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(57) Abstract: The invention relates to a surgical cage positioning system (10) for the im-
plantological replacement of a disc, preferably in the region of the human lumbar spine, us-
ing a positioning instrument (14) having a first coupling tine (88) and having a first manip-
ulator tine (98), each of which are provided with a coupling element (92). The manipulator
tine (98) can be displaced in the axial direction relative to the coupling tine (88) by means
of a handle (26, 28, 30, 32, 40). The cage positioning system (10) comprises a cage (12)
having a insertion opening (114) for the instrumentation segment (18) and having coupling
means (122, 124), via which the coupling elements (92) of the instrumentation segment (18)
can each be pivotally coupled to the cage (12) so that the cage (12) can be pivoted by means
of the manipulator tine (98) about an axis of rotation D, defined by the coupling element
(92) of the coupling tine (88) and the coupling means (122, 124) of the cage (12), relative to
the longitudinal axis (22) of the positioning instrument (14). The invention further relates
to a cage and a positioning instrument.

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein chirurgisches Cagepositioniersystem
(10) fiir den implantologischen Ersatz einer Bandscheibe, bevorzugt im Bereich der lum-
balen Wirtbelsdule des Menschen mit einem Positionierinstrument (14) mit einem ersten
Kopplungszinken (88) und mit einem ersten Manipulatorzinken (98), die jeweils mit einem
Koppelglied (92) versehen sind. Der Manipulatorzinken (98) ist mittels einer Handhabe (26,
28, 30, 32, 40) relativ zum Kopplungszinken (88) in axialer Richtung verschiebbar. Das
Cagepositioniersystem (10) umfasst einen Cage (12) mit einer Einsteckdffnung (114) fiir
das Instrumentiersegment (18) und mit Kopplungsmitteln (122, 124), {iber die die Koppel-
glieder (92) des Instrumentiersegments (18), jeweils drehgelenkig mit dem Cage (12) ver-
koppelbar sind, sodass der Cage (12) mittels des Manipulatorzinkens (98) um eine durch
‘—0 das Koppelglied (92) des Kopplungszinkens (88) und das Kopplungsmittel (122, 124) des
' Cages (12) definierte Drehachse D relativ zur Langsachse (22) des Positionierinstruments
(14) verschwenkbar ist. Die Erfindung betrifft dariiber hinaus einen Cage und ein Positio-
nierinstrument.

Fig. 1
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solches Cagepositioniersystem

Die Erfindung betrifft ein Cagepositioniersystem sowie einen Cage und ein

Positionierinstrument fir ein solches Cagepositioniersystem.

Bei traumatischen und/oder degenerativen Erkrankungen der Ilumbalen
Wirbelsdule wird zur Korrektur und Stabilisierung der Wirbelsdule hiufig eine
intervertebrale Fusion von Wirbelkérpern durchgefiihrt. Hierzu wird die
geschadigte Bandscheibe entfernt und mittels eines in deren Bandscheibenfach zu
implantierenden Bandscheibenplatzhalters, dem sogenannten Cage, ersetzt. Die
an das Bandscheibenfach angrenzenden Wirbel werden durch einen Fixateur
interne im Wege einer transpedikuléren Instrumentierung der Wirbelsdule relativ
zueinander stabilisiert. Der Stabilisierungseffekt kann gegebenenfalls durch eine
von vorne auf die Wirbelkdrper geschraubte Metallplatte, eine sogenannte ventrale
Plattenosteosynthese, noch weiter gesichert werden. Bei derlei
Versteifungsoperationen werden in Abhdngigkeit vom jeweiligen operativen
Zugangsweg die sogenannte ,PLIF" (posterior lumbar intervertebral fusion), , ALIF®
(anterior lumbar intervertebral fusion) und ,TLIF® ("transforaminal lumbar
interbody fusion") unterschieden.

Der zumeist aus Titan bestehende implantierte Cage verwéchst in der Regel
innerhalb von sechs bis zwdIf Wochen fest mit den angrenzenden Wirbelkdrpern.

Vor der eigentlichen Operation wird (blicherweise ein jeweilig notwendiges
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individuelles KorrekturausmaB, d. h., die jeweilige H6he und der Winkel des
Bandscheibenfaches und damit die Stellung der an das Bandscheibenfach
begrenzenden Wirbel, anhand bildgebender Verfahren bestimmt. Sobald der
operierte Wirbelsdulenabschnitt in einer bestimmten Lage stabil ist, werden
zwangslaufig die anderen Wirbelsdulenbereiche anders bewegt und belastet, was
im Laufe der Zeit zu VerschleiBerscheinungen flihren kann. Dies ist insbesondere
dann der Fall, wenn der implantierte Cage die Wirbel in einer suboptimalen Position
fixiert bzw. selbst fehlerhaft positioniert wurde.

Die heutigen Operationsverfahren sind aufgrund nicht zu vermeidender
praoperativer Mess- und Berechnungsfehler sowie insbesondere auch
intraoperativer Schwierigkeiten, den Cage in der individuell richtigen Lage und
Position im Bandscheibenfach zu positionieren, durchaus risikobehaftet. Die am
Markt verfligbaren Cage-Implantate missen darliber hinaus in einer
ausreichenden Zahl von Varianten vorgehalten werden, um individuellen
Anforderungen an die Winkel- und Hoheneinstellung des Bandscheibenfaches auch

nur ansatzweise Genlge zu tun.

Es ist deshalb die Aufgabe der vorliegenden Erfindung, ein Cagepositioniersystem
bereitzustellen, mit dem ein zu implantierende Cage auf vereinfachte, sicherere,
weniger traumatische und kontrolliertere Weise in der individuell richtigen Lage
und Position im vorgegebenen Bandscheibenfach positioniert werden kann. Das
Cage-Positioniersystem soll dabei nach Méglichkeit patientenseitigen individuellen

anatomischen Anforderungen universeller gerecht werden,

Die das Cagepositioniersystem betreffende Aufgabe wird durch ein
Cagepositioniersystem mit den in Anspruch 1 angegebenen Merkmalen gelést. Der
erfindungsgemaBe Cage st in Anspruch 17 angegeben und das

Positionierinstrument weist die in Anspruch 18 angegebenen Merkmale auf.

Das chirurgische Cagepositioniersystem dient dem implantologischen Ersatz einer
Bandscheibe, bevorzugt im Bereich der lumbalen Wirbelsdule des Menschen. Das
Cagepositioniersystem umfasst  ein Positionierinstrument mit  einem

Betatigungssegment und mit einem Instrumentiersegment, der sich vom
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Betatigungssegment in Richtung der Langsachse des Positionierinstruments
wegerstreckt. Das Instrumentiersegment weist einen ersten Kopplungszinken und
einen ersten Manipulatorzinken auf, die an ihrem freien Endabschnitt jeweils mit
einem Koppelglied versehen sind. Der Manipulatorzinken ist mittels einer,
bevorzugt am Betdtigungssegment des Positionierinstruments angeordneten,
Handhabe relativ zum Kopplungszinken in axialer Richtung (hin- und her)

verschiebbar angeordnet.

Das Cagepositioniersystem umfasst ferner einen als Bandscheibenersatz zu
implantierenden Cage mit einer Einsteckdéffnung fir das Instrumentiersegment
und mit Kopplungsmitteln, Gber die die Koppelglieder des Instrumentiersegments
jeweils drehgelenkig mit dem Cage verkoppelbar sind. die Dopplungsmittel und die
Koppelglieder des am Cage angekoppelten Positionierinstruments wirken derart
zusammen, dass der Cage mittels des Manipulatorzinkens um eine durch das
Koppelglied des Kopplungszinkens und das Kopplungsmittel des Cages definierte
erste Drehachse relativ zur Langsachse des Positionierinstruments verschwenkbar
ist.

Durch das erfindungsgeméaBe Cagepositioniersystem kann der Cage in Richtung
seiner Transversalachse, entlang derer der Cage in der Regel seine gréBte
Erstreckung aufweist, in den Operationssitus und in das zur Aufnahme des Cages
vorgesehene Bandscheibenfach eingefiihrt und erst im Bandscheibenfach in seine
vorgegebene Drehlage relativ zu den angrenzenden Wirbelkérpern (iberflihrt
werden. Durch den reversiblen Anschluss des Manipulatorzinkens am Cage behélt
der Chirurg immer die vollstandige Kontrolle Gber den jeweiligen Schwenkwinkel
des Cages relativ zum Positionierinstrument. Dadurch kann der Cage insgesamt
einfacher, zlgiger, atraumatischer und exakter an einer vorgegebenen Position
und in vorgegebener Lage im Bandscheibenfach positioniert und abgesetzt werden.
Langfristig kann dadurch auch unerwiinschten VerschleiBerscheinungen und
Fehlhaltungen der Wirbelséule infolge des chirurgischen Eingriffs, insbesondere
aufgrund einer suboptimalen Positionierung des Cages im Bandscheibenfach,
entgegengewirkt werden.
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Durch das dem Koppelglied des Manipulatorzinkens zugeordnete Kopplungsmittel
des Cages ist nach einer besonders bevorzugten Weiterbildung der Erfindung beim
Verschwenken des Cages eine translatorische Verstellung des Koppelglieds des
Manipulatorzinkens entlang einer nichtlinearen Bewegungsbahn relativ zum Cage
bewirkt. Dadurch kann der Cage im Bandscheibenfach Uber einen ausreichend
groBBen Schwenkwinkel relativ zum Kopplungszinken bzw. der Langsachse des

Positionierinstruments geschwenkt werden.

