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Dispositif de traitement d’un tissu corporel et nécessaire de traitement associé

La présente invention concerne un dispositif de traitement d’un tissu corporel
présentant un prolapsus, comprenant :

- au moins deux bras, chaque bras présentant une extrémité distale de saisie du
tissu, une extrémité proximale de manceuvre opposée a I'extrémité distale de saisie et
une portion allongée comprise entre I'extrémité distale de saisie et I'extrémité proximale
de manceuvre, chaque portion allongée s’étendant selon une direction principale.

Ce dispositif s’applique notamment au traitement des valves cardiaques, et en
particulier au traitement des valves mitrales.

Une valve mitrale est typiquement constituée de deux feuillets, antérieur et
postérieur, et contréle le flux sanguin qui s’écoule de l'oreillette gauche vers le ventricule
gauche du cceur. La valve mitrale assure une circulation univoque du flux sanguin, évitant
un reflux sanguin a l'issue de la contraction ventriculaire.

Pour éviter le reflux sanguin, les feuillets de la valve doivent assurer une
coaptation par leurs bords libres.

En cas de prolapsus, c'est-a-dire de relachement de la paroi du feuillet, I'un des
feuillets présente un renflement qui définit une zone en saillie épaissie et augmentée en
surface. Le prolapsus peut alors empécher la valve de se refermer de maniéere étanche. |l
en résulte une insuffisance mitrale, c’est-a-dire un reflux du sang dans l'oreillette gauche
quand le ventricule se contracte.

Un traitement possible de cette maladie consiste en une ablation chirurgicale du
prolapsus. Toutefois, une telle opération invasive est fastidieuse et présente des risques
non négligeables pour le patient, notamment lorsque le patient est 4gé et/ou en mauvaise
sante.

Pour pallier ce probléme, un autre moyen connu de traiter cette maladie de
maniére endovasculaire consiste a placer un clip destiné a former un point de liaison
entre le feuillet antérieur et le feuillet postérieur, au niveau du prolapsus. Ceci permet de
rétablir la coaptation entre les feuillets de la valve au niveau du prolapsus.

Cependant, le clip forme un point de liaison permanent entre les feuillets de la
valve. Ainsi, lors de l'ouverture de la valve, les feuillets s'ouvrent uniquement de part et
d'autre du point de liaison créant deux ouvertures de passage distinctes. Le sang s’écoule
alors par deux voies séparées I'une de l'autre par le point de liaison.

Ce type de traitement supprime le probléeme au niveau du prolapsus. Il ne donne
cependant pas entiére satisfaction, puisqu'il perturbe la coaptation des feuillets a I'écart

du prolapsus, et puisqu'il perturbe le passage du sang au niveau de la valve.
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Un but de linvention est donc dobtenir un dispositif de traitement d'un tissu

présentant un prolapsus permettant de traiter le prolapsus de maniére peu invasive, en
perturbant le moins possible le tissu, une fois le dispositif mis en place.

En particulier, lorsque le tissu est un feuillet de valve cardiaque, un but de
linvention est de traiter le prolapsus en permettant a la valve de se refermer de maniére
étanche lorsque le ventricule se contracte, et en assurant une coaptation satisfaisante des
feuillets.

A cet effet, 'invention a pour objet un dispositif du type précité, caractérisé en ce
que chaque bras est mobile en rotation entre une position angulaire d’accroche et une
position angulaire d’enserrement autour d’'un axe de rotation sensiblement paralléle a la
direction principale, et le dispositif comprend un organe de guidage apte a limiter le
déplacement transversal des bras l'un par rapport a lautre selon une direction
perpendiculaire a la direction principale.

Le dispositif de traitement selon l'invention peut comprendre 'une ou plusieurs des
caractéristiques suivantes, prise(s) isolément ou suivant toute combinaison
techniquement possible :

- le dispositif est manceuvrable entre une configuration libre, dans laquelle chaque
bras est mobile en rotation indépendamment de l'autre bras et une configuration de
liaison dans laquelle les deux bras sont solidaires en rotation ;

- le dispositif comprend un moyen de maintien propre a maintenir le dispositif dans
la configuration de liaison ;

- chaque extrémité distale de saisie comprend un crochet, propre a entrainer le
tissu ;

- le dispositif comprend une butée de retenue propre a empécher la translation
d’au moins un bras selon la direction principale vers I'extrémité distale de saisie ;

- 'organe de guidage comporte un corps allongé suivant la direction principale, le
corps présentant au moins une lumiere recevant chaque bras, les deux bras étant
avantageusement disposés dans la méme lumiére ;

- les bras sont montés rotatifs autour dun méme axe, un des bras étant
avantageusement monté rotatif sur ou dans un autre bras ;

- la rotation du premier bras est libre dans un premier secteur angulaire autour
d'un axe paralléle a la direction principale et la rotation du deuxieme bras est libre dans
un deuxieme secteur angulaire, le deuxieme secteur angulaire étant complémentaire du
premier secteur angulaire.

- I'extrémité proximale de saisie de I'un des bras est plus longue que I'extrémité

proximale de saisie de l'autre des bras.
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L'invention a également pour objet un nécessaire de traitement d’un tissu corporel

présentant un prolapsus, comprenant :

- un dispositif de traitement tel que précédemment décrit.

- au moins deux mécanismes d’entrainement, chaque mécanisme d’entrainement
étant propre a déplacer un bras distinct en rotation entre la position angulaire d’accroche
et la position angulaire d’enserrement.

Le nécessaire de traitement selon l'invention peut comprendre la caractéristique
suivante :

- le nécessaire comprend en outre un tuteur, s’étendant suivant un axe longitudinal
sensiblement parallele a la direction principale et définissant au moins une ouverture de
retenue du dispositif.

L’invention concerne en outre un procédé de traitement d’un tissu corporel
présentant un prolapsus, comprenant les étapes de :

- fourniture d’'un nécessaire de traitement tel que défini plus haut;

- positionnement des extrémités distales de saisie des bras de pincement
autour du prolapsus, les bras étant dans leur position angulaire
d’'accroche ;

- rotation d’'un premier bras de pincement vers une position angulaire
d’enserrement du prolapsus ;

- rotation du deuxiéme bras de pincement vers une position angulaire
d’enserrement du prolapsus.

Le procédé de traitement selon linvention peut en outre comprendre l'une ou
plusieurs des caractéristiques suivantes, prise(s) isolément ou suivant toute combinaison
techniquement possible :

- le tissu corporel est un feuillet de valve, avantageusement un feuillet de valve
mitrale.

- le deuxiéme bras se fixe sur le premier bras dans la position angulaire
d’enserrement.

