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La presente invención se re fie re  a una prótesis 
[de la  articulación de la  rod illa .

Las prótesis de la rod illa  conocidas hasta aho- 
[ra, comprenden dos elementos, uno femoral y e l  otro de t i ­
bia, presentando cada ano un órgano de articu lación  que coo 
pera con e l  del otro elemento para perm itir una rotación  de 
un elemento respecto al otro en e l plano sa g ita l, desde ana 
posición de extensión, en la  que los dos elementos se en­
cuentran en la  prolongación uno de otro, hasta una posición  
! * * *
de flex ión , en la  que los dos elementos forman entre e lla s ****'
[cierto ángulo.

Las prótesis pueden c la s ifica rse , en prótesis**
. .

[añicoiapartimentales, donde solo ano de los  lados de la  a rti 
pulación  es sustituido; prótesis bicomparbimentales de des­
lizamiento, en que los dos cóndilos son sustitu idos y en. 
t * *
que las partes femorales y de t ib ia  se deslizan una sobre
otra sin  lim itación ;prótesis de deslizamiento estabilizadas,

*  *  *  '

en las que un d ispositivo mecánico lim ita lo s  movimientos 
de las dos piezas femorales y de t ib ia ; prótesis  de charne­
la , en que los dos elementos están ligados de modo permanen 
[te por un d ispositivo , ta l como un e je  r íg id o .

La presente invención se re fie ro  a una prótesis  
[del tipo de deslizamiento, estabilizada, es decir, una pró­
te s is  en la  que lo s  dos elementos, femoral y de t ib ia , no 
[son solidarios pero pueden deslizarse ano sobre e l  o tro .

En las prótesis conocidas de este tip o , como 
¡las que son objeto de la  patente francesa 2.417.971, lo s  ór 
ganos de guiado consisten generalmente en una espiga solida 
ria  de uno de lo s  elementos que se deslizan en una ranura 
del otro limitada por un tope, no cabe posib ilidad  alguna
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3 rotación de un elemento respecto a l otro en un plano dis 
Lnto del plano sag ita l.

Para peim itir que dicha prótesis pueda efectuar, 
demás de la  rotación c lá s ica  de la  articu lación  en un p la - 
o sa g ita l, una rotación en un plano que le  es perpendicu- 
ar, como lo  efectúa la  articu lación  natural de la  r o d illa , 
per consiguiente restaurar a s i las funciones anatómicas y 

im itar los  riesgos de desgaste precoz, se ha propuesto ya 
ue la  v a rilla  de f i ja c ió n  del elemento t ib ia l  esté disphpá 
a en un alojamiento, a fin  de poder girar alrededor dei.^*- 
je  de este elemento.

No obstante, dicha solución presenta e l  grave*.**,
**  - * *

.nconveniente de necesitar la  perforación de un o r i f i c i o  de
tiámetro mucho más importante en la  t ib ia , para que se im-.
alante en la  misma, no ya simplemente e l vástago de f i ja -* *
:ión del elemento de t ib ia , sino asimismo e l  alojamiento.en

*****íl  que este vástago está dispuesto a fin  de poder g ira r  
) remente.

La presente invención tiene por objeto una pró­
tesis de la  articulación  de la  rod illa  que evita  este incon 
teniente, y en la  que lo s  dos elementos femoral y de t ib ia , 
aún siendo fijados de modo r íg id o  sobre lo s  huesos corres­
pondientes, pueden efectuar, uno respecto a l otro , rota cio ­
nes independientes en e l  plano sagital y en un plano que le  
es perpendicular, manteniendo simultáneamente la  e s ta b ili­
dad de la articulación.

Para llegar a dicho resultado, según la  presen­
te invención, e l  órgano de guiado de uno de los  dos elemen­
tos femoral o de t ib ia  de la  prótesis está montado en rota­
ción sobre e l elemento al que está encargado de guiar, de
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preferencia, alrededor de un eje que corresponde a l del c i ­
tado elemento. Esta disposición puede realizarse gracias a 
una pieza intermedia, montada en rotación alrededor del eje  
del citado elemento, y dispuesta entre lo s  dos elementos fe 
¡moral y de tib ia  de la  prótesis.