Das zum Koppelglied des Manipulatorzinkens korrespondierende Kopplungsmittel
des Cages kann nach der Erfindung insbesondere als eine nichtlineare Vertiefung
des Cages in Form einer nichtlinearen Nut oder eines nichtlinearen Langlochs
ausgebildet sein. Beim Verschwenken fungiert das Langloch als eine Steuerkulisse

fir das andere jeweilig darin eingreifende Koppelglied des Manipulatorzinkens.

Es versteht sich, dass die Einsteckdffnung des Cages flir einen jeweilig
vorgegebenen maximalen Schwenkwinkel ausgelegt sein muss. Soll der Cage am
Positionierinstrument mit seiner Transversalachse parallel oder im Wesentlichen
parallel zur Ladngsachse des Positionierinstruments ausgerichtbar sein, so kann die

Einsteckoffnung vorteilhaft zur Seitenflache des Cages hin offen ausgeftihrt sein.

Der am Instrumentiersegment des Positionierinstruments angekoppelte Cage ist
nach der Erfindung durch Betdtigen des Manipulationszinkens, insbesondere aus
aus seiner Neutralstellung (mit zur Léngsachse parallel oder im Wesentlichen
parallel verlaufend angeordneter Transversalachse), bevorzugt (ber einen
Schwenkwinkel B mit 0° < B < 80° relativ zur Langsachse des Positionierwerkzeugs
verschwenkbar (drehbar). Dadurch kann der Cage unabhdngig vom gewéhlten
operativen Zugangsweg auf einfache Weise in seine jeweilig vorgegebene
Relativiage im Bandscheibenfach gedreht und an der vorgegebenen Position im
Bandscheibenfach abgesetzt werden.

Das Koppelglied des ersten Manipulatorzinkens und/oder das Koppelglied des
ersten Kopplungszinkens kénnen nach der Erfindung jeweils als ein Profilvorsprung
mit bevorzugt kreisrunder Querschnittsform ausgebildet sein. Der Profilvorsprung

erstreckt sich von dem jeweiligen Zinken in einer radialen Richtung weg. Die
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Koppelglieder weisen bevorzugt eine kreiszylindrische Form auf. Dadurch kénnen
wéhrend des Implantierens ausreichend groBe Kréfte auf den Cage ibertragen
werden, um diesen etwa gegen einen Widerstand in seiner vorgegebene Position
im Bandscheibenfach absetzten zu kénnen. Die Kanten der Koppelglieder kénnen
dabei angefast oder gerundet ausgefliihrt sein. Dadurch kann einem
unerwlnschten Verkanten oder ungewollten Verhaken des Instrumentiersegments

mit dem Cage entgegengewirkt werden.

Fir eine verliersicheres mechanisches Verkoppeln des Kopplungszinkens mit dem
Cage weist das Positionierinstrument vorzugsweise ein erstes Arretiermittel auf.
Dieses Arretiermittel ist bevorzugt im oder am Grundkérper des
Instrumentiersegments ldngsverschieblich gelagert und relativ zum Koppelzinken
in axialer Richtung zwischen einer das Ablésen des mit dem Cage verkoppelten
Kopplungszinken erméglichenden Freigabestellung und einer den am Cage
angekoppelten Kopplungszinken arretierenden Arretierstellung verschiebbar.
Insgesamt kann dadurch eine nochmals laststabilere und zugleich lésbare
Befestigung des Instrumentiersegments am Cage realisiert werden.

Die Einsteckoffnung des Cages kann nach der Erfindung eine derartige lichte Héhe
aufweisen, dass sich das Arretiermittel in seiner Arretierstellung in Richtung der
Vertikalachse des Cages an einem die Einsteckdéffnung begrenzenden Wandbereich
des Cages abstitzen kann. Dadurch kann der Kopplungszinken des
Positionierinstruments auf einfach Weise in seiner Ankopplungsposition am Cage
gesichert werden.

Das erste Arretiermittel ist bevorzugt Uber das Betétigungssegment des
Positionierinstruments betatigbar. So kann das Betatigungssegment beispielsweise
eine rotierbar und/oder translatorisch verschiebbar gelagerte Handhabe
aufweisen, die mit dem ersten Arretiermittel bewegungsgekoppelt ist. Diese
Handhabe kann am Betdtigungssegment reversibel anschlieBbar oder in das
Betatigungssegment bei Bedarf einsteckbar sein.

Das Instrumentiersegment kann nach einer bevorzugten Ausfiihrungsform der

Erfindung einen zum ersten Kopplungszinken parallel verlaufend angeordneten
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zweiten Kopplungszinken aufweisen. Dadurch kann das Positionierinstrument
nochmals sicherer am Cage reversibel angekoppelt werden. Das erste
Arretiermittel ist bei dieser Ausfihrungsform in seiner Arretierstellung bevorzugt
mit seinem freien Endabschnitt zwischen dem ersten und dem zweiten
Kopplungszinken des Instrumentiersegments angeordnet, um so ein
Approximieren der beiden Kopplungszinken relativ zueinander sowie ein damit
einhergehendes Diskonnektieren der beiden Kopplungszinken vom Cage zu
unterbinden. Durch das Uberfiihren des Arretiermittels in seine Arretierposition
zwischen den beiden Kopplungszinken kénnen diese bei Bedarf relativ zueinander
aufgespreizt werden. Diese Ausfliihrungsform erlaubt ein besonders sicheres und
nochmals zuverldssigeres Ankoppeln des Instrumentiersegments am Cage.
Zugleich kdénnen dadurch Momente im Kupplungsbereich nochmals besser
aufgenommen werden. Ein vorzeitiges Diskonnektieren des Cages vom
Positionierinstrument kann dadurch besonders zuverldssig ausgeschlossen

werden.

Das Positionierinstrument kann nach der Erfindung ein zweites Arretiermittel
aufweisen, das im oder am Grundkérper des Instrumentiersegments
léngsverschieblich gelagert ist und welches relativ zum Manipulatorzinken (sowie
auch zum Kopplungszinken) in axialer Richtung zwischen einer Freigabestellung
und einer den Manipulatorzinken am Cage arretierenden Arretiersteliung
verschiebbar ist. Insgesamt kénnen dadurch mittels des Manipulators gréBere
Kréfte auf den Cage Ubertragen werden.

Weist die Einsteckdffnung des Cages eine derartige lichte Héhe auf, dass sich das
zweite Arretiermittel in seiner Arretierstellung in Richtung der Vertikalachse des
Cages an einem die Einsteckdffnung begrenzenden Wandbereich des Cages
abstltzen kann, so kann der Manipulatorzinken auf denkbar einfache Weise in

seiner mit dem Cage verkoppelten Einsatzposition gesichert werden.

Das Instrumentiersegment kann erfindungsgemaB einen zum ersten
Manipulatorzinken parallel verlaufenden zweiten Manipulatorzinken aufweisen. Der
vorstehend erlduterte zweite Arretiermittel ist bei dieser Bauart in seiner

Arretierstellung vorzugswiese abschnittsweise, insbesondere mit seinem freien
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Endabschnitt, zwischen den beiden Manipulatorzinken angeordnet, um ein
Approximieren derselben (und damit deren Diskonnektieren vom Cage) zu
sperren. Dadurch kénnen beide Manipulatorzinken mit nur einem Arretiermittel in

ihrer mit dem Cage verkoppelten Funktionsstellung gesichert werden.

Der erste und der zweite Manipulatorzinken sind in Richtung der Ldngsachse des
Positionierinstruments vorzugsweise synchronisiert verschiebbar am
Instrumentiersegment angeordnet. Die beiden Manipulatorzinken kénnen dazu
beispielsweise aneinander befestigt oder einstlickig miteinander ausgebildet sein.
Sind die Koppelglieder der beiden Manipulatorzinken jeweils in Form eines
Profilvorsprungs ausgebildet, so weisen die Koppelglieder vom jeweiligen

Manipulatorzinken vorzugsweise in einander entgegengesetzte Richtungen weg.

Das vorgenannte Arretiermittel kann in seiner Arretierstellung zwischen dem einen
Manipulatorzinken und dem Cage oder zwischen den beiden Manipulatorzinken
bevorzugt reibschlissig gehalten. Dadurch kann das Arretiermittel gemeinsam mit
dem Manipulatorzinken synchron mitbewegt werden, ohne aus seiner

Arretierstellung herausbewegt zu werden

Nach einer bevorzugten Ausfihrungsform der Erfindung ist der einzelne
Manipulatorzinken bzw. sind die beiden vorgenannten Manipulatorzinken Uber ein
Betatigungssegment  betatigbar, d.h. in einer zur Langsachse des
Positionierinstruments axialen Richtung verschiebbar.

Das erste Arretiermittel und/oder das vorgenannte zweite Arretiermittel ist/sind
nach einer bevorzugten Ausfihrungsform der Erfindung in Form eines
stabférmigen Arretierschiebers ausgefihrt. Der Arretierschieber kann dabei aus
Kunststoff oder aus Metall bestehen.

Der Arretierschieber ist vorzugsweise in einem Flhrungskanal des

Instrumentiersegments geflhrt.

Der bzw. die Manipulatorzinken sind vorzugsweise an einem Manipulator(schieber)

angeordnet, insbesondere angeformt. Der Manipulator kann als eine Hiilse
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ausgebildet sein. Der vorgenannte zweite Arretierschieber kann innerhalb der
Hllse gefiihrt sein.

Nach der Erfindung ist/sind das erste und/oder das zweite Arretiermittel
vorzugsweise Uber das Betadtigungssegment betédtigbar. Dies vereinfacht die

Handhabung und erlaubt ein wenig traumatisches Impiantieren des Cages.