L'invention sera mieux comprise a la lecture de la description qui va suivre,
donnée uniquement a titre d’exemple et faite en se référant aux dessins annexés sur
lesquels :

- la figure 1 est une représentation schématique d’'une valve cardiaque

présentant un prolapsus ;

- la figure 2 est une représentation schématique d'un nécessaire de

traitement d’une valve cardiaque, comprenant un premier dispositif de

traitement selon l'invention ;
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la figure 3 est une représentation schématique d’'une extrémité du premier

dispositif de traitement de la figure 2;

la figure 4 est une représentation schématique d’'une étape de
fonctionnement du premier dispositif de traitement selon I'invention ;

la figure 5 est une représentation schématique d'une étape ultérieure de
fonctionnement du premier dispositif de traitement selon l'invention ; et

la figure 6 est une représentation schématique d'une étape ultérieure de
fonctionnement du premier dispositif de traitement selon I'invention ;

la figure 7 est une représentation schématique d’un feuillet présentant un
prolapsus, pincé et écrasé par le premier dispositif de traitement selon
Pinvention ;

la figure 8 est une représentation schématique d’'une extrémité du premier
dispositif de traitement selon une variante de l'invention,

la figure 9 est une représentation schématique d’'un deuxiéme dispositif
de traitement selon I'invention ;

la figure 10 est une représentation schématique d’un troisieme dispositif
de traitement selon I'invention ;

la figure 11 est une représentation schématique d’'un quatriéme dispositif
de traitement selon I'invention ;

la figure 12 est une représentation schématique d’un cinquieéme dispositif
selon I'invention dans une configuration initiale de verrouillage ;

la figure 13 est une représentation du cinquieme dispositif dans une
configuration libre ;

la figure 14 est une représentation du cinquieme dispositif en cours de
rotation ;

la figure 15 est une représentation du cinquieme dispositif en fin de
rotation ;

la figure 16 est une représentation du cinquieme dispositif en
configuration de maintien ;

la figure 17 est une représentation schématique d’un sixieme dispositif de
traitement selon l'invention ;

la figure 18 est une représentation schématique du sixieme dispositif de
traitement selon 'invention dans une configuration de maintien ;

la figure 19 est une représentation schématique d’'un deuxieme dispositif

de maintien ;
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- la figure 20 est une représentation schématique d’'un troisieme dispositif

de maintien ; et

- la figure 21 est une représentation schématique d’'un quatriéme dispositif

de maintien.

Dans tout ce qui suit, les termes «proximal » et «distal » s’entendent
respectivement comme relativement plus pres de I'opérateur, et comme relativement plus
éloigné de I'opérateur lors de I'utilisation du dispositif.

Dans tout ce qui suit, on entend par directions « sensiblement paralleles », que les
directions forment entre elles un angle inférieur a 5°.

Dans tout ce qui suit, la direction « longitudinal » est la direction principale du
tuteur. Le terme «transversal » s’entend comme dans un plan perpendiculaire a la
direction longitudinal.

Un premier nécessaire de traitement 2 selon [linvention est représenté
schématiquement sur la figure 2.

Ce premier nécessaire de traitement 2 est destiné au traitement d’un tissu corporel
présentant un prolapsus 7, notamment au traitement d’une valve 4 cardiaque native telle
gu’une valve mitrale.

Une telle valve 4 est représentée sur la figure 1. Elle est typiquement formée par
un feuillet antérieur 6 et un feuillet postérieur 8. Le prolapsus 7 est situé sur le feuillet
postérieur 8. Les feuillets de la valve 4 sont reliés a la paroi du ventricule gauche par
lintermédiaire de cordages 10.

Le prolapsus 7 forme un renflement qui fait saillie au niveau du bord libre du
feuillet 8 empéchant la coaptation entre les bords libres des feuillets 6, 8 de la valve 4.

Le prolapsus 7 présente, par exemple, une surface inférieure dirigée vers les
cordages 10 et une surface supérieure opposée a la surface inférieure.

Comme illustré sur la figure 2, le premier nécessaire de traitement 2 selon
linvention comprend un premier dispositif de traitement 12, comportant deux bras de
pincement 14, 16, et un organe de guidage 25. Le premier dispositif de traitement 12
étant propre a étre implanté sur la valve 4. Le premier nécessaire de traitement 2
comporte, en outre, un tuteur 18 propre a retenir le premier dispositif 12 lors de sa mise
en place, et deux mécanismes d’entrainement 20, 22, chacun étant destiné a étre associé
respectivement a un des deux bras de pincement 14, 16. Les deux bras de pincement 14,
16 sont guidés transversalement par I'organe de guidage 25 qui limite leur déplacement

transversal I'un par rapport a l'autre.
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Le tuteur 18 s’étend suivant un axe longitudinal X et définit au moins une ouverture

distale 24 de retenue du dispositif 12. L’axe longitudinal X s’étend suivant une direction
principale X.

Le dispositif de traitement 12 est manceuvrable entre une configuration libre
d’évolution des bras 14, 16, visible sur la figure 4 et une configuration de liaison des bras
14, 16 visible sur la figure 7. Dans la configuration libre, chaque bras 14, 16 est mobile en
rotation autour de son axe de rotation respectif indépendamment de I'autre bras 14, 16.
Dans la configuration de liaison, les bras 14, 16 sont solidaires en translation et en
rotation.

En outre, le dispositif de traitement 12 comprend un moyen de maintien 28
manceuvrable entre une configuration de maintien dans laquelle le moyen de maintien 28
est propre a maintenir le dispositif 12 dans sa configuration de liaison et une configuration
inactive. Le moyen de maintien 28 est par exemple constitué de deux organes de fixation
complémentaires 30, 32, le moyen de maintien 28 étant dans la configuration de maintien
lorsque les deux organes de fixation 30, 32 sont associés.

L’organe de guidage 25 permet de guider les bras 14, 16 transversalement 'un par
rapport a l'autre. Cela signifie que la translation des bras 14 et 16 selon une direction
perpendiculaire a la direction principale X est limitée par 'organe de guidage 25.

Un premier dispositif de traitement 12 est décrit en regard des figures 1 a 8.

Dans le premier mode de réalisation représenté sur la figure 2, le premier dispositif
de traitement 12 comporte un corps allongé 26, un premier bras de pincement 14 et un
deuxiéme bras de pincement 16 disposés dans le corps 26. L'organe de guidage 25 est
formé par le corps 26 dans ce mode de réealisation.

En référence a la figure 2, le corps 26 est allongé selon un axe principal X entre
une extrémité distale 34 et une extrémité proximale 36. L’axe principal X est colinéaire a
'axe longitudinal X du tuteur 18, lorsque le corps 26 est monté dans le tuteur 18.

Le corps 26 présente au moins une lumiere centrale 38 s’étendant selon un axe de
lumiere paralléle a 'axe principal X. La lumiére 38 débouche a la fois dans I'extrémité
proximale 36 du corps 26 et dans I'extrémité distale 34 du corps 26.

Dans cet exemple, le corps 26 présente la forme d'un tube. Le corps 26 comporte
une section sensiblement circulaire. Le diamétre du corps 26 est avantageusement
compris entre 0,5 mm et 5 mm, notamment compris entre 0,5 mm et 1,5 mm, et de
preférence égal a 1 mm. Il est formé par un matériau tel que du métal ou un polymere
radio-opaque.

La longueur du corps 26 est inférieure a celle des bras 14, 16. Cette longueur est,

par exemple, inférieure a 10 mm et est notamment comprise entre 4 mm et 8 mm.
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Le corps 26 est avantageusement maintenu fixe en rotation par rapport a I'axe

longitudinal X du tuteur 18. A cet effet, au moins une section transversale du corps 26
présente avantageusement une forme complémentaire a la section transversale intérieure
du tuteur 18 au niveau de l'ouverture 24.

