje longitudinal de la guia de perforacién 240. La guia de perforacion 240 puede, por ejemplo, proteger el tejido
blando circundante cuando se inserta un taladro a través de la abertura canulada 246 para perforar una abertura para
la insercion del miembro 250 roscado. El miembro roscado o implante 250 puede incluir una parte de cabeza 252 en
un primer extremo del miembro 250 roscado y unas estrias de corte 254 en un segundo extremo del miembro 250
roscado. Las estrias de corte 254 pueden facilitar la insercién del miembro 250 roscado en los huesos. Ademas, €l
miembro 250 roscado puede incluir un orificio pasante o una abertura canulada 256 que se extiende a través del
miembro 250 roscado a lo largo de un eje longitudinal. El orificio pasante 256 puede estar configurado o dimensionado
y conformado para recibir el pasador 232 objetivo. Alternativamente, el miembro 250 roscado puede, por ejemplo, ser
macizo sin abertura longitudinal. Como se muestra, el miembro 250 roscado esta roscado a lo largo de toda la longitud,
sin embargo, también se contempla que el miembro 250 roscado pueda estar roscado a lo largo de sélo una parte,
por ejemplo que tenga roscados separados parcialmente o de forma segmentada a lo largo de la longitud.

El soporte 260 de implante puede incluir una carcasa 262, un asidero 274 y un miembro de bloqueo 280. La carcasa
262 puede incluir un brazo de fijacion 264 que se extiende desde la carcasa 262 y en paralelo a ella para formar, por
ejemplo, una estructura en forma de U o similar a un gancho. El brazo de fijacién 264 se engancha por debajo de la
parte inferior del cuerpo 212 del brazo 210 de guia para permitir el movimiento de deslizamiento a lo largo del eje
longitudinal del cuerpo 212. Un canal 266 esta formado entre el brazo de fijacién 264 y la carcasa 262. El brazo de
fijacion 264 también puede incluir al menos un orificio 268 que se extiende a través del brazo de fijacion 264 desde
una superficie exterior hacia el canal 266. El al menos un orificio 268 puede ser, por ejemplo, tres orificios. El soporte
260 de implante también puede incluir un poste de alineacion 270 que se extiende desde una superficie inferior de la
carcasa 262. El soporte 260 de implante puede incluir ademas un orificio pasante 272 que se extiende a través de la
carcasa 262 desde una superficie superior hasta una superficie inferior adyacente al poste de alineaciéon 270. El
asidero 274 puede incluir una protuberancia de acoplamiento 276 que se extiende desde una superficie trasera del
asidero 274. La protuberancia de acoplamiento 276 puede, por ejemplo, estar roscada para acoplarse con el al menos
un orificio 268 para fijar el soporte 260 de implante al cuerpo 212 del brazo 210 de guia en la posiciéon deseada. El
miembro de bloqueo 280 puede incluir un eje 282 con un asidero 284 en un primer extremo y una parte roscada 286
en un segundo extremo. El eje 282 puede insertarse a través del orificio pasante 272 de la carcasa 262 hasta que el
asidero 284 haga contacto con una superficie superior de la carcasa 262 y la parte roscada 286 se extienda mas alla
de la superficie inferior de la carcasa 262. La parte roscada 286 puede acoplarse a una placa 6sea, tal como la placa
osea 300, tal y como se describe con mayor detalle a continuacion. El asidero 274 puede hacerse girar para insertar
la parte roscada 286 en la placa 6sea 300 y para retirar la parte roscada 286 de la placa 6sea 300.

Como se muestra en las figuras 17-26, el pasador 290 de guia incluye un eje 292, una esfera 294, una punta 296 y
una protuberancia cilindrica 298. La esfera o miembro esférico 294 puede estar situada entre un primer extremo y la
punta 296. La punta 296 esta roscada, sin embargo, también se contempla que la punta 296 también puede tener una
supeirficie exterior lisa para facilitar la insercién. La punta 296 esta configurada o dimensionada y conformada para
permitir que el usuario inserte el pasador 290 de guia en un hueso objetivo, ya sea directamente o a través de la piel.
Una vez insertado en el hueso objetivo, el pasador 290 de guia puede fijarse para establecer la posicién objetivo para
el miembro 250 roscado. La esfera 294 esta dimensionada y conformada o configurada para insertarse en el elemento
224 de alojamiento para permitir un rango completo de movimientos de pivotamiento, como se muestra en las figuras
17-22 y 27-29. La protuberancia cilindrica 298 puede estar situada adyacente a la esfera 294, entre la esfera 294 y la
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punta 296.