Unter fertigungstechnischen Gesichtspunkten sowie auch unter
Kostengesichtspunkten sind das Instrumentiersegment und das
Betatigungssegment bevorzugt jeweils als ein Instrumentenmodul ausgefiihrt, die
miteinander I&sbar verkoppelbar sind. Durch einen solchen modularen Aufbau
kann zudem die Einsatzbreite des Cage-Positioniersystems vergréBert werden. So
kann das Cagepositioniersystem mehrere Instrumentiersegmente mit jeweils
einem daran bereits einsatzbereit angekoppelten Cage umfassen. Diese kénnen
jeweils in Form eines Sterilsets bereitgestellt werden. Der Chirurg kann dann
intraoperativ dasjenige Sterilset auswdhlen, dessen Cage flr die jeweiligen
individuellen Anforderungen am geeignetsten ist. Das Instrumentiersegment kann
dann am (universell einsetzbaren) Betdtigungssegment angekoppelt und

verwendet werden.

Das Instrumentiersegment des Positionierinstruments ist nach der Erfindung
bevorzugt flr den Einmalgebrauch konzipiert. Das Instrumentiersegment kann in
diesem Fall mit kostenglnstigeren Materialien realisiert werden und muss nicht
mit Blick auf die Anforderungen einer wiederholten hygienischen Aufbereitung
(Reinigung/Sterilisation) konstruiert sein. Es ist jedoch auch denkbar, dass das
Instrumentiersegment  zerlegbar und zumindest teilweise flir einen
Mehrfacheinsatz konzipiert ist. In diesem Fall ist das Instrumentiersegment somit
nicht vollstdndig flr den Einmalgebrauch ausgelegt. Durch die hygienische
Wiederaufbereitung einzelner Teile, insbesondere des Grundkorpers, des
Instrumentiersegments kann eine komplette Neuanschaffung sowie die damit

verbundenen Kosten vermieden werden.

Im Gegensatz zum Instrumentiersegment ist das Betdtigungssegment nach der
Erfindung bevorzugt flr den Mehrfachgebrauch konzipiert. So ist dieses bevorzugt
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mehrmals sterilisierbar und kann zumindest teilweise, bevorzugt vollsténdig, aus
Metall, insbesondere aus Edelstahl bestehen. Ist das Betédtigungssegment in seine
Einzelteile zerlegbar, so kénnen bei Bedarf Defektteile kostenglinstig ausgetauscht
werden. Auch kann dadurch dessen Wartung und hygienische Aufbereitung weiter

vereinfacht werden,

GemaB einer besonders bevorzugten Ausflhrungsform weist der Cage ein
Kopfsegment und ein FuBsegment auf, die um eine Schwenkachse relativ
zueinander verschwenkbar sind. Die Schwenkachse ist bevorzugt zur
Transversalachse des Cages parallel verlaufend ausgerichtet. Dadurch kann der
Cage an eine gewlnschte Winkelstellung der an das zur Aufnahme des Cages
vorgesehenen Bandscheibenfachs angrenzenden Wirbelkorper auf einfache Weise
individuell angepasst werden. In der Neutralstellung des Cages sind die Oberseite
oder Deckfldache des Kopfsegments und die Unterseite oder Grundfliche des
FuBsegments vorzugsweise zueinander parallel oder im Wesentlichen zueinander
parallel verlaufend angeordnet,

Im gegeneinander abgewinkelten oder ausgelenkten Zustand des Kopf- und des
FuBsegments schlieBen die Oberseite und die Unterseite gemeinsam einen Winkel

a ein. Der Winkel a ist bevorzugt zur Vorderseite des Cages hin offen.

Sind das FuBsegment und das Kopfsegment im Ausgangszustand des Cages
gegeneinander frei verschwenkbar, so kann nach dem Positionieren des Cages im
Bandscheibenfach beabsichtigt eine (Hyper-) Lordosierung der Wirbelsédule
herbeigefihrt werden, um den gewlnschten Schwenk- oder Anstellwinkel

zwischen dem Kopfsegment und dem FuBsegment einzustellen.

Aufgrund der erforderlichen kompakten BaugroBe des Cages sind das Kopfsegment
und das FuBsegment nach der Erfindung vorteilhaft iber zumindest eine Nut-
Federverbindung, bevorzugt Uber zwei solche Nut-Federverbindungen, aneinander
geflhrt und miteinander verbunden. Unter einer Nut-Federverbindung werden in
der vorliegenden Anmeldung auch Spundverbindungen verstanden. Mit einer
solchen Nut-Federverbindung kann einerseits eine (rein) drehgelenkige

Verkopplung der beiden Bauteile auf engstem Raum realisiert werden. Zusétzliche



WO 2019/149749 PCT/EP2019/052241
10

Gelenkbauteile erlibrigen sich. Darlber hinaus kénnen die beiden Bauteile durch
eine solche Nut-Federverbindung auf einfache Weise unverlierbar miteinander

verbunden werden. Dies kommt der Patientensicherheit zugute.

Der Cage weist nach einer bevorzugten Ausfihrungsform der Erfindung ein
Fixierelement auf, mittels dessen das FuBsegment und das Kopfsegment in ihrer
jeweiligen Schwenkstellung, d. h. in ihrem jeweiligen Anstellwinkel, relativ
zueinander lagefixierbar sind. Das Fixierelement kann insbesondere in Form einer
Schraube, beispielsweise einer sogenannten Madenschraube ausgebildet sein. Zur
Aufnahme der Fixierschraube dient ein Einschraubbereich des Cages. Der
Einschraubbereich kann (anstelle eines Gegengewindes) einfache Riffel oder
Rippen aufweisen, die einem form- und kraftschllissigen Eingriff der Fixierschraube
erlauben. Dadurch kann ein sicherer Sitz der Fixierschraube am Cage unabhéngig
vom Ansteliwinkel der beiden Cagesegmente erreicht werden. Die Fixierschraube
weist bevorzugt ein Mitnahmeprofil in Form eines Innensechskants oder eines
anderen Innenvielzahnprofils auf.

Das Cagepositioniersystem umfasst vorzugsweise ein Drehwerkzeug, mittels
dessen die Fixierschraube, bevorzugt vom Betatigungsabschnitt her, betétigbar
ist. Das Drehwerkzeug kann nach der Erfindung durch das vorstehend erlduterte
erste Arretiermittel gebildet sein. Dadurch kann die Anzahl der erforderlichen

Bauteile klein gehalten werden. Dies bietet Kostenvorteile.

Das Betatigungssegment und das Instrumentiersegment sind bevorzugt
ineinander steckbar und mittels eines Verriegelungsmittels gegeneinander
verriegelbar. Das Verriegelungsmittel kann nach der Erfindung wippenartig

ausgefiuhrt sein.

Das Betatigungssegment kann eine Handhabe aufweisen, mittels dessen der bzw.
die Manipulatorzinken betétigbar sind. Das Betatigungssegment weist in diesem
Fall bevorzugt eine Anzeige auf, anhand derer der jeweilige Drehwinkel des Cages
relativ zu seiner Neutralposition bzw. zur Langsachse des Positionierinstruments

ablesbar ist.
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Der bzw. die vorstehend erlduterten Koppelzinken des Instrumentiersegments
kénnen am Grundkérper des Instrumentiersegments insbesondere angeformt sein.
Der Grundkorper kann dadurch als sogenanntes CNC-Bauteil (Computerized
Numerical Control- Bauteil) oder als Spritzgussteil ausgeflhrt sein oder im Wege
eines 3D-Druckverfahrens erzeugt sein. Der Grundkdérper weist bevorzugt mehrere
Flilhrungskanale auf, in denen der/die Manipulatorzinken, der/die Arretiermittel

und/oder das Drehwerkzeug verschiebbar gefiihrt sind.

Der Cage besteht nach der Erfindung vorzugswiese zumindest teilweise, bevorzugt
vollstandig, aus Titan oder einer Titanlegierung oder aus einer Kobalt-Chrom
Legierung (CoCr-Legierung). Dadurch kann einerseits ein ausreichend groBes
Lastaufrahmevermdogen sowie auch die erforderliche Biokompatibilitit des Cages

gewahrleistet werden.

Der erfindungsgemé&Be Cage ist flir ein vorstehend erldutertes
Cagepositioniersystem vorgesehen und umfasst eine Einsteckéffnung fiir das
Instrumentiersegment des Positionierinstruments sowie Kopplungsmittel, die fiir
einen Eingriff jeweils eines der Koppelglieder des Positionierinstruments ausgelegt
sind. Der Cage weist vorzugsweise ein Kopfsegment und ein FuBsegment auf, die
um eine Schwenkachse relativ zueinander verschwenkbar sind, Die Schwenkachse
ist zur Transversalachse des Cages vorzugsweise parallel verlaufend angeordnet.

Die Kopplungsmittel des Cages sind vorzugsweise in Richtung der
Transversalachse des Cages voneinander beabstandet am Cage angeordnet.

Das erfindungsgemaBe Positionierinstrument ist flr ein Cagepositioniersystem
vorgesehen und weist bevorzugt ein fir einen Einmalgebrauch konzipiertes

Instrumentiersegment auf.

Weitere Vorteile der Erfindung ergeben sich aus der Beschreibung und der
Zeichnung. Die gezeigten und beschriebenen Ausflihrungsformen sind nicht als
abschlieBende Aufzdhlung zu verstehen, sondern haben vielmehr beispielhaften
Charakter fir die Schilderung der Erfindung.