La lumiére 38 est propre a recevoir au moins un bras 14, 16.

Dans cet exemple, le corps 26 présente une lumiere 38 propre a recevoir les deux
bras 14, 16. Le diamétre de la lumiere 38 du corps 26 mesuré transversalement a 'axe de
la lumiére 38 est ainsi strictement supérieur a la somme du diameétre du premier bras 14
et du diametre du deuxieme bras 16 pour permettre la rotation de chaque bras 14, 16
dans la lumiere 38 selon un axe de rotation A1, A2 colinéaire a I'axe de la lumiere 38.

Comme cela est visible sur la figure 3, chaque bras 14, 16 présente une extrémité
distale 40 de saisie de tissu faisant saillie par rapport au corps 26 et destinée a étre
diriger vers le prolapsus 7, une extrémité proximale 42 de manceuvre propre a coopérer
avec un des mécanismes dentrainements 20, 22 et opposée a I'extrémité distale de
saisie 40 et une portion allongée 44 comprise entre I'extrémité distale de saisie 40 et
lextrémité proximale de manceuvre 42 et disposée dans une lumiére 38 du corps 26.

Dans I'exemple, les portions allongées 44 des deux bras 14, 16 sont disposés
dans la méme lumiére 38.

Dans le premier mode de réalisation, la portion allongée de chaque bras 14, 16
s’étend selon l'axe de rotation A1, A2 sensiblement parallele a I'axe principal X. Ainsi,
chaque bras 14, 16 est monté rotatif autour de son axe de rotation respectif A1, A2.

Dans le premier mode de réalisation, la longueur totale du bras 14, 16 mesurée
selon I'axe de rotation A1, A2 entre I'extrémité distale de saisie 40 et 'extrémité proximale
de manceuvre 42 est avantageusement comprise entre 10 mm et 20 mm.
Avantageusement, un des bras 14, 16 est plus long que l'autre. Ceci facilite leur mise en
mouvement indépendante.

Chaque bras 14, 16 comporte une section sensiblement circulaire. Le diametre de
la section du bras 14, 16 est, avantageusement, compris entre 0,2 mm et 1 mm. En
variante, les portions 30 et 32 sont rectangulaires.

Les deux bras 14, 16 sont rigides.

Chaque bras 14, 16 est formé par un matériau tel que du métal, un polymeére avec
un marquage radio-opague.

Sur la figure 2, 'extrémité proximale de manceuvre 42 de chaque bras 14, 16 fait
saillie par rapport au corps 26 et s’étend dans le prolongement de la portion allongée 44.

L’extrémité proximale de manceuvre 42 de chaque bras 14, 16 comprend un
module d'accroche 48.
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Le module d’accroche 48 est propre a coopérer avec une partie du mécanisme

d’entrainement 20, 22 comme cela sera décrit par la suite.

En référence a la figure 3, I'extrémité distale de saisie 40 de chaque bras 14, 16
comprend un crochet 50 propre a entrainer le prolapsus 7.

En outre, I'extrémité distale de saisie 40 de chaque bras 14, 16 porte un des
organes de fixation 30, 32 complémentaires du moyen de maintien 28.

Chaque bras 14, 16 est, par exemple, monté libre en translation par coulissement
le long de son axe de rotation A1, A2 a lintérieur de la lumiére 38 entre une position
distale dans laquelle l'extrémité proximale de manceuvre 42 du bras 14, 16 est
rapprochée de l'extrémité proximale 36 du corps 26 et une position proximale dans
laquelle I'extrémité distale de saisie 40 du bras 14, 16 est rapprochée de I'extrémité
distale 34 du corps 26.

Chaque bras 14, 16 est, en outre, monté dans le corps 26 libre en rotation entre
une position angulaire d’accroche ai, a2 visible sur la figure 4 et une position angulaire
d’enserrement el, e2, visible sur la figure 7 autour d’'un axe de rotation A1, A2 respectif.
Les axes de rotations A1, A2 de chaque bras 14, 16 sont sensiblement paralléles.

Le vecteur normal de I'axe de rotation A1 est orienté depuis I'extrémité proximale
de manceuvre 42 vers lextrémité distale de saisie 40. Dans ce qui suit, le sens
trigonométrique est définit par rapport a ce vecteur normal.

Le premier bras 14 est monté dans le corps 26 libre en rotation entre une position
angulaire d’accroche al et une position angulaire d’enserrement e1 autour de l'axe de
rotation A1.

La position angulaire d’accroche al du premier bras 14 et la position angulaire
d’enserrement e1 du premier bras 14 délimitent dans le sens trigonométrique un premier
secteur angulaire C1.

Le premier bras 14 est ainsi libre d'occuper une des positions angulaires
intermédiaires situées dans le premier secteur angulaire C1, entre la position angulaire
d’accroche al du premier bras 14 et la position angulaire d’enserrement el du premier
bras 14.

Le premier bras 14 est représenté dans sa position angulaire d’accroche al sur la
figure 4, dans une position intermédiaire sur la figure 5 et la figure 6 et dans sa position
angulaire d’enserrement e1 sur la figure 7.

En outre, sur la figure 4, la position d’enserrement e1 du premier bras 14 et le
premier secteur C1 sont représentés en pointillé.

Dans I'exemple représenté, 'angle mesuré dans le sens trigonométrique entre la

position angulaire d’accroche al du premier bras 14 et la position angulaire
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d’enserrement e1 du premier bras 14 correspondant a I'étendue angulaire du secteur C1

est avantageusement sensiblement de 270°.

Le premier bras 14 est ainsi libre d'occuper une des positions angulaires
intermédiaires formant avec la position angulaire d’accroche ai, un angle mesuré dans le
sens trigonométrique inférieur a 270°.

Le deuxieme bras 16 est monté dans le corps 26 libre en rotation entre une
position angulaire d’accroche a2 et une position angulaire d’enserrement 2 autour d’un
axe de rotation A2 sensiblement paralléle a I'axe principal X.

La position angulaire d'enserrement e2 du deuxieme bras 16 et la position
angulaire a2 d’accroche du deuxieme bras 16 délimitent dans le sens trigonométrique un
deuxiéme secteur angulaire C2.

Le deuxieme bras 16 est ainsi libre d’occuper une des positions angulaires
intermédiaires situées dans le deuxiéme secteur angulaire C2, entre la position angulaire
d’enserrement e2 du deuxieme bras 16 et la position angulaire d’accroche a2 du
deuxiéme bras 16.

Le deuxieme bras 16 est représenté dans sa position angulaire d’accroche a2 sur
les figures 4 et 5, dans une position intermédiaire sur la figure 6 et dans sa position
angulaire d’enserrement e2 sur la figure 7.

En outre, sur la figure 4, la position d’enserrement e2 du deuxieme bras et le
deuxiéme secteur C2 sont représentés en pointillé.

Dans I'exemple représenté, 'angle mesuré dans le sens trigonométrique entre la
position angulaire d’enserrement e2 du deuxieme bras 16 et la position angulaire
d’accroche a2 du deuxieme bras 16 correspondant a I'étendue angulaire du secteur C2
est sensiblement de 90°.

Le deuxieme bras 16 est libre d’occuper des positions angulaires intermédiaires du
deuxieme bras 16 formant avec la position angulaire d’enserrement e2 du deuxieme bras
16, un angle mesuré dans le sens trigonométrique inférieur a 90°.