El conjunto 200 de guia de orientacién se puede ensamblar insertando el pasador 290 de guia en el elemento 224 de
alojamiento del brazo 210 de guia. El miembro 234 protector se puede insertar en el orificio 222 pasante del brazo 210
de guia para recibir el pasador 232 objetivo. Ademas, el soporte 260 de implante se puede alinear con el cuerpo 212
del brazo 210 de guia y ser fijado en la posicion deseada acoplando la protuberancia de acoplamiento 276 con el
cuerpo 212. El miembro de bloqueo 280 se puede insertar en la abertura 272 de la carcasa 262. A continuacion, el
poste de alineacién 270 se puede alinear con una abertura de alineacién correspondiente (no mostrada) de la placa
o6sea 300, y la parte roscada 286 del miembro de bloqueo 280 se puede acoplar a una abertura roscada
correspondiente (no mostrada) de la placa 6sea 300. Ademas, el miembro 234 protector se puede retirar y la guia de
perforacion 240 se puede insertar en el orificio 222 pasante del brazo 210 de guia sobre el pasador 232 objetivo.

Haciendo referencia ahora a las figuras 27-31, en ellas se muestra un método para utilizar el conjunto 200 de guia de
orientacion para corregir deformidades éseas. El método puede incluir, por ejemplo, realizar una artrodesis a lo largo
de al menos una articulacion. Los al menos dos huesos de la al menos una articulacién pueden colocarse en una
posicion final deseada y pueden fijarse temporalmente. Como se muestra en la figura 27, el método puede incluir
ademas la insercién de un pasador 290 de guia en un primer hueso 350 para establecer la trayectoria para el pasador
232 objetivo y el miembro 250 roscado. A continuacion, el elemento 224 de alojamiento del brazo 210 de guia puede
acoplarse a la esfera 294 del pasador 290 de guia. El brazo 210 de guia puede girarse alrededor de la esfera 294 para
posicionar el primer extremo 214 del brazo 210 de guia con respecto a un segundo hueso 352. A continuacion, el
miembro 234 protector puede insertarse en el orificio 222 pasante y un pasador 232 objetivo puede insertarse a través
del miembro 234 protector y en al menos un hueso 352, 354, 356, 350. La trayectoria del pasador 232 objetivo se
superpondra o se acoplara al pasador 290 de guia. En una realizacién, el soporte 260 de implante puede acoplarse al
brazo 210 de guia antes de que el brazo 210 de guia se acople al pasador 290 de guia. Alternativamente, el soporte
260 de implante puede acoplarse al brazo 210 de guia después de que el pasador 232 objetivo se inserte en los
huesos 352, 354, 356, 350. La placa 6sea 300 puede entonces acoplarse al soporte 260 de implante y ser alineada
sobre los huesos 352, 354, 356, 350, como se muestra en la figura 28. También se contempla que la placa 6sea 300
pueda acoplarse al soporte 260 de implante antes de que el brazo 210 de guia se acople al pasador 290 de guia. Una
vez que la placa 6sea 300 esta acoplada al soporte 260 de implante, la posicién del implante 300 se puede ajustar a
lo largo de la longitud del brazo 210 de guia para permitir el posicionamiento del implante en un primer plano, por
ejemplo, el plano sagital. El brazo 210 de guia puede alternativamente, o de forma adicional al ajuste a lo largo de la
longitud, ser girado alrededor del pasador 290 de guia para girar la placa 6ésea 300 en un segundo plano, por ejemplo,
el plano frontal. El movimiento de la placa 6sea 300 en los dos planos permite insertar dispositivos de fijacion o tornillos
6seos 340 segun una trayectoria que evita el contacto con el pasador 232 objetivo y/o el miembro 250 roscado. La
placa ésea 300 puede fijarse a los huesos 352, 354, 356, 350 con unos elementos de fijacién 6seos 340 insertados
para evitar el contacto con el pasador 232 objetivo y el miembro 250 roscado durante la insercion. Los elementos de
fijacion éseos o dispositivos de fijacidon 340 pueden ser, por ejemplo, elementos de fijacién con o sin blogueo. El
método puede incluir entonces la extraccion del miembro 234 protector deslizando el miembro 234 protector hacia
fuera del orificio 222 pasante del brazo 210 de guia sobre el pasador 232 objetivo. Como se muestra en la figura 29,
la guia de perforacion 240 se puede insertar entonces a través del orificio 222 pasante sobre el pasador 232 objetivo
y ser situada sobre un hueso 352. Se puede utilizar un taladro canulado para perforar sobre el pasador 232 objetivo.
El taladro canulado y la guia de perforacion 240 pueden entonces extraerse del brazo 210 de guia y el miembro 250
roscado puede insertarse sobre el pasador 232 objetivo y hasta el interior de los huesos 352, 354, 356, 350, como se
muestra en la figura 30. Aunque no se muestra, también se contempla que la placa 6sea 300 se puede acoplar a los
huesos 352, 354, 356, 350 después de que el miembro 250 roscado se inserta en los huesos 352, 354, 356, 350.
Como también se muestra en la figura 30, el brazo 210 de guia y el pasador 290 de guia se pueden retirar de los
huesos 352, 354, 356, 350. Finalmente, como se muestra en la figura 31, el pasador 232 objetivo se puede retirar de
los huesos 352, 354, 356, 350 y del miembro 250 roscado.