In der Zeichnung zeigen:
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ein Cagepositioniersystem mit einem Positionierinstrument mit einem
Instrumentiersegment und einem Betatigungssegment sowie mit
einem am Positionierinstrument angekoppelten Cage, in einer
perspektivischen Ansicht;

das Cagepositioniersystem gemédB Fg. 1 in einer teilweise
explodierten Darstellung seiner Teile, in einer perspektivischen
Ansicht;

das Betdtigungssegment gemaB Fig. 1 in einer teilweise explodierten

Darstellung seiner Teile, in einer perspektivischen Ansicht;

einen  Detailausschnitt des Betdtigungssegments und des
Instrumentiersegments des Positionierinstruments geméaB Fig. 1 vor
dem reversiblen Verkoppeln der beiden Teile, in einer
perspektivischen Ansicht;

einen Detailausschnitt des Betdtigungssegments und des
Instrumentiersegments des Positionierinstruments gemaB Fig. 1, in
einer perspektivischen Ansicht;

einen Detailausschnitt des Instrumentiersegments des
Positionierinstruments gemafB Fig. 1, in einer perspektivischen
Ansicht;

eine alternative Ausfihrungsform des Instrumentiersegments des
Positionierinstruments gemaB Fig. 1, in einer perspektivischen
Ansicht;

eine erste Ausfiihrungsform des Cages gemaB Fig. 1 , in einer
perspektivischen Ansicht;

den Cage gemaB Fig. 8 in einer Seitenansicht;

den Cage gemaB Fig. 8 in einer Ansicht auf dessen Grundfidche;
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13

14

15

16

17
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19

13

eine alternative Ausfiihrungsform des Cages gemaB Fig. 1 in einer

perspektivischen Ansicht;

einen in sich verschwenkbaren Cage mit einem FuBsegment und
einem Kopfsegment, die relativ zueinander in Neutralstellung

angeordnet sind, in einer Seitenansicht;

den Cage gemaB Fig. 12 im ausgelenkten Zustand des Kopfsegments,

in einer Seitenansicht;

das FuBsegment des Cages gemdB Fig. 12 mit einem daran

angekoppelten Positionierinstrument, in einer Seitenansicht;

einen Cage, der zu dem Cage gemaB Fig. 12 &hnlich ist, mit einem
daran angekoppelten Positionierinstrument mit zweij
Kopplungszinken, die jeweils mit einem Koppelglied versehen sind,
wobei die Koppelglieder die in dazu korrespondierende
Ausnehmungen des Cages eingreifen;

ein Cage-Positioniersystem, dessen Cage relativ zum
Positionierinstrument in Neutralstellung angeordnet ist, in einer

Draufsicht mit teiltransparenter Darstellung des Cages;

das Positioniersystem gemaB Fig. 16 mit gegenlber dem
Positionierinstrument verschwenktem Cage, in einer Draufsicht mit

teiltransparenter Darstellung des Cages;

das Positioniersystem gemdB Fig. 17 in einer perspektivischen
Ansicht;

das Positioniersystem gemaB Fig. 16 mit stérker verschwenktem
Cage, in einer Draufsicht mit teiltransparenter Darstellung des Cages;
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Fig. 20 das Positioniersystem gemaB Fig. 19 mit gegeneinander lagefixierten
FuB- und Kopfsegment des Cages, in einer Draufsicht mit

teiltransparenter Darstellung des Cages;

Fig. 21 das Cagepositioniersystem gemaB Fig. 1 nach dem Implantieren des

Cages, in einer perspektivischen Ansicht;

Fig. 22 das Cagepositioniersystem gemaB Fig. 1 nach dem Implantieren des
Cages, in Seitenansicht;

Fig. 23 das Cagepositioniersystem gem&B Fig. 1 beim Entriegeln des

Instrumentierabschnitts, in einer perspektivischen Ansicht;

Fig. 24 das Cagepositioniersystem gemaB Fig. 23 in einer Seitenansicht;

Fig. 25 ein Ausflhrungsbeispiel des Cages gemdB Fig. 1, in einer teilweise

geschnittenen Ansicht;

Fig. 26 ein  Blockschaltbild mit einzelnen Verfahrensschritten zum

Implantieren eines Cages

Fig. 1 =zeigt ein Cagepositioniersystem 10 umfassend einen als
Bandscheibenersatz dienenden Cage 12 und ein Positionierinstrument 14 zum
Implantieren des Cages 12 in einem Bandscheibenfach der Wirbelsdule. Das
Positionierinstrument 14 umfasst einen Betdtigungssegment 16 und einen
Instrumentiersegment 18, das sich vom Betatigungssegment 16 in Richtung der
Langsachse 20 des  Positionierinstruments 14  wegerstreckt. Das
Instrumentiersegment 18 ist hier mit seinem freien Ende 22 am Cage 12 lésbar
angekoppelt. Das Instrumentiersegment 18 umfasst einen mit 24 bezeichneten
Grundkérper, der als Hohlkérper ausgefihrt ist. Der Grundkérper 24 besteht
bevorzugt aus Edelstahl oder aus einem Kunststoff.

Das Betatigungssegment 16 umfasst mehrere Handhaben 26, 28, 30, 32, deren
jeweilige Funktion weiter unten erlautert ist.



WO 2019/149749 PCT/EP2019/052241
15

In Fig. 2 ist das Cagepositioniersystem 10 in einer teilweise explodierten
Darstellung seiner Teile gezeigt. Der Cage 12 ist vom Instrumentiersegment 18
abgekoppelt. Innerhalb des Grundkérpers 24 sind ein erstes Arretiermittel in Form
eines ersten Arretierschiebers 34, ein Manipulator 36 und ein dem Manipulator 36
zugeordnetes zweites Arretiermittel in Form eines zweiten Arretierschiebers 38
langsverschieblich gefithrt. Der zweite Arretierschieber 38 ist mit einer
schlittenartigen Handhabe 40 versehen, die mit einer geriffelten Fingerauflage
versehen sein kann. Die Handhabe 40 ist am Grundkérper24 léngsverschieblich
gelagert.

Das Instrumentiersegment 18 und das Betdtigungssegment 16 sind hier jeweils
als  getrennt handhabbare und vormontierte Baueinheiten oder
Instrumentenmodule  ausgebildet, die flir den Betriebseinsatz  des
Positionierinstruments 14 miteinander l6sbar verkoppelbar sind.

Der Instrumentierabschnitt 18 ist vorzugsweise fiir den Einmalgebrauch ausgelegt.
Das Betdtigungssegment 16 ist demgegeniber bevorzugt fiir den
Mehrfachgebrauch konzipiert. Das Betédtigungssegment 16 besteht zumindest
teilweise, bevorzugt insgesamt, aus Metall, insbesondere Edelstahl. Alternativ
kann das Betdtigungssegment aus einem qualitativ besonders hochwertigen und

flr wiederholte SterilisationsmaBnahmen geeigneten Kunststoff bestehen.

In Fig. 3 ist das Betdtigungssegment 16 in einer teilweise explodierten Darstellung
seiner Einzelteile gezeigt.

Die erste Handhabe 26 ist in axialer Richtung distal am Betédtigungssegment 16
angeordnet. Diese erste Handhabe 26 dient dem in die zweite Handhabe 28
einzuflihrenden Instrumentiersegment 18 als Arretierknebel. Die erste Handhabe
26 weist hierzu eine stirnseitige Einflihréffnung 42 flir das Instrumentiersegment
18 auf. Die EinfUhréffnung 42 weist eine zum proximalen Endabschnitt 44 des
Instrumentiersegments 18 korrespondierende Querschnittsform auf. Dadurch
kann das Instrumentierabschnitt von der ersten Handhabe drehfest umschlossen
werden. An der ersten Handhabe 26 sind Verriegelungsmittel 46 angeordnet, die
gemab Fig. 3 als wippenartig gelagerte Sperrklinken ausgefiihrt sein kénnen. Die
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Verriegelungsmittel 46 sind im montierten Zustand durch Federelemente 48
vorgespannt in ihrer jeweiligen Verriegelungsstellung gehalten und demzufolge
jeweils gegen die Kraft eines der Federelemente 48 in ihre Entriegelungsstellung
Uberflhrbar. Die Federelemente 48 kdnnen gemaB Fig. 3 jeweils als Druckfeder
ausgebildet sein. Der erste Handhabe 26 ist auf einem Flansch 50 der als
Griffabschnitt dienenden zweiten Handhabe 28 des Betdtigungssegments 16
rotierbar gelagert. Der Flansch 50 weist zur axialen Lagesicherung der ersten
Handhabe an der zweiten Handhabe Eingriffsausnehmungen 52 fiir die

Verriegelungsmittel 46 auf.