Le premier secteur angulaire C1 et le deuxiéme secteur angulaire C2 sont
avantageusement complémentaires. Cela signifie que toutes les positions angulaires par
rapport a I'axe principal X sont accessibles par au moins un des bras 14, 16. La somme
des angles des positions angulaires extrémes des secteurs angulaires C1, C2 est

supérieure ou égale a 360°.

Par exemple, lorsque les deux bras 14, 16 sont dans leur position angulaire
d’accroches al, a2 respectives, les crochets 50 sont paralléles. Lorsque les bras 14, 16
sont dans la position angulaire d’enserrement el, e2 respectives, les crochets 50 sont
paralleles.
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En outre, chaque crochet 50 présente avantageusement une section rectangulaire

afin de présenter une surface de contact propre a entrainer le prolapsus 7.

Chaque crochet 50 est sensiblement en forme de J, dans un plan longitudinal a
'axe de rotation A1, A2.

Le crochet 50 est avantageusement réalisé d’'un seul tenant et est venu de matiere
avec le bras 14, 16. lls sont par exemple réalisés a partir d’'une matiere métallique ou un
polymere.

En référence a la figure 3, chaque crochet 50 comprend une tige 52, un siege 54
et un bec 56. Avantageusement la tige 52, le sieége 54 et le bec 56 sont d'un seul tenant et
fait d'une seule piece.

La tige 52 s’étend selon I'axe de rotation A1, A2 du bras 14, 16 considéré et dans
la continuité de la portion allongée 44.

Le siege 54 s’étend a partir de l'extrémité distale de la tige 52 sensiblement
perpendiculairement a la tige 52.

Le siege 54 présente une extrémité de liaison 58 et une extrémité externe 60.
L’extrémité de liaison 58 est liée a I'extrémité distale de la tige 52. L’extrémité externe 60
est liee au bec 56.

Le siege 54 de chaque crochet 50 présente une longueur adaptée au prolapsus 7
a traiter. Cette longueur est, par exemple, comprise entre 3 et 6 mm.

La section du siege 54 est sensiblement rectangulaire. Ainsi, chaque siege
présente une surface externe orientée vers I'extrémité distale du dispositif 12, une surface
interne opposée a la surface externe et orientée vers I'extrémité proximale du dispositif
12, une surface de repos et une surface de fixation 62 opposée a la surface de repos.

Lorsque les deux bras 14, 16 sont dans leur position angulaire d’accroche ai, a2,
respective, 'angle, mesuré dans le sens trigonométrique par rapport au vecteur normal du
premier bras 14, formé entre le siege 54 du premier bras 14 et le siege 54 du deuxieme
bras 16 est d’environ 360°.

Lorsque les deux bras 14, 16 sont dans leur position angulaire d’accroche ai, a2,
comme illustré sur la figure 4, respective, les surfaces de repos de chaque bras 14, 16
sont en regard 'une de lautre.

Lorsque les deux bras 14, 16 sont dans leur position angulaire d’enserrement
respective el, e2, comme illustré sur la figure 7, langle mesuré dans le sens
trigonométrique par rapport au vecteur normal du premier bras 14 entre le siege 54 du
premier bras 14 et le siege 54 du deuxiéme bras 16 mesuré est d’environ 0°.

Lorsque les deux bras 14, 16 sont dans leur position angulaire d’enserrement
respective 1, e2, les surfaces de fixation 62 sont en regard 'une de l'autre.
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Le moyen de maintien 28 propre a maintenir le dispositif 12 dans sa configuration

de liaison est, dans cet exemple, porté par les surfaces de fixations 62 des sieges 54.

Chaque surface de fixation 62 comprend un organe complémentaire 30, 32.
Lorsque chaque bras est dans sa position angulaire d’accroche ai, a2, les organes
complémentaires 30, 32 de I'organe de maintien 28 sont dissociés. En effet, ils ne sont
pas en contact.

Par exemple, chaque surface de fixation 62 comprend respectivement au moins
une portion en saillie et au moins une portion en creux complémentaire.

Par exemple, le premier bras 14 de pincement comprend un siege 54 présentant
un creux, et le deuxieme bras 16 de pincement comporte un siege 54 comportant une
portion en saillie complémentaire au creux.

En variante, le siege 54 du crochet 50 du premier bras 14 comporte une pluralité
de dents et le siege 54 du crochet 50 du deuxieme bras 16 comporte une pluralité de
dents complémentaires aux dents du premier bras 14.

Le bec 56 s’étend a partir de I'extrémité externe 60 du siege 54.

Le bec 56 présente une extrémité distale et une extrémité proximale 64.
L’extrémité distale du bec 56 est liée a I'extrémité externe 60 du siege 54. L'extrémité
proximale 64 du bec 56 est libre.

L'extrémité proximale 64 du bec 56 est située transversalement a distance de la
tige 52 de fagon a permettre l'insertion du prolapsus 7 entre le bec 56 et la tige 52.

Avantageusement, le bec 56 s’étend sensiblement parallelement a la tige 52 et
sensiblement perpendiculairement au siege 54. La distance entre I'extrémité proximale 64
du bec 56 et la tige 52 est donc sensiblement la longueur du siege 54.

La longueur du bec 56 est avantageusement comprise entre 5 mm et 15 mm.

Le bec 56 présente avantageusement une surface rectangulaire d’entrainement du
prolapsus 7.

Chaque mécanisme d’entrainement 20, 22 est propre a déplacer le bras 14, 16 qui
lui est associé en rotation entre la position angulaire d’accroche al, a2 et la position
angulaire d’enserrement e, e2.

Chaque mécanisme d’entrainement 20, 22 est par exemple monté sur le tuteur 18.
De plus chaque mécanisme d’entrainement 20, 22 est fixé de maniére amovible au
module d’accroche 48 d’'un bras 14, 16.

En outre, chaque mécanisme d’entrainement 20, 22 est propre a déplacer le bras
14, 16 qui lui est associé en translation entre la position distale et la position proximale.

En outre, chague mécanisme dentrainement 20, 22 est manipulable par un

opérateur depuis une approche proximale.
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Par exemple, le mécanisme d’entrainement 20, 22 comprend une tige allongée

selon l'axe principale du bras 14, 16 associé et comprenant a son extrémité distale un
module de commande 68. Le module de commande 68 présente une forme sensiblement
complémentaire a la forme du module d’accroche 48.

Dans un exemple, le module d’accroche 48 présente une fente, et le module de
commande 68 présente une languette de forme complémentaire a la fente.

Le fonctionnement du premier nécessaire de traitement 2 selon l'invention, lors du
traitement d’'un prolapsus 7 d’une valve 4 mitrale, va maintenant étre décrit, en regard des
figures4 a 7.

Initialement, le premier nécessaire de traitement 2 est fourni. Le premier dispositif
de traitement 12 est initialement dans la configuration libre. Le premier dispositif de
traitement 12 est logé dans le tuteur 18. Le corps 26 est maintenu fixe en rotation par
rapport a I'axe principal X du tuteur 18.

Les bras 14, 16 sont, par exemple, dans leur position angulaire d’accroche al, a2.
En outre, les bras 14, 16 sont dans leur position distale.