Como pueden reconocer los expertos en la técnica, en base a las ensefianzas de la presente memoria se pueden
realizar numerosos cambios y modificaciones a las realizaciones descritas anteriormente y a otras realizaciones de la
presente divulgacion sin salirse del alcance de la divulgacién. Los componentes de los instrumentos, guias, implantes,
placas y/o sistemas descritos en la memoria, incluyendo el resumen y los dibujos adjuntos, se pueden reemplazar por
componente(s) o caracteristica(s) alternativa(s), tales como las descritas en otra realizaciéon, que sirven para el mismo,
equivalente o similar propésito al conocido por los expertos en la técnica para obtener los mismos, equivalentes o
similares resultados mediante dicho(s) componente(s) o caracteristica(s) alternativa(s), para proporcionar una funcién
similar para el propésito previsto. Ademas, los instrumentos, guias, implantes, placas y/o sistemas pueden incluir mas
0 menos componentes 0 caracteristicas que las realizaciones descritas e ilustradas en la presente memoria. Por
ejemplo, los componentes y caracteristicas de las figuras 1-16 y de las figuras 17-31 pueden utilizarse de forma
intercambiable y en combinaciones alternativas, tal y como los modificaria o alteraria un experto en la técnica. Ademas,
las etapas de los métodos quirlrgicos asociados con las figuras 1-16 y las figuras 17-31 pueden utilizarse de forma
intercambiable y en combinaciones alternativas, tal y como las modificaria o alteraria un experto en la técnica. Por
consiguiente, esta descripcién detallada de las realizaciones actualmente preferidas se ha de tomar como ilustrativa,
en lugar de como limitativa de la divulgacion.
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La terminologia utilizada en la presente memoria tiene como propésito describir realizaciones particulares, y no
pretende ser limitativa de la invencion. Tal y como se utilizan en la presente memoria, las formas singulares "un",
"una", "el"y "la" pretenden incluir también las formas plurales, a menos que el contexto indique claramente lo contrario.
Se entendera ademas que los términos "comprender” (y cualquier forma de comprender, como "comprende" y "que
comprende"), "tener" (y cualquier forma de tener, como "tiene" y "que tiene"), "incluir" (y cualquier forma de incluir,
como "incluye" y "que incluye") y "contener" (y cualquier forma de contener, como "contiene" y "que contiene") son
verbos de enlace abiertos. Como resultado, un método o dispositivo que "comprende”, "tiene", "incluye" o "contiene”
una o mas etapas o elementos posee esas una o mas etapas o elementos, pero no queda limitado a poseer sb6lo esas
una o mas etapas o elementos. De la misma manera, una etapa de un método o un elemento de un dispositivo que
"comprende", "tiene", "incluye" o "contiene" una o mas caracteristicas posee esas una 0 mas caracteristicas, pero no
queda limitado a poseer s6lo esas una 0 mas caracteristicas. Ademas, un dispositivo o estructura que esta configurado
de una determinada forma esta configurado de al menos esa forma, pero también puede estar configurado de formas
que no se enumeran.