Gemal Fig. 4 weist der proximale Endabschnitt 44 des Instrumentiersegments 16
eine Nut 54 auf. Die zweite Handhabe 28 weist innenseitig einen zur Nut 54
komplementaren Verriegelungssteg auf, der in Fig. 3 aus Darstellungsgriinden
nicht zu erkennen ist. Der Verriegelungssteg ist durch eine Rotation des ersten
Handhabe 26 mit dem Uber die Einflihr6ffnung 42 bis auf Anschlag in die erste und
zweite Handhabe 26, 28 eingesteckten Instrumentiersegment 18 relativ zur
zweiten Handhabe 28 in die Nut 54 bewegbar. Dadurch ist das
Instrumentiersegment 18 an der zweiten Handhabe 28 in axialer Richtung
(reversibel) lagefixierbar. Ein unbeabsichtigtes Lésen des Instrumentierabschnitts
18 vom Betétigungsabschnitt 16 ist durch die in die Eingriffsausnehmungen 52
eingreifenden Verriegelungsmittel 46 gewdhrleistet

An die zweite Handhabe 28 schlieBt sich in axialer Richtung eine dritte Handhabe
30 an. Die dritte Handhabe 30 ist im montierten Zustand des Betatigungssegments
16 relativ zur zweiten Handhabe 28 um die Langsachse 20 rotierbar. Innerhalb der
zweiten und dritten Handhabe 28, 30 ist eine Lagerhiilse 56 mit einem Lagerstift
58 angeordnet, der sich hier von der Lagerhllse 56 in axialer Richtung nach
proximal wegerstreckt. Die Lagerhiilse 56 ist mit der zweiten Handhabe 28
verstiftet. Der Lagestift 58 weist einen abgeflachten Umfangsbereich 60 auf. Mit
62 ist eine Bewegungshiise bezeichnet, die im montierten Zustand des
Betatigungssegments 16 mit ihrem AuBengewinde 64 mit der dritten Handhabe
30 im gegenseitigen Gewindeeingriff steht. Die Bewegungshiilse 64 weist einen
teilumfanglich abgeflachten StéBel 66 auf, der im montierten Zustand des
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Positionierinstruments am Lagerstift 58 der Lagerhlilse 56 abschnittsweise anliegt
und ldngsverschieblich gefiihrt ist.

Am St6Bel 66 der Bewegungshiilse 62 ist innenseitig ein Mitnehmer angeordnet,
der von der Bewegungshiilse 62 in radialer Richtung nach innen wegragt. Der
Mitnehmer greift im am Betdtigungssegment 16 angekoppelten Zustand des
Instrumentiersegments 18 in eine Haltenut 68 des Manipulators 36 ein, um diesen
mit der Bewegungshiilse 62 in axialer Richtung bewegungszukoppein. Die
Bewegungshiilse 62 ist mittels eines Deckelrings 70 innerhalb der dritten
Handhabe 30 gehalten angeordnet. Der Deckelring 70 kann mit der dritten
Handhabe 30 verstiftet sein. Der Deckelring 70 weist eine axiale
Durchgangséffnung 72 auf, lber die ein als Drehknebel ausgefiihrte vierte
Handhabe 32 mit einem Mitnehmerstift 74 bis in die zweite Handhabe 28 des
Betatigungssegments 16 einsteckbar ist. Der Mitnehmerstift 74 weist an seinem
distalen Ende ein Mitnehmerprofil 76, hier ein Innenmehrkantprofil, auf. Das
Innenmehrkantprofil dient der Aufnahme des in Fig. 2 und 4 mit 34 bezeichneten
ersten Arretierschiebers, der sich im Montagezustand des Positionierinstruments

14 einenends in das Betatigungssegment 16 hineinerstreckt.

In Fig. 4 ist die am Instrumentierabschnitt angeordnete flinfte Handhabe 40 des
Positionierinstruments gut zu erkennen. Die flinfte Handhabe ist in axialer
Richtung zwischen zwei Endpositionen 78 hin- und herbewegbar. Die Funktion der
finften Handhabe 40 ist weiter unten erlautert.

Die zweite Handhabe 28 weist erste Markierungen 80 auf, (Uber die der
Verriegelungszustand der ersten Handhabe 26 mitsamt dem
Instrumentiersegment 18 relativ zur zweiten Handhabe 28, hier deren
Verriegelungsmittel 46, ablesbar ist. Die dritte Handhabe 30 weist zweite
Markierungen 82 mit Winkelinformationen auf, die relativ zu einer
Bezugsmarkierung 84 der zweiten Handhabe abzulesen sind.

In Fig. 5 ist das Instrumentiersegment 18 in seiner in das Betétigungssegment 16

eingesteckten vorgegebenen Montageposition gezeigt. Das Instrumentiersegment
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18 kann durch Drehen der ersten Handhabe 26 in Pfeilrichtung 86 im

Betatigungssegment 16 verriegelt, d. h. in axialer Richtung lagefixiert, werden.

In Fig. 6 Iist ein vergréBerter Detailausschnitt des distalen Endes des
Instrumentiersegments 18 gezeigt. Der Grundkdérper 24 des
Instrumentiersegments 18 weist einenends einen Kopplungszinken 88 auf, der
sich in axialer Richtung vom Grundkoérper 24 wegerstreckt. Der Kopplungszinken
88 kann einen abgewinkelten Randbereich 90 aufweisen, um eine auseichende
Beigesteifigkeit des Kopplungszinkens 88 zu gewahrleisten. Der Kopplungszinken
88 weist in diesem Fall eine L-formige oder im Wesentlichen L-férmige

Querschnittsform auf.

Am freien Endabschnitt des Kopplungszinkens 88 ist ein Koppelglied 92
angeordnet. Das Koppelglied 92 erstreckt sich vom Kopplungszinken 88 in radialer
Richtung seitlich weg. Vorliegend ist das Koppelglied 92 kreiszylinderférmig
ausgeflhrt. Am Kopplungszinken 88 liegt der im Zusammenhang mit Fig. 5
ertduterte erste Arretierschieber 34 (oberseitig) an. Der erste Arretierschieber 34
ist durch den abgewinkelten Randbereich 90 des Kopplungszinkens 88 seitlich

geschient.

Am freien Ende des ersten Arretierschiebers 34 kann ein Fixierelement 94, hier
beispielhaft in Form einer Madenschraube, angeordnet sein. Das Fixierelement 94
kann dabei ein nicht ndher dargestelltes Mitnahmeprofil, etwa in Form eines
Innensechskants aufweisen, in den der Arretierschieber 34 (mit einem
AuBensechskant oder sogenannten Innensechskantschlissel) drehfest eingreift.
Alternativ kann die Fixierelement 94 auch einstlickig mit dem Arretierschieber 34
verbunden sei. In diesem Fall sind der Arretierschieber 34 und das Fixierelement
94 vorteilhaft Uber eine Sollbruchstelle 96 miteinander verbunden, um den
Arretierschieber 34 nach dem Platzieren der Fixierelements 94 vom Fixierelement
94 trennen zu kdénnen. Vorstellbar ist auch, dass das Fixierelement 94 am ersten
Arretierschieber 34 festgeklebt ist oder auf dem Arretierschieber 34 im Presssitz
gehalten angeordnet ist. Der Arretierschieber 34 kann alternativ ein
Werkzeugprofil, beispielsweise einen Innensechskantschliissel aufweisen, das in
ein dazu korrespondierendes Mitnahmeprofil (=Antriebsprofil) des Fixierelements
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94 losbar eingreift. Das Fixierelement 94 ist vorzugsweise als eine Schraube
ausgebildet.

Der Manipulator 36 weist einenends einen mit 98 bezeichneten Manipulatorzinken
auf. Der Manipulatorzinken 98 weist in einer zum Kopplungszinken 88
entsprechenden Weise ein Koppelglied 92 auf, das sich vom Manipulatorzinken 98
in radialer Richtung, d. h. wegerstreckt. Die Koppelglieder 92 der beiden Zinken
kénnen sich gemé&B Fig. 6 vom jeweiligen Zinken gleichsinnig oder gem&s einer in
der Zeichnung nicht ndher dargestellten Ausfihrungsform in einander

entgegengesetzte Richtungen vom jeweiligen Zinken wegerstrecken,

Dem Manipulator 36 ist ein zweiter Arretierschieber 38 zugeordnet. Der zweite
Arretierschieber 38 kann an dem Manipulatorzinken 98 unmittelbar anliegen und
sich an diesem in einer radialen Richtung abstitzen. Das freie Ende des
Arretierschiebers 38 kann eine EinfUhrschrdge 100 aufweisen. Die kumulative
Bauhdhe h des Kopplungszinkens 88 und des dem Kopplungszinken 88
zugeordneten ersten Arretierschiebers 34 sowie die kumulative Bauhdhe h des
Manipulatorzinkens 98 und des zugeordneten zweiten Arretierschiebers 38 sind in
Fig. 6 gut zu erkennen.

Das Positionierinstrument 14 kann gemaB der einer in Fig. 7 ausschnittsweise
gezeigten Ausflhrungsform einen zweiten Kopplungszinken 88 und/oder einen
zweiten Manipulatorzinken 98 aufweisen. Der zweite Kopplungszinken 88 ist zum
ersten Kopplungszinken 88 parallel oder im Wesentlichen parallel verlaufend
angeordnet. dadurch ist zwischen den beiden Kopplungszinken 88 ein
Zwischenraum Z ausgebildet, in den der erste Arretierschieber 34 in Richtung der
Langsachse 20 des Positionierinstruments 14 vorschiebbar ist. Die Koppelglieder
92 der beiden Kopplungszinken 88 weisen vom jeweiligen Kopplungszinken 88 in
einander entgegengesetzte Richtungen weg. Wird der erste Arretierschieber 34
zwischen den beiden Kopplungszinken 88 in axialer Richtung nach vorn geschoben,
so sperrt dieser ein Approximieren der beiden Kopplungszinken 88. Auch kann der
erste  Arretierschieber 34 die Kopplungszinken 88 ggf. (geringflgig)
auseinanderspreizen. Der Arretierschieber 34 greift gemé&B Fig. 7 reversibel mit

einem Werkzeugprofil 101, hier einem sogenannten Innensechskantschiiissel in
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ein dazu korrespondierendes Mitnahme- oder Antriebsprofil der Fixierelements 94.
Die beiden Kopplungszinken 88 sind am Grundkérper 24 vorzugsweise angeformt

und an diesem flexibel angelenkt.