Le corps 26 est ainsi engagé dans le tuteur 18. Les bras 14, 16 font saillie
axialement hors du tuteur 18.

Une gaine externe (non représentée) recouvre extérieurement le tuteur 18 et la
partie du dispositif 12 qui fait saillie axialement hors du tuteur 18.

Ensuite, le nécessaire de traitement 2 est amené au niveau de la valve 4 mitrale a
traiter, par exemple, par voie endovasculaire, c’est-a-dire par introduction dans la veine
fémorale, montée jusqu’a l'oreillette droite, et passage dans l'oreillette gauche par voie
transseptale.

La gaine externe est alors déplacée par rapport au tuteur 18 pour dévétir la partie
distale du dispositif 12 en saillie hors du tuteur 18 et faire apparaitre les extrémités
distales 40 de saisie des bras 14, 16.

Le tuteur 18 est amené jusqu’a la localisation du prolapsus 7 sur le feuillet 8.

Comme illustré par la figure 4, le premier bras de pincement 14 et le deuxiéme
bras de pincement 16 occupent alors leurs positions angulaires d’accroche al, a2.

Le prolapsus 7 est alors saisi au niveau de son bord libre au moyen des crochets
50, en insérant le bord libre du prolapsus 7 entre la tige 52 et le bec 56 de chaque bras
14, 16 dans I'espace délimité distalement par le siege 54.

Plus particulierement, la tige 52 de chaque crochet 50 est au-dessus de la surface
supérieure du prolapsus 7, le bec 56 de chaque crochet 50 est sous la surface inférieure
du prolapsus 7 et le siege 54 de chaque crochet 50 entre en contact avec le bord libre du
prolapsus.
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Par exemple, I'opérateur entraine chaque bras 14, 16 en translation vers sa

position proximale au moyen du mécanisme d’entrainement 20, 22 associé.

L’opérateur positionne correctement le dispositif 12 puis a 'aide des mécanismes
d’entrainement 20, 22 actionne indépendamment la rotation de chaque bras 14, 16.

L’opérateur déplace le premier bras 14 vers une position intermédiaire proche de
sa position angulaire d’'enserrement g1, comme illustré sur la figure 5. Par exemple, le
premier bras 14 est tourné de 250° dans le sens trgonométrique. La rotation du premier
bras 14 entraine la traction du bord libre du prolapsus 7 qui est entrainé par le siege 54 du
premier bras 14. Le prolapsus 7 forme un premier repli dans lequel se loge le bec 56 du
crochet 50 du premier bras 14, le premier repli fait saillie par rapport a deux régions
latérales du prolapsus 7. Le corps 26 et les tiges 52 se logent dans la cavité définie entre
le premier repli et une région latérale.

En outre, lors de ce déplacement, la tige 52 du premier bras 14 pivote autour de la
tige 52 du deuxiéme bras 16.

Le tuteur 18 retient axialement le corps 26 et empéche sa rotation.

Puis, l'opérateur déplace le deuxiéme bras 16 vers une position intermédiaire
proche de sa position angulaire d’enserrement €2, comme illustré sur la figure 6. Par
exemple le deuxieme bras 16 est tourné de 80° dans le sens anti-trigonométrique. La
rotation du deuxieme bras 16 entraine la traction du prolapsus 7 qui est entrainé par le
siege 54 du deuxieme bras 16.

L'opérateur exerce ensuite une rotation des deux bras 14, 16 au moyen des
meécanismes d’entrainement 20, 22 afin de faire passer les bras 14, 16 dans leur position
angulaire d’enserrement respectives el et e2.

Les surfaces de fixation 62 entrent ainsi en contact. Les organes de fixation
complémentaires 30, 32 sont associés et le dispositif 12 passe dans la configuration de
liaison.

Lorsque le prolapsus 7 est logé entre les deux bras 14, 16, le repli est écrasé
contre la région latérale. Le prolapsus 7 présente alors une section transversale
sensiblement en forme de S écrasé comme illustré sur la figure 7.

Le prolapsus 7 est maintenu entre les deux bras 14, 16 dans leur configuration de
liaison.

Enfin, l'opérateur retire les mécanismes d’entrainement 20, 22 et le tuteur 18. Le
dispositif 12 reste fixé au feuillet 8 en maintenant le prolapsus 7 replié.

La coaptation entre les bords libres des feuillets 6, 8 est rétablie lorsque la valve
se ferme. Toutefois, le dispositif 12 est déplagable conjointement avec le feuillet 8,
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indépendamment du feuillet 8, de sorte que la valve s'ouvre normalement, sans affecter la

section de l'ouverture de passage du sang.

On concoit ainsi que le nécessaire de traitement 2 selon linvention traite un
prolapsus 7 d’'une valve mitrale 4 de facon particulierement aisée et avec moins de
risques pour le patient qu’une opération invasive.

En outre, le nécessaire de traitement 2 selon linvention traite efficacement le
prolapsus 7. En effet, une fois que le prolapsus 7 a été écrasé avec le dispositif 12 selon
linvention, la valve mitrale 4 peut se refermer de maniéere étanche et la coaptation des
feuillets postérieur 8 et antérieur 6 de la valve 4 est assurée, tout en assurant une section
de passage du sang la plus efficace possible lorsque la valve 4 est ouverte.

Le dispositif 12 selon linvention s'applique par ailleurs plus généralement au
traitement de prolapsus 7 sur dautres tissus, tel que la valve aortique ou la valve
tricuspide.

Le nécessaire 2 decrit sur ces figures est donc particulierement simple et précis
d’utilisation.

Dans une variante, chaque bras 14, 16 comprend un moyen de blocage en
rotation. Le moyen de blocage en rotation du premier bras 14 est propre a empécher le
premier bras 14 d’occuper une position angulaire hors du premier secteur angulaire C1.
Le moyen de blocage en rotation du deuxieme bras 16 est propre a empécher le
deuxieme bras 16 d'occuper une position angulaire hors du deuxieme secteur angulaire
C2.

Le moyen de blocage en rotation comprend, par exemple, une butée de rotation
placée sur le bras 14, 16 considéré et une butée de rotation complémentaire placée dans
la lumiére 38 du corps 26.

En outre, le moyen de blocage en rotation est par exemple directionnel. Par
exemple, le moyen de blocage en rotation autorise la rotation du bras 14, 16 considéré
depuis sa position angulaire d’accroche al, a2 vers sa position angulaire d’enserrement
el, e2 mais empéche la rotation du bras 14, 16 considéré depuis sa position angulaire
d'enserrement el, e2 vers sa position angulaire d’accroche ail, a2.

Ceci simplifie grandement le traitement du prolapsus 7 par le dispositif 12 grace a
une manipulation simple et guidée pour le chirurgien.

De préférence, I'extrémité proximale 42 de chaque bras 14, 16 comprend une
butée de retenue. La butée de retenue est propre a empécher la translation du bras 14,
16 considére selon son axe de rotation A1, A2 au-dela de la position distale. Par exemple
la butée de retenue est propre a collaborer avec une butée présente dans la lumiere 38
du corps 26.
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Par exemple, la butée de retenue du premier bras 14 est propre a empécher la

translation du premier bras 14 par rapport au corps 26 et la butée de retenue du
deuxiéme bras 16 est propre a empécher la translation du deuxiéme bras 16 par rapport
au premier bras 14.