La invencion se ha descrito haciendo referencia a las realizaciones preferidas. Se entendera que las realizaciones
operativas descritas en la presente memoria son a modo de ejemplo de una pluralidad de posibles disposiciones para
proporcionar las mismas caracteristicas y elementos generales, y el mismo funcionamiento general del sistema.
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REIVINDICACIONES
1. Un conjunto (100, 200) de guia de orientacién para corregir deformidades 6seas en el pie, que comprende:
un brazo de guia (110,210}, que comprende:

un cuerpo (111, 212) que se extiende entre un primer extremo (112, 214) y un segundo extremo (113, 216)
del brazo de guia (110, 210);

una parte (115, 220) mas ancha en el primer extremo (112, 214), en el que la parte (115, 220) méas ancha se
extiende desde el cuerpo (111, 212) en una direccién perpendicular; y

una parte (114, 218) en angulo que se extiende en una direccién hacia abajo desde el cuerpo (111, 212)
hasta el segundo extremo (113, 216), comprendiendo el segundo extremo (113, 216) un elemento (117, 224) de
alojamiento situado en un extremo de la parte (114, 218) en angulo opuesto al cuerpo (111, 212), comprendiendo el
elemento (117, 224) de alojamiento:

una abertura (118, 226) superior;
una abertura (119, 228) inferior;

una cavidad interior formada por |la abertura (118, 226) superior que se acopla a la abertura (119,
228) inferior; y

un canal que se extiende hacia la cavidad interior desde una superficie exterior del elemento (117,
224) de alojamiento;

un miembro (120, 230) objetivo acoplado al brazo (110, 210) de guia;y

un pasador (140, 290) de guia configurado para acoplarse de forma moévil al elemento (117, 224) de alojamiento del
brazo (110, 210) de guia.

2. El conjunto (100, 200) de guia de orientacion de la reivindicacién 1, en el que la parte (115, 220) mas ancha
comprende ademas:

un orificio (116, 222) pasante que se extiende a lo largo de un eje longitudinal del brazo (110, 210) de guia, en el que
el orificio (116, 222) pasante recibe el miembro (120, 230) objetivo.

3. El conjunto de guia de orientacién de la reivindicacion 2, en el que la cavidad interior tiene forma de esfera para
recibir una esfera (142, 294) correspondiente del pasador (140, 290) de guia.

4. El conjunto (100, 200) de guia de orientacién de cualquiera de las reivindicaciones 1-3, en el que el miembro (120,
230) objetivo comprende:

un pasador (123, 232) objetivo con un primer extremo y un segundo extremo;

un miembro (121, 234) protector para su insercion a través del orificio (116, 222) pasante del brazo (110, 210) de guia
y para recibir el pasador (123, 232) objetivo;

una guia (240) de perforacién para su insercion en el orificio (116, 222) pasante del brazo (110, 210) de guia sobre el
pasador (123, 232) objetivo; y

un miembro (122, 250) roscado para su insercion a través del orificio (116, 222) pasante del brazo (110, 210) de guia.

5. El conjunto (100, 200) de guia de orientacion de la reivindicacién 4, en el que el miembro (121, 234) protector
comprende:

una parte (125, 238) cilindrica;
un asidero (124, 236) situado en un extremo (125, 238) de la parte cilindrica;

y

una abertura que se extiende a través de la parte (125, 238) cilindrica y del asidero (124, 236) a lo largo de un eje
longitudinal del miembro (121, 234) protector.
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6. El conjunto (100, 200) de guia de orientacién de cualquiera de las reivindicaciones 4 y 5, en el que la guia (240) de
perforacién comprende:

una parte (242) cilindrica;
un asidero (244) situado en un extremo de la parte (242) cilindrica; y

una abertura (246) canulada que se extiende a través de la parte (242) cilindrica y del asidero (244) a lo largo de un
eje longitudinal de la guia (240) de perforacion.