En una realización  preferida de la  presente in­
vención, e l elemento femoral de la  prótesis no es modifica­
do y comprende una ranura de guiado pero, en cambio, e l  ele 
¡mentó de tib ia  comprende una placa solidaria  de un espárTa^ 
go circu lar central, de eje sensiblemente perpendicular 3 /*- 
la  placa, sobre e l  que llega  a encajarse una pieza interme­
dia que lleva la  espiga de guiado de este elemento de ti*? *.* 
b ia , espiga que coopera con la  ranura de guiado del elemen­
to femoral.

Gracias a dicha estructura, los  elementos femó-'* * . *
ra l y de tib ia  pueden efectuar, uno respecto a l otro , rotg^,

* * ***
ciones totalmente independientes en dos planos perpendículo

* * t
res, a saber, por una parte, en e l  plano sag ita l por despla' 
zamiento de la espiga en la  ranura y, por otra parte, en un 
plano sensiblemente perpendicular al e je  del elemento de t i  
b ia , por rotación de la pieza intermedia alrededor del espá 
rrago.

La invención se describe a continuación en una 
realización  preferida e ilustrada en los  dibujos adjuntos, 
en lo s  que:

-  la  figura 1 presenta una v ista  en perspectiva 
despiezada de una prótesis de la  rod illa  segán la  invención;

-  la  figura 2 es un alzado despiezado de la  pró 
te s is  mostrada en la  figura 1;

-  la  figura 3 es un corte segán la  linea 3-3 de

3
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la  figura 2;

— las figuras 4 a 0 son cortes transversales es 
quemáticos de la  prótesis representada en la  figura 1, que 
muestra lo s  elementos femoral y de t ib ia  en cinco p o s ic io ­
nes relativas de rotación en e l  plano sag ita l, comprendidas 
entre una extensión completa y flexiones del orden de 10, 
30, 65 y 90R en e l plano sa g ita l;

-  y las figuras 9 y 10 representan, cada una,
una v is ta  en alzado de la  prótesis  de la  figura 1, en lá*. '*

.  * *

que e l  elemento femoral representado en la  posición de :&Lé*̂
* *  .  *

xión de la  figura 6, ha girado respecto al e je  del elemento 
de t ib ia  en un ángulo de 17- aproximadamente en uno u ot.po* 
sentido.

15

20

25

30

En estas diferentes figuras, e l  lado anterior 
de la  prótesis está situado a la  izquierda y e l lado pogtQ-t

+ w '
r io r  a la  derecha.

Como muestran las figuras 1 y 2, la  prótesis * 
lleva  un elemento femoral 10 y un elemento de t ib ia  11. ** '

El elemento femoral comprende en sus extremos 
in fe r io r  y posterior dos partes laterales convexas 12 de 
apoyo, orientadas hacia abajo.

Las superficies exteriores 46 de apoyo de las 
partes femorales 12, presentan en los planos sagita les, co­
mo muestran las figuras 2 y 4 a 8, una forma análoga a la  
de los  cóndilos femorales naturales, correspondiendo esta 
forma a una espiral o a un arco de c ircu lo , cuyo radio aumEC 
ta desde e l extremo posterior a l extremo anterior. E l e le ­
mento 10 lleva , asimismo, una parte central 14 de guiado 
dispuesta entre las dos partes de apoyo 12 a las que enlaza 
y , en su extremo anterior, una brida 18 de forma generalmen

17-09-85
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;e disimétrica, según que se trate de un elemento de próte- 
jsis para la  rod illa  izquierda o derecha, y destinada a reci 
¡bir la  rétala.