Der zweite Manipulatorzinken 98 ist zum ersten Manipulatorzinken 98 parallel oder
im Wesentlichen parallel verlaufend angeordnet. Dadurch ist zwischen den beiden
Manipulatorzinken 98 ein Zwischenraum Z ausgebildet, in den der zweite
Arretierschieber 38 vorschiebbar ist. Die Koppelglieder 92 der beiden
Manipulatorzinken 98 weisen vom jeweiligen Manipulatorzinken 98 in einander
entgegengesetzte Richtungen weg. Wird der Arretierschieber 38 zwischen den
beiden Manipulatorzinken 98 in axialer Richtung nach vorn geschoben, so sperrt
dieser ein Approximieren der beiden (mit dem Cage verkoppelten)
Manipulatorzinken 98. Auch kann der zweite Arretierschieber 38 die
Manipulatorzinken 98 ggf. (geringfiigig) auseinanderspreizen, so dass diese ggf.

zum freien Ende hin divergieren.

In den Fign. 8 bis 10 ist eine erste Ausflihrungsform des Cages 12 gemaB Fig. 1
gezeigt. Der Cage 12 weist hier eine nierenférmige Grundform auf. Eine Deckfliche
(Oberseite) des Cages ist mit 102 und seine gegeniiberliegend angeordnete
Grundflache (Unterseite) ist mit 104 bezeichnet. Die im implantierten Zustand des
Cages 12 in Richtung seiner Sagittalachse $ nach vorn weisende Seitenfliche 106
ist Uber zwei einander gegeniiberliegende Seitenflichen 108 mit der riickseitigen
Seitenflache 110 verbunden. Die Deckflaiche 102 und die Grundfliche 104 des
Cages 12 weisen eine makroskopische Oberflachenstrukturierung 112 auf, durch
die einen verbesserter knécherner Reibschluss sowie eine verbesserte
Osseointegration des im Bandscheibenfach implantierten Cages 12 erméglichen

werden soll.

Der Cage 12 weist eine mit 114 bezeichnete Einsteckdffnung fir das
Instrumentiersegment 18 des Positionierinstruments 14 auf. Die Einsteckéffnung
114 erstreckt sich in Umfangsrichtung von einer seiner Seitenflichen 108 bis in
die rlckseitige Seitenflache 110. Eine lichte Hohe der Einsteckéffnung 114 ist mit
H bezeichnet, Die Einsteckdffnung 114 ist in Richtung der Vertikalachse 116 des
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Cages oberseitig durch eine Deckenwandung 118 und unterseitig durch eine
Bodenwandung 120 begrenzt.

Die Bodenwandung 120 ist mit einem ersten Kopplungsmittel 122 versehen. das
Kopplungsmittel 122 ist hier in Form einer Ausnehmung fiir den Eingriff des
Koppelglieds 92 des Kopplungszinkens 88 des Positionierinstruments 14
ausgefiihrt. Die Deckenwandung 118 der Einsteckéffnung 114 ist mit einem
zweiten Kopplungsmittel 124 in Form einer nichtlinearen Ausnehmung versehen,
die dem Eingriff des Koppelglieds 92 des Manipulatorzinkens 98 dient.

GemalB Fig. 9 sind die Deckflache 102 und die Grundfidche 104 des Cages 12
zueinander unter einem festen Winkel a zueinander schrdg verlaufend angeordnet.
Dadurch weist der Cage 12 eine dreieckige Querschnittsform auf. Die
Einsteckoffnung 114 weist eine Tiefe t auf, die ungeféhr der Halfte der sagittalen
Erstreckung des Cages 112 entspricht.

Es versteht sich, dass die Orientierung der Koppelglieder 92 des Kopplungszinkens
88 und des Manipulatorzinkens 98 sowie die Anordnung des jewelilig
korrespondierenden Kopplungsmittels 122, 124 des Cages 12 aufeinander
abgestimmt sind.

So kann das Kopplungsmittel 122 flir das eine Koppelglied 92 des
Manipulatorzinken 88 auch an der Bodenwandung 120 der Einsteckéffnung 114
angeordnet bzw. ausgebildet sein. In dazu entsprechender Weise kann das
Kopplungsmittel 124 fir das eine Koppelglied 92 des Kopplungszinkens 88 an der
Deckenwandung 118 der Einsteckéffnung ausgebildet sein. Durch das zweite
Kopplungsmittel 124 ist eine nichtlineare Bewegungsbahn B (Fig. 10) fir das
Koppelglied des Manipulatorzinkens 98 gebildet, entlang derer dessen Koppelglied
92 entlangfihrbar ist..

Weist das Positionierinstrument 14 (Fig. 1) zwei Manipulatorzinken 98 auf, so weist
der Cage 12 dazu korrespondierend zwei zweite Kopplungsmittel 124 fir den
Manipulatorzinken 98 auf, von denen eines an/in der Deckenwandung 118 und das
andere an/in der Bodenwandung 120 der Einsteckéffnung 114 angeordnet sind,
wie dies beispielhaft in Fig. 11 gezeigt ist.
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In den Figuren 12 bis 13 ist ein weiteres Ausfiihrungsbeispiel des Cages 12 eines
Cagepositioniersystems 10 gemé&B Fig. 1 gezeigt. Dieser Cage 12 weist ein
FuBsegment 126 und ein Kopfsegment 128 auf, die miteinander gelenkig
verbunden sind. Dadurch kénnen durch den Cage unterschiedliche Lordosewinkel
der Wirbelsdule abgebildet werden. In Fig. 12 ist der Cage 12 in seiner
Neutralstellung gezeigt. In der Neutralstellung sind die Deckflache 102 und die
Grundfldche 104 im Wesentlichen zueinander parallel verlaufend angeordnet,
wenngleich die Deckflache 102 des Kopfsegments 128 und die Grundfliche 104

des FuBsegments 126 jeweils nach auBen leicht gewdlbt ausgefiihrt sind.

Das FuBsegment 126 und das Kopfsegment 128 weisen einander zuweisende
Gelenkflachen 130 auf, Uber die das FuBsegment 126 und das Kopfsegment 128
aneinander anliegen. Die Gelenkfldchen 130 sind jeweils in sagittaler Richtung des
Cages 12 gewdlbt ausgefiihrt. Die beiden Segmente 126, 128 sind um eine mit
132 bezeichnete Schwenkachse relativ zueinander schwenkbar. Die Kriimmung
der beiden Gelenkflachen 130 ist derart, dass die Schwenkachse 132 weit
auBerhalb des Cages angeordnet ist. Mit einem steigendem Anstellwinkel a
zwischen dem Kopfsegment 128 und dem FuBsegment 126 wird die anteriore
Kante 134 des Kopfsegments in Richtung der Sagittalachse S des Cages 12 (iber
die vordere Seitenfldche 106 des Cages 12 hinausbewegt, wie dies in Fig. 13 mit
dem Pfeil P verdeutlicht ist. Dadurch kann der Cage 12 nicht nur variabel an
unterschiedliche Winkellagen angrenzender Wirbelkdrper angepasst werden,
sondern auch eine fir die Lordosierung der lumbalen Wirbelsdule verbesserte
Abstitzung der Wirbelkdrper ermdglicht werden.

Das Kopfsegment 126 und das FuBsegment 124 des Cages 12 sind vorzugsweise
Uber zumindest eine Nut-Federverbindung 136, hier rein beispielhaft Uber zwei
Nut-Federverbindungen 136, aneinander gefiihrt und unverlierbar aneinander
gehalten. Dadurch eriibrigen sich separate Gelenkbauteile.

In Fig. 14 ist das FuBsegment 126 des Cages 12 gemiB den Figuren 12 und 13
mit einem daran angekoppelten Positionierinstrument 14 in  einer
ausschnittsweisen Darstellung gezeigt. Das Positionierinstrument 14 weist ein
Instrumentiersegment geméaB Fig. 6 auf. Der Instrumentiersegment 18 weist nur
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einen Kopplungszinken (in Fig. 14 darstellungsbedingt nicht dargestelit) und nur
einen Manipulatorzinken 98 auf.

In Fig. 15 ist ein Cage gemdB Fig. 12 mit einem angekoppelten
Positionierinstrument 14 gezeigt. Das Positionierinstrument weist hier zwei
Kopplungszinken 88 auf, die mit ihrem jeweiligen Koppelglied 92 in jeweils ein als
Bohrung ausgeflihrtes erstes Kopplungsmittel 122 des Cages 12 formschliissig
eingreifen. Der den beiden Kopplungszinken 88 zugeordnete erste Arretierschieber
34 ist in seiner (distalen) Arretierstellung angeordnet. Die beiden Kopplungszinken
88 sind dadurch in ihrer in die Arretiermittel eingreifenden Ankoppelstellung
arretiert.

Die Fixierelement 94 ist noch am ersten Arretierschieber fixiert und kann in den
Einschraubbereich 138 des FuBsegments 126 und des Kopfsegments 128
eingeschraubt werden, um diese nach Einstellen eines jeweils gewiinschten
Anstellwinkels a (Fig. 13) relativ zueinander festzusetzten.