7. El conjunto (100, 200) de guia de orientacion de cualquiera de las reivindicaciones 4-6, en el que el miembro (122,
250) roscado comprende:

una parte (252) de cabeza situada en un primer extremo (122, 250) del miembro roscado;
al menos una estria (254) de corte situada en un segundo extremo (122, 250) del miembro roscado;

una abertura (256) canulada que se extiende a través del miembro (122, 250) roscado a lo largo de un eje longitudinal;
y

un roscado situado a lo largo de al menos una parte de una superficie exterior del miembro (122, 250) roscado.

8. El conjunto (100, 200) de guia de orientacion de cualquiera de las reivindicaciones 1-7, en el que el pasador (140,
290) de guia comprende:

un eje (141, 292) con un primer extremo y un segundo extremo;

un miembro (142, 294) esférico acoplado al eje (141, 292) entre el primer extremo y el segundo extremo, en el que el
miembro (142, 294) esférico esta insertado de forma giratoria en la cavidad interior del elemento (117, 224) de
alojamiento; y

una punta (143, 296) roscada situada en el segundo extremo (141, 292) del eje.

9. El conjunto (100, 200) de guia de orientacion de la reivindicacion 8, en el que el pasador (290) de guia comprende
ademas:

una protuberancia (298) cilindrica situada en posicion adyacente al miembro (294) esférico y entre el miembro (294)
esférico y la punta (296).

10. El conjunto (100, 200) de guia de orientacion de cualquiera de las reivindicaciones 1-9, que comprende ademas:

un soporte (130, 260), acoplado de forma deslizante a un cuerpo (111, 212) del brazo (110, 210) de guia, en el que €l
soporte (130, 260) comprende:

una carcasa (132, 262) con una superficie superior y una superficie inferior;
un asidero (274) acoplado giratoriamente a la carcasa (130, 260);
un miembro (131, 280) de blogueo que se extiende a través de una abertura (272) de la carcasa (132, 262);

un brazo (264) de fijacion que se extiende desde la superficie inferior de la carcasa (260) y hacia la superficie
superior de la carcasa (260) paralelo a la carcasa (260), en el que el brazo (264) de fijacién comprende al menos una
abertura (268) que se extiende desde una superficie exterior a través del brazo (264) de fijacion hasta un canal (266);

y

el canal (266) formado entre la carcasa (262) y el brazo (264) de fijacion, en el que la carcasa (262) y el brazo
(264) de fijacion forman una estructura en forma de U.

11. El conjunto (200) de guia de orientacion de la reivindicacién 10, en el que una protuberancia (276) de acoplamiento
roscado del asidero (274) se inserta en la al menos una abertura (268) del brazo (264) de fijacion para acoplar el
soporte (260) al cuerpo (212) del brazo (210) de guia.

12. El conjunto (100, 200) de guia de orientacién de cualquiera de las reivindicaciones 10-11, en el que la carcasa
(132, 262) comprende ademas:

un poste (134, 270) de alineacién que se extiende desde la superficie inferior de la carcasa (132, 262) en posicion
adyacente a la abertura (272) de la carcasa (132, 262) para recibir el miembro (131, 280) de bloqueo.

11
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13. El conjunto (100, 200} de guia de orientacién de cualquiera de las reivindicaciones 10-11, en el que el miembro
(131, 280) de bloqueo comprende:

un eje (137, 282), en el que el eje (137, 282) se acopla a la abertura (272) de la carcasa (132, 262);
un asidero (135, 284) situado en un primer extremo (137, 282) del eje; y

una parte (138, 286) de acoplamiento situada en el segundo extremo (137, 282) del eje para acoplarse con una placa
(300} 6sea, en el que la parte (138, 286) de acoplamiento esta roscada.

14. El conjunto de guia (100, 200) de orientacion de las reivindicaciones 12 y 13, en el que la placa ésea comprende:
una superficie superior opuesta a una superficie inferior;
una abertura de alineacién para recibir el poste (134, 270) de alineacién de la carcasa (132, 262);y

una abertura de acoplamiento para recibir la parte (138, 286) de acoplamiento del miembro (131, 280) de bloqueo del
soporte (130, 260) para acoplar el conjunto de guia (100, 200) de orientacion a la placa (300) 6sea; y

una pluralidad de aberturas que se extienden desde la superficie superior hasta la superficie inferior, y en el que la
pluralidad de aberturas recibe una pluralidad de elementos de fijacion (340) 6sea.

12
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