La parte central 14 de guiado llev a  una ranura 
[15, que presenta una superficie convexa de guiado 26, orien 
tada hacia abajo y hacia e l elemento de t ib ia , y que tiene 
una parte anterior que termina por un tope 16, y una parte 
posterior que desemboca libremente contra las partes de apo 
¡yo 12.

El elemento 10 está destinado a ser fijado a* ;**.
¡los cóndilos del fémur, con o sin cemento, y las superfi­
cies interiores de las partes 12 de apoyo y de la  brida

*****pueden presentar asperezas en forma de gránulos, para permi 
[tir  e l enganche y e l  crecimiento del te jid o  óseo.

El elemento de t ib ia  11 lleva  una placa de t i - . ,  
ibia 17, situada en un plano sensiblemente perpendicular aí* 
eje del elemento 11, y que es solidario, en su parte infe^" 
r io r , de un vástago de fija c ió n  23 y, en su parte superior^ 
de un espárrago circu la r  central 19, cuyo e je  corresponde 
al eje  del elemento 11 a otra dirección compatible con la  
¡función.

Un cojinete  24 y una pieza de guiado intermedia 
¡25 llegan a encajarse sobre e l espárrago 19.

El cojinete 24 es colocado sobre la  placa de t i  
jbia 17, cuyos bordes levantados la  mantienen en su lugar, 
ya que se adapta a su forma geométrica? este cojinete 24 
lleva una abertura central 27, de diámetro sensiblemente su 
perior al del espárrago 19, y dos partes cóncavas de apoyo 
13, que tienen aproximadamente la  forma de una judia, sitúa 
das a ambos lados de la abertura 27. Estas partes cóncavas
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3̂, orientadas hacia arriba, cooperan con las  partes conve­
la s  de apoyo 12 del elemento femoral.

La pieza de guiado intermedia 25 lleva  una viro 
¡la 28, cuyos diámetros in terior y exterior corresponden, 
respectivamente, a los  diámetros del espárrago 19 y de la  
abertura 27, y lleva  asimismo una espiga de guiado 29, cuya 
superficie superior 30 coopera con la  ranura 15 del elemen- 
¡to femoral.

Los materiales tomados en consideración pará*J.g
realización de loa elementos femoral y de t ib ia , por uná./*-
parte, y para e l  co jinete , por otra parte, son generalmente
una aleación metálica que conviene a las implantaciones ^ 2

*****
r&rgicas, como una aleación de cromo y de cobalto o un ace­
ro inoxidable para los primeros y, para e l  áltimo, un mate
r ia l p lástico y principalmente un polímero de alta densidad,

****compatible desde e l punto de vista  b iológico  como un polis--.
tileno de elevado peso molecular o cualquier otro material 
! * **' 
satisfactorio  b io lógica  y mecánicamente, polímero compues­
t o ,  por ejemplo.

En cuanto a la pieza de guiado, es de preferen­
c ia  un acoplamiento de estos dos tipos de materiales, una 
base 31 de aleación del tipo citado, que asegura e l contac­
to con e l co jinete 24 y su abertura 27, y e l  resto de la 
pieza, que está en contacto con e l elemento femoral, es de 
material p lástico del mismo tipo que e l co jin ete  o e l p o li-  
)mero compatible.

Bicha estructura garantiza, en e fecto , un coefi 
¡cíente de rozamiento óptimo, gracias a un contacto metal-po 
¡limero entre cada pieza o elemento en contacto.

Pero queda bien entendido que la  disposición

nAm 6
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sitada podría ser invertida, por ejemplo, los  elementos fe ­
moral y de tib ia  ser realizados de polímero de alta densi­
dad, e l  cojinete de aleación metálica, y la  pieza de gu.ia.do 
de aleación con base polimérica, sin inconveniente.