Dans une variante, le corps 26 comprend avantageusement deux lumieres 38
coaxiale et chaque bras 14, 16 est disposé dans une des lumieres 38. Avantageusement
la distance entre les lumiéres 38 suivant une direction transversale a 'axe des lumieres
38 au niveau de I'extrémité distale du corps 26 est comprise entre 0,3 mm et 3 mm.

Dans une variante représentée sur la figure 8, le siege 54 du premier bras 14
forme un angle avec le siege 54 du deuxieme bras 16 lorsque les deux bras 14, 16 sont
dans leur position angulaire d’accroche al, a2. Cet angle permet de solliciter

élastiquement le dispositif 12, vers la configuration de liaison lorsque les deux bras 14, 16
sont proches de leur position angulaire d'enserrement g1, 2.

Un deuxiéme nécessaire de traitement 70 va a présent étre décrit en référence a
la figure 9.

Le deuxiéme nécessaire de traitement 70 comporte un deuxiéme dispositif de
traitement 72 qui différe du premier dispositif de traitement 12 en ce que les premier et
deuxiéme axes de rotation A1 et A2 des bras 14, 16 sont confondus. Le deuxieme
nécessaire de traitement 70 differe également du premier nécessaire de traitement 2 en
ce que l'organe de guidage 25 est un anneau 74.

Dans le deuxieme nécessaire de traitement 70, la portion allongée 44 du premier
bras 14 s’étend selon le premier axe de rotation A1 sensiblement parallele a l'axe
principal X. La portion allongée 44 du deuxieme bras 16 s’étend parallelement au premier
axe de rotation A1.

L’anneau 74 est solidaire du deuxieme bras 16. Avantageusement, 'anneau 74 est
d’une seule piece et d’'un seul tenant avec le deuxieme bras 16. Par exemple, 'anneau
est fixé a I'extrémité proximale 42 de manceuvre du deuxiéme bras 16. En variante,
Fanneau 74 est fixé a la portion allongée 44 du deuxiéme bras 16.

L’anneau 74 définit une lumiére s’étendant selon I'axe de rotation A1 du premier
bras 14.

Le premier bras 14 traverse I'anneau 74. Le diametre interne de 'anneau 74 est
avantageusement légérement supérieur au diamétre du premier bras 14 de sorte que
Fanneau 74 et le deuxieme bras 16 sont montés mobiles en rotation autour du premier
bras 14. Ainsi, le deuxieme bras 16 est monté rotatif autour de I'axe de rotation A1 du
premier bras 14.
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En variante ou en complément, une gorge est définie sur toute la circonférence du

premier bras 14. La gorge forme une gouttiere périphérique. L’anneau 74 est positionné
dans la gorge. La gorge permet d’empécher la translation de 'anneau 74 le long du
premier bras 14. La dimension de la gorge selon 'axe X est I[égérement supérieure a la
dimension de 'anneau 74 selon l'axe X de sorte que les bords de la gorge n’empéchent
pas la rotation de 'anneau 74 autour du premier bras 14.

Le deuxiéme bras 16 est ainsi monté mobile en rotation autour du premier bras 14
par l'intermédiaire de 'anneau 74.

En outre, le tuteur 18 est mobile en rotation autour de I'axe X. Le tuteur 18 est
solidaire du deuxieme bras 16. De la sorte, le tuteur 18 est le mécanisme d’entrainement
22 du deuxieme bras 16. Le deuxiéme bras 16 est apte a étre entrainé par le tuteur 18 qui
est mobile en rotation. Le premier bras 14 est apte a étre entrainé en rotation par le
mecanisme d’entrainement 20.

Le fonctionnement du deuxiéme nécessaire de traitement 70, lors du traitement
d’'un prolapsus 7 d’une valve 4 mitrale, differe du fonctionnement du premier nécessaire
de traitement 4 en ce que la rotation du deuxieme bras 16 est effectuée autour de I'axe de
rotation du premier bras 14.

Un troisieme nécessaire de traitement 80 va a présent étre décrit en regard de la
figure 10.

Le troisieme nécessaire de traitement 80 comporte un troisiéme dispositif de
traitement 82 qui differe du premier dispositif de traitement 12 en ce que dans le troisiéme
dispositif de traitement 82, les premier et deuxiéme axes de rotation A1 et A2 sont
confondus. Le troisieme nécessaire de traitement 80 différe également du premier
nécessaire de traitement 2 en ce que I'organe de guidage 25 est une rotule interne 84.

Dans le troisieme nécessaire de traitement 80, le premier bras 14 et le deuxieme
bras 16 sont montés mobiles I'un par rapport a l'autre autour d'un méme axe de rotation
Al.

Le premier bras 14 comprend une extrémité proximale 42 apte a collaborer avec la
rotule interne 84 et le deuxiéme bras 16. L'extrémité proximale 42 du premier bras 14
comporte un premier logement creux 86.

Le deuxieme bras 16 comprend une extension cylindrique 88. L’extension
cylindrique 88 s’étend dans le prolongement du premier bras 14. L’extension cylindrique
88 comporte un deuxieme logement creux 89. L’extrémité proximale 42 du premier bras
14 et I'extension cylindrique 88 du deuxieéme bras 16 sont coaxiaux.

La rotule interne 84 est disposée entre les deux logements creux 86, 89.
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La rotule interne 84 autorise la rotation du premier bras 14 sur le deuxiéme bras

16 mais empéche la translation du premier bras 14 par rapport au deuxieme bras 16. En
outre, la rotule interne 84 permet la rotation indépendante de chaque bras 14, 16 de 'axe
de rotation A1. On entend par rotation indépendante que chaque bras 14, 16 est mobile
autour de I'axe de rotation A1 sans entrainer la rotation de I'autre bras 14, 16.

Un quatrieme dispositif 90 de traitement est décrit en regard de la figure 11. Le
quatrieme dispositif de traitement 90 est similaire au troisieme dispositif 82 du troisieme
nécessaire de traitement 80, seules les différences étant détaillées ci-dessous.

L'extension cylindrique 88 du deuxieme bras 16 comporte un logement creux 92
dans lequel I'extrémité proximale 42 du premier bras 14 est logée.

L'extrémité proximale 42 du premier bras 14 est mobile en rotation dans le
logement creux 92 du deuxieme bras 16 autour du premier axe de rotation A1.

L’'organe de guidage 25 est ici formé par le logement 92 de I'extension 88 du
deuxiéme bras 16.

Chaque bras 14, 16 est apte a tourner selon le premier axe de rotation A1.

En variante, I'organe de guidage 25 constitue une partie d’'un mécanisme de
maintien 28. Par exemple, I'extension 88 et I'extrémité proximale 42 comporte les
éléments d’'un mécanisme de verrouillage a baionnette.

Un cinquieme dispositif de traitement 100 va a présent étre décrit en regard des
figures 12 a 16. Le cinquiéme dispositif de traitement 100 est similaire au quatriéme
dispositif de traitement 90, seules les différences sont détaillées ici.

L'extension cylindrique 88 du deuxiéme bras 16 comporte un logement 92 dans
lequel 'extrémité proximale 42 du premier bras 14, est apte a coulisser.