Funktionsbeschreibung

In Fig. 16 ist das Positioniersystem 10 mit einem Cage 12 und einem daran
angekoppelten Positionierinstrument 14 ausschnittsweise in einer
teiltransparenten Draufsicht gezeigt. Mit 140 ist die Transversalachse des Cages
bezeichnet, die zur Vertikalachse 116 sowie zur Sagittalachse S orthogonal
verlaufend ausgerichtet ist. Der Cage ist mit seiner Transversalachse 140 in seiner
neutralen Schwenkstellung um die Drehachse D relativ zur Ldngsachse 22 des
Positionierinstruments bzw. dem/den Kopplungszinken 88 des
Positionierinstruments 14 angeordnet. Die nichtlineare Bewegungsbahn B fiir das

Koppelglied des Manipulatorzinkens ist gut zu erkennen,

In den Fig. 17 und 18 ist der Cage 12 mit seiner Transversalachse 140 um einen
Schwenkwinkel $ von ungefahr 45° relativ zur Langsachse 22 des
Positionierinstruments 14 verschwenkt angeordnet. Im Vergleich zu der
Neutralstellung des Cages 12 (Fig. 16) ist der Manipulator 36 gemeinsam mit
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seinem Manipulatorzinken 98 in axialer Richtung nach distal verschoben
angeordnet.

GemaB Fig. 19 schlieBt der Cage 12 mit seiner Transversalachse 140 einen Winkel
B von ungefdhr 80° mit der Lédngsachse 22 des Positionierinstruments bzw. dem
Kopplungszinken ein. Das kreiszylinderférmige Koppelglied 92 des
Manipulatorzinkens 98 liegt am Cage im Endbereich des als nichtlineares Langloch
ausgeflihrten zweiten 124 Kopplungsmittels des Cages 12 an. Dadurch ist ein

weiteres Schwenken des Cages 12 um die Drehachse D unterbunden.

In Fig. 20 ist das als Madenschraube ausgeflhrte Fixierelement 94 in den
Einschraubbereich 138 des Cages 12 eingeschraubt. Das FuBsegment 126 und das
Kopfsegment 128 sind dadurch in ihrem Anstellwinkel a relativ zueinander

arretiert,

In Fig. 21 ist der Cage 12 ist im Bandscheibenfach 142 zwischen zwei
physiologischer Weise unmittelbar aufeinanderfolgenden der fiinf menschlichen
Lendenwirbelkérper positioniert. Das Fixierelement 94 wurde mittels der vierten
Handhabe 32 des Betatigungssegments 16 des Positionierinstruments in seine
Fixierstellung Gberflhrt, d.h. hier in den Einschraubbereich 138 des Cages 10
eingeschraubt. Die vierte Handhabe 32 kann hiernach aus dem restlichen
Betatigungssegment 16in axialer Richtung herausbewegt werden. Dadurch ist der
Kopplungszinken 88 durch den ersten Arretierschieber 34 nicht mehr in seiner
Ankoppelstellung am Cage 12 gesichert. Zugleich ist der als Drehwerkzeug
dienende Arretierschieber 34 von dem Fixierelement 94 diskonnektiert, wie dies in
Fig. 22 naher gezeigt ist.

In Fig. 23 ist die Handhabe 40 des Instrumentiersegments 18 in axialer Richtung
nach proximal verschoben. Dadurch ist der mit der Handhabe 40
bewegungsgekoppelte zweite Arretierschieber 38 des Manipulatorzinkens 98 in
seine das Diskonnektieren des Manipulatorzinkens 98 vom Cage freigebende

Freigabestellung Uberfihrt, wie dies in Fig. 24 gezeigt ist.

In Fig. 25 ist ein am Positionierinstrument 14 angekoppelter gelenkig verstellbarer
Cage 12 gezeigt. Der Einschraubbereich 138 des Cages 12 kann Riffel 148
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aufweisen, die hier an der Deckenwandung 118 und der Bodenwandung 120 der
Einsteckéffnung 114 angeordnet sind. Die Riffel 148 kdénnen auch zumindest
teilweise eine von der in Fi. 25 gezeigten linearen Formgebung abweichende

Formgebung aufweisen.

Die Funktionsweise des Cagepositioniersystems 10 wird nachfolgend unter
zusatzlicher Bezugnahme auf die in Figur 26 wiedergegebenen Schritte des
Verfahrens 200 zum Implantieren des Cages 12 erlautert.

Zum Implantieren des Cages 12 im zwischen zwei Wirbelkérpern 144, 146
angeordneten Bandscheibenfach 142 der, bevorzugt lumbalen Wirbelsiule, wird
das Positionierinstrument 14 in einem ersten Schritt 202 mit seinem/seinen
Kopplungszinken 88 und seinem/seinen Manipulatorzinken 98 des

Instrumentierabschnitts 18 am Cage 12 angekoppelt.

In einem weiteren Schritt 204 wird der am Cage angekoppelte
Instrumentierabschnitt 18 durch Uberfiihren des ersten Arretierschiebers 34 in
seine Arretierstellung in seiner am Cage 12 angekoppelten Stellung gesichert. Das
Instrumentiersegment 18 kann mit dem Cage 12 derart vormontiert in Form eines
Sterilsets bereitgestellt werden.

In einem weiteren Schritt 206 wird das Betdtigungssegment 16 am
Instrumentiersegment 18 von einer Bedienperson angekoppelt. Dazu wird das
Instrumentiersegment 18 in Teilschritt 206a in die Einfuhréffnung (vgl. Fig. ) des
Betatigungsabschnitts 16 bis zum Anschlag eingefiihrt. Die Verriegelungsmittel 46
(= Sperrklinken) werden in Teilschritt 206b entriegelt und der Manipulator 36 des
Instrumentiersegments 18 durch dessen rotatorische Verstellung um die
Langsachse 22 mit der dritten Handhabe 30 in Eingriff gebracht. In Teilschritt 206¢
werden die Verriegelungsmittel 46 in ihre Verriegelungsstellung berfihrt und so
das Instrumentiersegment 18 am Befestigungssegment 16 drehfest und in axialer
Richtung lagefixiert festgesetzt.

Das Cagepositioniersystem 10 ist damit einsatzbereit.
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Der Cage 12 kann nun in einem weiteren Schritt 208 Richtung seiner
Transversalachse 140 in den Operationssitus eingefiihrt und in das mit dem Cage

12 zu versorgende Bandscheibenfach 142 der Wirbelsaule eingeflihrt werden.

Durch - hier beispielhaft rotatorisches - Verstellen 210 der dritten Handhabe 30
wird der Manipulatorzinken 98 in einem weiteren Schritt relativ zum/zu den
Kopplungszinken 88 des Instrumentierabschnitts 18 in axialer Richtung
translatorisch (nach distal) verstellt, und damit zwangslaufig der Cage 12 um die
durch das Koppelglied 92 des Koppelzinkens 88 bzw. die Koppelglieder 98 der
Kopplungszinken 88 verschwenkt, bis der Cage 12 im Bandscheibenfach 142 in

seiner vorgegebenen Position angeordnet ist.

Ist der Cage 12 in sich gelenkig verstellbar ausgeflihrt, so kann der Anstellwinkel
a des Kopfsegments 128 relativ zum FuBsegment 126 durch eine entsprechende
Lordosierung der Wirbelsdule und eine damit einhergehendes Auslenkung des
Kopf- und des FuBsegments relativ zueinander auf einen dazu korrespondierenden
Wert eingestellt werden. Zum Arretieren 212 des Anstellwinkels a wird das
Fixierelement 94 bzw. die Fixierschraube mittels der vierten Handhabe sowie der
damit bewegungsgekoppelten ersten Arretierschiebers in den Einschraubbereich

138 des Cages 12 eingeschraubt.

In einem weiteren Schritt wird der erste Arretierschieber 34 aus seiner
Arretierstellung in seine Freigabestellung in axialer Richtung translatorisch
zurlckbewegt. Der zweite Arretierschieber 38 wird durch Betdtigen der am
Instrumentiersegment 18 angeordneten Handhabe 40 in Richtung der Ldngsachse
22 des Positionierinstruments 14 aus seiner Arretierstellung in seine
Freigabestellung translatorisch zurlickbewegt. Der Instrumentierabschnitt 18 ist
nun bezlglich seiner mechanischen Ankopplung am Cage entriegelt und kann in
einem weiteren Schritt unter axialen Zug vom Cage 12 diskonnektiert und aus dem

Operationssitus herausbewegt werden.

Zusammenfassend betrifft die Erfindung ein chirurgisches Cagepositioniersystem
(10) far den implantologischen Ersatz einer Bandscheibe, bevorzugt im Bereich
der lumbalen Wirbelsaule des Menschen mit einem Positionierinstrument (14) mit



WO 2019/149749 PCT/EP2019/052241
27

einem ersten Kopplungszinken (88) und mit einem ersten Manipulatorzinken (98),
die jeweils mit einem Koppelglied (92) versehen sind. Der Manipulatorzinken (98)
ist mittels einer Handhabe (26, 28, 30, 32, 40) relativ zum Kopplungszinken (88)
in axialer Richtung verschiebbar; Das Cagepositioniersystem umfasst einen Cage
(12) mit einer Einsteckdffnung (114) fir das Instrumentiersegment (18) und mit
Kopplungsmitteln (122, 124), (ber die die Koppelglieder (92) des
Instrumentiersegments (18), jeweils drehgelenkig mit dem Cage (12)
verkoppelbar sind, sodass der Cage (12) mittels des Manipulatorzinkens (98) um
eine durch das Koppelglied (92) des Kopplungszinkens (88) und das
Kopplungsmittel (122, 124) des Cages (12) definierte Drehachse D relativ zur
Langsachse (22) des Positionierinstruments (14) verschwenkbar ist. Die Erfindung

betrifft darliber hinaus einen Cage und ein Positionierinstrument.
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Patentanspriiche