El funcionamiento de la  prótesis segán la  inven 
ción va a ser explicada a continuación haciendo más espe­
cialmente referencia a las figuras 4 a 8, que muestran lo s  
dos elementos de la  prótesis en diferentes posiciones de 
flex ión , y a las figuras 9 y 10, que muestran, en una cutM¿-¡! 
quiera de las posiciones de flex ión , a saber la  de la  figu^j 
ra 7 escogida a titu lo  de ejemplo, ocupando los dos elemen­
tos de la  prótesis posiciones, respectivamente simétrica!?*.*'.*..*
respecto al plano sagital, en las que los planos verticales 
que contienen, respectivamente, los  ejes de los  elementos . 
femoral y t ib ia l, formen entre s i  un ángulo del orden de\ ** 
173.

La figura 4 representa la  posición de extensión
*  *  '

completa de la  prótesis, en la  que la  espiga de guiado 29**
del elemento de tib ia  es detenida por e l tope de extremo 16

'de la  ranura de guiado del elemento femoral.
En e l  curso de una flex ión  o rotación en e l pía 

no sagita l, donde e l eje del elemento femoral 10 forma un 
ángulo de aproximadamente 10, 30, 65 ó 90B respecto al e je  
del elemento de tib ia , ta l como se representa en las figu­
ras 5 a 8, las cartea de apoyo 12 y 13 permanecen siempre 
en contacto pero, como muestran estas figuras, su superficie 
de contacto se desplaza primeramente de delante hacia atrás, 
para ocupar una posición próxima al eje del elemento de t i ­
bia, para un ángulo de flexión  próximo de 65 a 90B.

En e l curso de esta flexión  o rotación en e l

HoJ* nAm 7
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plano sagital, la  superficie 26 de guiado del fondo de la  
ranura del elemento femoral, sigue hallándose en contacto 
con la  superficie 30 de guiado de la espiga 29 de la  pieza 
25, manteniendo las paredes laterales de la  ranura 15 perma 
nentemente a los  ejes de los elementos femoral y de tib ia  
en e l plano sag ita l.

Sea cualquiera la  posición de flex ión  de lo s  
elementos femoral y de tib ia  de la  prótesis en e l plano sa­
g ita l, es decir, en los casos de las figuras 4 a 8, uno Ida**. *.
estos dos elementos puede, según la  invención, efectuar luna**.*
rotación, uno respecto al otro, en un plano perpendicular
al plano sagita l, a saber, e l plano de la  placa de tibia.**.* ,

* * * * *

17 en este caso.

¡En este sentido, pare pasar déla posición repra
sentada en la  figura 6 a las representadas en las figurap " ,

*1.
9 y 10, existe simplemente rotación alrededor del espárrago

****
19 del conjunto formado por e l elemento femoral 10 y la  pie

* * i
za de guiado 25 del elemento de tib ia  11.

¡El ángulo de rotación del plano de simetría del 
elemento femoral 10 y de la pieza de guiado 25 es del orden 
de 4 17* respecto al plano de simetría del elemento de t i ­
bia 11, que permanece coincidente con e l  plano sagital.

En e l curso de esta rotación, en e l plano de la  
placa de tib ia , las dos partes de apoyo 12 del elemento fe­
moral, se deslizan en las dos partes cóncavas 13 del cojine 
te del elemento de tib ia ; cuando e l extremo anterior de las 
superficies 46 de apoyo del elemento femoral llegan a tope 
sobre los bordes laterales de las partes cóncavas 13, cuya 
forma de judia favorece esta rotación, los  elementos femo­
ral y de tib ia  ocupan la posición representada en la figura

¡
i
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9 o 10, seg&n e l sentido en e l  que se ha efectuado sata ro­
tación .

Se recomienda que la  parte cóncava 13 del c o j i ­
nete 24 situada en e l exterior respecto al plano sag ita l, 
sea más hueca y más alargada que la  otra parte cóncava 13 
del mismo cojinete, ya que dicha configuración fa c i l ita  la  
rotación respectiva de los elementos femoral y de t ib ia  se­
gún la  invención en e l plano de la  placa de t ib ia .