Le cinquiéme dispositif de traitement 100 comporte en outre un organe de rappel
102 logé entre I'extrémité proximale de I'extension cylindrique 88 du deuxiéme bras 16 et
extrémité proximale du premier bras 14.

Le fond proximal de I'extension cylindriqgue 88 du deuxieme bras 16 présente un
bourrelet avantageusement circulaire permettant la retenue de I'organe de rappel 102.

La surface 104 de I'extrémité proximale 42 du premier bras 14 présente une forme
complémentaire a la surface de l'extrémité distale de I'extension cylindrique 88 du
deuxieme bras 16.

Les formes complémentaires sont représentées emboitées sur les figures 12 et 16
et séparées sur les figures 13 a 15.

La surface 104 de I'extrémité proximale du premier bras 14 et 'extrémité distale de
'extension cylindrigue 88 du deuxiéme bras 16 constituent un moyen de maintien du

dispositif supplémentaire. Le moyen de maintien supplémentaire est manceuvrable entre



10

15

20

25

30

35

18
une position initiale de verrouillage représentée sur la figure 12, des configurations

inactives représentées sur les figures 13 a 15 et une configuration de maintien
représentée sur la figure 16.

Lorsque les formes complémentaires sont emboitées, le deuxiéme bras 16 est
solidaire en rotation du premier bras 14. Lorsque les formes complémentaires sont
séparées, le premier bras 14 est mobile en rotation autour du premier axe de rotation A1,
indépendamment du deuxieme bras 16.

Le premier bras 14 est monté mobile en translation dans le logement creux 92 du
deuxieme bras 16 entre une premiere position déployée et une deuxieme position
rétractee.

L’'organe de rappel 102 contraint le premier bras 14 vers sa position déployée.
L’organe de rappel 102 est, par exemple, un ressort.

Le fonctionnement du cinquieme dispositif 100 differe du fonctionnement des
dispositifs précédemment décrits en ce que le dispositif est fourni dans la configuration
initiale de verrouillage.

Dans la configuration initiale de verrouillage représentée sur la figure 12, le ressort
est déployé. Les formes complémentaires de la surface 104 de I'extrémité proximale du
premier bras 14 et la surface de I'extrémité distale de I'extension cylindrique 88 du
deuxieme bras 16 sont emboitées. Les bras 14, 16 sont dans leur position angulaire
d’accroche al, a2. Le premier bras 14 est fixe en rotation autour de 'axe A2 du deuxieme
bras 16.

Aprés l'accroche du prolapsus 7, I'opérateur exerce une force entre le premier
bras 14 et le deuxiéme bras 16 supérieure a la force de rappel de I'organe de rappel 102,
de sorte que la surface 104 de I'extrémité proximale du premier bras 14 soit déplacée
vers sa position rétractée. Le dispositif passe alors en configuration libre, les formes
complémentaires sont séparées. Les bras 14, 16 sont indépendants en rotation.

Les bras 14, 16 sont pivotés comme cela a été précédemment décrit.

Sur la figure 14, le premier bras 14 a tourné, de sorte que la surface 104 de
Fextrémité proximale du premier bras 14 et la surface de I'extrémité distale de I'extension
cylindriqgue 88 du deuxieme bras 16 ne sont pas emboitables. Ainsi, méme si 'opérateur
relache la force exercée, le premier bras 14 reste libre en rotation par rapport au
deuxieme bras 16.

Lorsque les bras 14, 16 sont dans leurs positions respectives d’enserrement e1,
e2, les formes complémentaires en regard sont dans une position angulaire relative

permettant leur emboitement telle que représenté sur la figure 15.
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A la fin de l'opération, telle que représentée sur la figure 16, l'opérateur n'exerce

plus de force sur le ressort 102. Le premier bras 14 est déployé. Les formes
complémentaires de la surface 104 de I'extrémité proximale du premier bras 14 et de la
surface de I'extrémité distale de I'extension cylindrique 88 du deuxiéme bras s’emboitent
de sorte a solidariser les bras 14, 16 en rotation.

Ceci permet un maintien efficace du dispositif. Avantageusement, le verrouillage
n'est possible qu’en début ou en fin de rotation. Ceci permet d’'empécher une mise en
place non compléte du dispositif.

Un sixieme dispositif de traitement 110 est représenté sur les figures 17 et 18.

Le sixieme dispositif de traitement 110 est similaire au quatriéme dispositif 90,
seules les différences sont détaillées ici.

L’extension cylindrique 88 du deuxieme bras 16 comporte un logement creux 92
dans lequel I'extrémité proximale 42 du premier bras 14 est logée. Le logement creux 92
débouche a la fois dans I'extrémité distale et dans I'extrémité proximale de I'extension
cylindrique 88.

Avantageusement, I'extension cylindrique 88 présente une paroi intérieure filetée
dans le logement creux 92. L’extrémité proximale 42 du premier bras 14 présente la forme
d’'un cylindre avec une paroi extérieure filetée avec un filetage complémentaire au filetage
du logement 92. De la sorte, la rotation du premier bras 14 est liée a une translation par
rapport au deuxieme bras 16.

En outre, 'extrémité proximale 42 du premier bras 14 comporte une languette de
butée 112.

La languette de butée 112 est, par exemple, une languette mobile
transversalement entre une position rentrée et une position sortie.

Dans la position rentrée, la languette de butée 112 affleure la surface périphérique
du cylindre.

Dans la position sortie, la languette de butée 112 fait saillie transversalement par
rapport au premier bras 14. Dans la position sortie, I'extrémité distale de la languette de
butée 112 est éloignée radialement de la surface périphérique du cylindre.

La languette de butée 112 est contrainte vers la position sortie.

Initialement, telle que représentée sur la figure 17, la languette de butée 112 est
maintenue dans sa position rentrée par la paroi intérieure du logement 92 de I'extension
cylindrique 88.

Lors de la mise en place du sixieme dispositif 110, les bras 14, 16 tournent 'un par
rapport a l'autre, de sorte que le premier bras 14 se déplace en translation le long de I'axe
X par rapport au deuxiéme bras 16.
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En configuration de liaison, la languette 112 sort du logement creux 92 de

I'extension cylindrique 88.

La languette de butée 112 est libérée car elle n’est plus maintenue par la paroi
interne du logement creux 92. La languette de butée 112 libérée se place en position
sortie et empéche le retour du premier bras 14 et du deuxiéme bras 16 vers leurs
positions initiales.

Le dispositif est donc sécurisé par la languette de butée 112. Dans une variante, le
dispositif comporte plusieurs languettes.

Des variantes de moyens de maintien 28 vont maintenant étre décrits en regard
des figures 19 a 21.

Ces moyens de maintien 28 peuvent étre utilisés seuls ou en combinaison dans
chacun des modes de réalisation du dispositif de traitement selon 'invention.

Tel que représenté sur la figure 19, le moyen de maintien 28 comprend un crochet
de maintien 130. Le crochet de maintien 130 est fixé sur le siege 54 du premier bras 14.

Le crochet de maintien 130 est flexible et manceuvrable entre une position ouverte
et une position fermée. Le crochet de maintien 130 est contraint vers sa position fermée.
Le crochet de maintien 130 est, par exemple, réalisé dans une matiere a mémoire de
forme.