Chirurgisches Cagepositioniersystem (10) fur den implantologischen Ersatz

einer Bandscheibe, bevorzugt im Bereich der lumbalen Wirbelsdule des

Menschen, umfassend:

ein Positionierinstrument (14) mit einem Betatigungssegment (16) und
mit einem Instrumentiersegment (18), das sich vom
Betatigungssegment (16) in Richtung der Lédngsachse (22) des
Positionierinstruments (14) wegerstreckt, wobei

das Instrumentiersegment (18) einen ersten Kopplungszinken (88) und
einen ersten Manipulatorzinken (98) aufweist, die jeweils mit einem
Koppelglied (92) versehen sind, wobei der Manipulatorzinken (98)
mittels einer Handhabe (26, 28, 30, 32, 40) relativ zum

Kopplungszinken (88) in axialer Richtung verschiebbar ist; und

einen zu implantierenden Cage (12) mit einer Einsteck&ffnung (114) fur
das Instrumentiersegment (18) und mit Kopplungsmitteln (122, 124),
Uber die die Koppelglieder (92) des Instrumentiersegments (18),
jeweils drehgelenkig mit dem Cage (12) verkoppelbar sind,

wobei die Kopplungsmittel (122, 124) und die Koppelglieder (92) des
am Cage angekoppelten Positionierinstruments (14) derart
zusammenwirken, dass der Cage (12) mittels des Manipulatorzinkens
(98) um eine durch das Koppelglied (92) des Kopplungszinkens (88)
und das Kopplungsmittel (122, 124) des Cages (12) definierte erste
Drehachse D relativ zur Léngsachse (22) des Positionierinstruments
(14) verschwenkbar ist.

2. Cagepositioniersystem (10) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet,

dass durch das dem Koppelglied (92) des Manipulatorzinkens (98)

zugeordnete Kopplungsmittel (122, 124) des Cages (12) beim

Verschwenken des Cages (12) eine translatorische Verstellung des
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Koppelglieds (92) des Manipulatorzinkens (98) entlang einer nichtlinearen
Bewegungsbahn (B) relativ zum Cage bewirkt ist, wobei das dem
Koppelglied (92) des Manipulatorzinkens (98) zugeordnete
Kopplungsmittel (122, 124) des Cages (12) bevorzugt als eine nichtlineare

Nut oder als ein nichtlineares Langloch ausgeflihrt ist.

Cagepositioniersystem (10) nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dass der Cage (12) durch Betétigen des
Manipulationszinkens (98) Uber einen Schwenkwinkel B mit 0° < B < 80°
relativ zur Langsachse (22) des Positionierwerkzeugs (14) verschwenkbar
ist.

Cagepositioniersystem (10) nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass das Positionierinstrument (14) einen ersten
Arretierschieber (34) aufweist, der im oder am Grundkdrper (24) des
Instrumentiersegments (18) léngsverschieblich gelagert ist und welcher
relativ zum Kopplungszinken (88) in axialer Richtung zwischen einer
Freigabestellung, in der der mit dem Cage (12) verkoppelte
Kopplungszinken (88) vom Cage (12) diskonnektierbar ist, und einer
Arretierstellung verschiebbar ist, in der der mit dem Cage (12) verkoppelte
Kopplungszinken am Cage (12) arretiert ist, wobei der erste
Arretierschieber (34) bevorzugt mittels einer am Instrumentiersegment
(18) oder am Betatigungssegment (16) angeordneten Handhabe (26, 28,
30, 32, 40) betédtigbar ist.

Cagepositioniersystem (10) nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass das Instrumentiersegment (18) einen
zweiten Kopplungszinken (88) aufweist, der zum ersten Kopplungszinken
(88) bevorzugt parallel verlaufend angeordnet ist, wobei der erste
Arretierschieber (34) in seiner Arretierstellung vorzugsweise zumindest
abschnittsweise zwischen den beiden Kopplungszinken (88) angeordnet ist

und ein Approximieren der beiden Kopplungszinken (88) sperrt.
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Cagepositioniersystem (10) nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass das Positionierinstrument (14) einen
zweiten Arretierschieber (38) aufweist, der im oder am Grundkérper (24)
des Instrumentiersegments (18) ldngsverschieblich gelagert ist und
welcher relativ zum Manipulatorzinken (98) in axialer Richtung zwischen
einer Freigabestellung, in der der mit dem Cage (12) verkoppelte
Manipulatorzinkens (98) vom Cage diskonnektierbar ist, und einer
Arretierstellung verschiebbar ist, in der der mit dem Cage (12) verkoppelte
Manipulatorzinken (98) am Cage (12) arretiert ist.

Cagepositioniersystem (10) nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass das Instrumentiersegment (18) einen
zweiten Manipulatorzinken (98) aufweist, wobei der zweite
Manipulatorzinken (98) und der erste Manipulatorzinken (98)
synchronisiert in axialer Richtung verschiebbar sind und wobei der zweite
Arretierschieber (38) in seiner Arretierstellung vorzugsweise zumindest
abschnittsweise zwischen den beiden Manipulatorzinken (98) angeordnet
ist und ein Approximieren derselben sperrt.

Cagepositioniersystem (10) nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass das Instrumentiersegment (18) und das
Betatigungssegment (16) jeweils als separate Baueinheiten ausgefiihrt

sind, die miteinander Iésbar verkoppelt sind.

Cagepositioniersystem (10) nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass das Instrumentiersegment (18) fiir den
Einmalgebrauch ausgelegt ist und das Betatigungssegment (16) fiir den
Mehrfachgebrauch konzipiert ist, wobei das Bet&tigungssegment (16)
vorzugswiese reversibel in seine Einzelteile zerlegbar und mehrfach

autoklavierbar ist.



WO 2019/149749 PCT/EP2019/052241

10.

11.

12.

13.

14.

31

Cagepositioniersystem (10) nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass der Cage (12) ein FuBsegment (126) und
ein Kopfsegment (128) aufweist, die relativ zueinander verschwenkbar
angeordnet sind.

Cagepositioniersystem (10) nach Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet,
dass das FuBsegment (126) und das Kopfsegment (128) (iber zumindest
eine Nut-Federverbindung (136) aneinander geflihrt und miteinander

verbunden sind.

Cagepositioniersystem (10) nach Anspruch 10 oder 11, dadurch
gekennzeichnet, dass der Cage (12) ein Fixierelement (94) aufweist, durch
das das FuBsegment (126) und das Kopfsegment (128) in threm jeweiligen
Anstellwinkel a relativ zueinander lagefixierbar sind, wobei das
Fixierelement (94) bevorzugt als eine Fixierschraube ausgefiihrt ist, die in
einen, vorzugsweise zumindest abschnittsweise geriffelten,
Einschraubbereich (138) des Cages (12) einschraubbar ist.

Cagepositioniersystem (10) nach Anspruch 12, dadurch gekennzeichnet,
dass das Fixierelement (94) mittels eines Arretierschiebers (34, 38)
betatigbar ist und mit diesem lésbar, vorzugsweise {iber eine
Sollbruchstelle (96) oder ein in das Fixierelement (94) eingreifendes
Werkzeugprofil (101) des Arretierschiebers (34, 38), bevorzugt einen
Innensechskantschilissel, verbunden ist, wobei der Arretierschieber (34,
38) bevorzugt mit einer Handhabe des Betétigungsabschnitts (16) drehfest
verkoppelbar oder verkoppelt ist.

Cagepositioniersystem (10) nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass das Betatigungssegment (16) und das
Instrumentiersegment (18) ineinander steckbar und mittels eines,
bevorzugt wippenartigen, Verriegelungsmittels (46), gegeneinander

verriegelbar sind.
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Cagepositioniersystem (10) nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass das Positionierinstrument (14), bevorzugt
das Betatigungssegment (16), eine Handhabe (26, 28, 30, 32, 40) zum
Betdtigen des Manipulatorzinkens (98) aufweist, wobei das
Betatigungssegment bevorzugt eine Anzeige aufweist, anhand derer der
jeweilige Schwenkwinkel B des Cages (12) relativ zur Léngsachse (22) des

Positionierwerkzeugs (14) ablesbar ist.

Cagepositioniersystem (10) nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass jeder Kopplungszinken (88) am

Grundkérper (24) des Instrumentiersegments (18) angeformt ist.

Cage (12) zum implantologischen Ersatz einer Bandscheibe fiir ein
Positioniersystem nach einem der vorhergehenden Anspriiche, wobei der
Cage vorzugsweise ein Kopfsegment (128) und ein FuBsegment (126)
aufweist, die um eine Schwenkachse (132) relativ zueinander

verschwenkbar sind.

Positionierinstrument (14) fir ein Cagepositioniersystem (10) nach einem
der vorhergehenden Anspriiche 1 bis 16, mit einem Betdtigungssegment
(16) und mit einem Instrumentiersegment (18), das sich vom
Betatigungssegment (16) in Richtung der Léngsachse (22) des
Positionierinstruments (14) wegerstreckt, wobei das Instrumentiersegment
(18) einen ersten Kopplungszinken (88) und einen ersten
Manipulatorzinken (98) aufweist, die jeweils mit einem Koppelglied (92)
versehen sind, wobei der Manipulatorzinken (98) mittels einer Handhabe
(26, 28, 30, 32, 40) relativ zum Kopplungszinken (88) in axialer Richtung
verschiebbar ist und wobei dessen Instrumentiersegment (18) bevorzugt
fur einen Einmalgebrauch und dessen Beté&tigungssegment (16) bevorzugt
fur den Mehrfachgebrauch konzipiert ist.
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