Es evidente que e l  ángulo de rotación de loy.dBs
. * *

elementos de la prótesis en e l  plano de la  placa de tibiad*.
*  .  *

seg&n la  presente invención, puede ser un ángulo cualquiera
comprendido entre 0 y e l ángulo de más o menos 176 represen
tado en las figuras 9 y 10.

Esta rotación, en un plano perpendicular a l pía
no sagita l, y que evidentemente es de mucha menor amplitud.. . .
que la  rotación clásica de los  dos elementos en e l plano.sg

- ! .g ita l, corresponde a la  que efectúa lá  articulación natural
.*

de la  rod illa , por ejemplo cuando un individuo sube lo s  bb- 
calones de una escalera.

Esta posibilidad de doble rotación de la próte­
s is  seg&n la invención permite, por consiguiente, a esta 
última, efectuar movimientos que corresponden más de cerca 
a los diferentes grados de libertad de la articulación natu 
ral de la rod illa , y lim itar asi los esfuerzos sobre los  
elementos de fija ción  de la prótesis en e l hueso.



REIVINDICACIONES

. lo

Los puntos que como característica de novedad 
se presentan para que seaa objeto de esta solicitud de Mode­
lo  de Utilidad en España, por VEINTE años, son los que se re 
cogen en las reivindicaciones siguientes:

13.-. Prótesis de articulación de rodilla  del t i
*w *po de deslizamiento, en la que dos elementos femoral y de*..
3 * w

tib ia , que llevan cada uno un órgano de guiado, cooperan'.pg 
tre s i  para permitir a estos dos elementos ocupar posicio­
nes de flexión en e l plano sag ita l, caracterizada porque***.* , 
ano de estos órganos de guiado está montado en rotación so­
bre e l elemento que está encargado de guiar, para perm itir. 
a los  citados elementos femoral y de tib ia  efectuar una yq -. 
tación en un plano perpendicular al plano sagital. . . .. .

23.- Prótesis seg&n la  reivindicación 1&, carao
* *

terizada porque e l órgano de guiado montado en rotación so­
bre e l  elemento que está encargado de guiar es el del e le ­
mento de tib ia .

33 .- Prótesis seg&n una cualquiera de las re i­
vindicaciones 13 ó 28, caracterizada porque los órganos de 
guiado de los elementos femoral y de tib ia  son, respectiva­
mente, una ranura y una espiga.

48 .- Prótesis seg&n las reivindicaciones 28 y 
38 consideradas en combinación, caracterizada porque e l  ele 
mentó de tib ia  lleva un espárrago circular central, alrede­
dor del cual pivota una pieza de guiado intermedia que l l e ­
va la  espiga y cuyo eje corresponde al del elemento de t i ­
bia.
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53.- Prótesis seg&n la reivindicación 48, carao 
terizada porque e l elemento de t ib ia  lleva una placa de t i ­
bia solidaria del espárrago circular central, 'sobre e l  que 
están encajados un cojinete que lleva superficie^ de apoyo 
del elemento femoral y una virola  solidaria de la  pieza de 
guiado.

68.- Prótesis seg&n la  reivindicación 58, carac
terizada porque los  elementos femoral y de t ib ia  son de
aleación metálica, e l  cojinete de material p lá stico , y 3á.# * *
pieza de guiado de material plástico de base metálica. *. *'* *

78 .- "PROTESIS DE ARTICULACION DE RODILLA DEL
TIPO LE DESLIZAMIENTO". . . .. * *

Tal y como se ha descrito en la  Memoria que an­
tecede, representado en los dibujos que se acompañan y par§

* * * * t
los fines que se Iban especificado. . ..

+ * <

Esta Memoria consta de once hojas escritas a
+ * *

quina por una sola cara.
* * *^ (5 ¡p * ' ' ̂ *"'* * * *Madrid, hüu- ¿bóO *-* '

P.A.

?JP./
¡7-09-85
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