En outre, le crochet de maintien 130 est orienté perpendiculairement au siege 54
et a I'axe de rotation A1 du bras 14. Le crochet de maintien 130 définit un espace de
capture du deuxieme bras 16.

L’'espace de capture présente une partie ouverte. La partie ouverte du crochet de
maintien 130 est par exemple orientée vers 'opérateur. En variante, elle est orientée vers
le cceur.

Lors de la mise en place du deuxieme bras 16 aprés sa rotation, le siege 54 du
crochet 50 du deuxiéme bras 16 pousse le crochet de maintien 130 vers sa position
ouverte et passe dans I'espace de capture jusqu’a ce que le deuxiéme bras 16 soit dans
sa position angulaire d’enserrement e2. Le crochet de maintien 130 revient alors a sa
position fermée apres le passage du deuxiéme bras 16. Le crochet de maintien 130
maintient alors le deuxiéme bras 16 dans sa position angulaire d’enserrement.

En variante, le crochet de maintien 130 est fixé sur le siege 54 du deuxieme bras
16 et le crochet de maintien 130 permet la capture du premier bras 14.

Dans le cas ou le crochet de maintien est fixé sur le premier bras 14, I'ouverture
est avantageusement orientée vers I'opérateur.

Dans le cinquieéme dispositif, la fixation du crochet de maintien 130 au deuxieme
bras 16 est préférable.
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Dans le mode de réalisation représenté sur la figure 20, une piece additionnelle

132 est solidaire de I'organe de guidage 25.

La piece additionnelle 132 présente la forme d'un U avec une branche interne
solidaire du dispositif de guidage 25, une branche externe et un fond. La piéce
additionnelle 132 est, par exemple, plate, en forme de plaquette.

La piece complémentaire 132 comporte deux crochets de maintien 130. Les
crochets de maintien 130 sont fixés sur le fond du U. Un crochet de maintien 130
supérieur est adapté pour fixer 'un des bras 14, 16 et un crochet de maintien inférieur 130
est adapté pour fixer l'autre des bras 14, 16. Chaque bras 14, 16 dans sa position
angulaire d’enserrement e1, e2 est ainsi maintenu par le moyen de maintien 28.

Un autre moyen de maintien 28 est illustré sur la figure 21. Ce moyen de maintien
28 differe du moyen de maintien 28 décrit dans la figure 20 en ce que les crochets de
maintien 130 sont placés sur la branche externe de la piece complémentaire 132 en
regard de l'organe de guidage 25. En outre les crochets de maintien 28 présentent un
espace de capture large.

L’'espace de capture est adaptée pour la capture du tissu entre le bec du crochet
50 du bras et le crochet de maintien 130. Lorsque le bras est dans sa position de capture,
le prolapsus est ainsi maintenu par la piece en U par chaque crochet 50 des bras et par le
crochet de maintien 130. Chaque crochet de maintien maintient ainsi a la fois un bras 14,
16 et le prolapsus 7.

De tels moyens de maintien 28 assurent une tenue sure et a long terme du
dispositif de traitement 12, 72, 82, 90, 100, 110.
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REVENDICATIONS

1.- Dispositif (12, 72, 82, 90, 100, 110) de traitement d’'un tissu corporel présentant
un prolapsus (7), comprenant :

- au moins deux bras (14, 16), chaque bras (14, 16) présentant une extrémité
distale (40) de saisie du tissu, une extrémité proximale de manceuvre (42) opposée a
l'extrémité distale de saisie (40) et une portion allongée (44) comprise entre I'extrémite
distale de saisie (40) et I'extrémité proximale de manceuvre (42), chaque portion allongée
(44) s’etendant selon une direction principale X,

caractérisé en ce que

chaque bras (14, 16) est mobile en rotation entre une position angulaire
d’accroche (a1, a2) et une position angulaire d’enserrement (e1, e2) autour d’un axe de
rotation (A1, A2) sensiblement paralléle a la direction principale (X), et le dispositif
comprend un organe de guidage (25) apte a limiter le déplacement transversal des bras
(14, 16) l'un par rapport a Fautre selon une direction perpendiculaire a la direction
principale (X), et dans lequel le dispositif (12) est manceuvrable entre une configuration
libre, dans laquelle chaque bras (14, 16) est mobile en rotation indépendamment de
Fautre bras (14, 16) et une configuration de liaison dans laquelle les deux bras (14, 16)
sont solidaires en rotation.

2.- Dispositif (12, 72, 82, 90, 100, 110) de traitement selon la revendication 1, dans
lequel le dispositif (12) comprend un moyen de maintien (28) propre a maintenir le
dispositif (12, 72, 82, 90, 100, 110) dans la configuration de liaison.

3.- Dispositif (12, 72, 82, 90, 100, 110) de traitement selon I'une quelconque des
revendications 1 a 2, dans lequel chaque extrémité distale de saisie (40) comprend un

crochet (50), propre a entrainer le tissu.

4 - Dispositif (12, 72, 82, 90, 100, 110) de traitement selon 'une quelconque des

~ revendications 1 a 3, comprenant une butée de retenue propre a empécher la translation

d’au moins un bras (14, 16) selon la direction principale (X) vers I'extrémité distale de
saisie (40).

5.- Dispositif (12, 72, 82, 90, 100, 110) de traitement selon 'une quelconque des
revendications 1 a 4, dans lequel Forgane de guidage comporte un corps (26) allongé

suivant la direction principale (X), le corps (26) présentant au moins une lumiére (38)
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recevant chaque bras (14, 18), les deux bras (14, 16) étant avantageusement disposés

dans la méme lumiére (38).

6.- Dispositif (12, 72, 82, 90, 100, 110) de traitement selon I'une quelconque des
revendications 1 a 5, dans lequel les bras (14, 16) sont montés rotatifs autour d’'un méme
axe, un des bras (16) étant avantageusement monté rotatif sur ou dans un autre bras
(14).

7.- Dispositif (12, 72, 82, 90, 100, 110) de traitement i'une quelconque des
revendications 1 a 6, dans lequel la rotation du premier bras (14) est libre dans un premier
secteur angulaire (C1) autour d’'un axe paralléle a la direction principale (X) et la rotation
du deuxiéme bras (16) est libre dans un deuxieme secteur angulaire (C2), le deuxiéme

secteur angulaire (C2) étant complémentaire du premier secteur angulaire (C1).

8.- Nécessaire de traitement (2, 70, 80) d'un tissu corporel présentant un
prolapsus (7), comprenant :

- un dispositif (12, 72, 82, 90, 100, 110) de traitement selon I'une quelconque des
revendications 1a 7, et

- au moins deux mécanismes dentrainement (20, 22), chaque mécanisme
d'entrainement (20, 22) étant propre a déplacer un bras (14, 16) distinct en rotation entre

la position angulaire d’accroche (a1, a2) et la position angulaire d’enserrement (e1, €2).

9.- Nécessaire de traitement (2, 70, 80) selon la revendication 8 comprenant en
outre un tuteur (18), s’étendant suivant un axe longitudinal sensiblement paralléle a la
direction principale (X) et définissant au moins une ouverture (24) de retenue du dispositif
(12, 72, 82, 90, 100, 110).
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