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1 Vorwort Deutsch

INFORMATION

Datum der letzten Aktualisierung: 2022-03-23

» Lesen Sie dieses Dokument vor Gebrauch des Produkts aufmerksam durch und beachten
Sie die Sicherheitshinweise.

» Lassen Sie sich durch das Fachpersonal in den sicheren Gebrauch des Produkts einwei-
sen.

» Wenden Sie sich an das Fachpersonal, wenn Sie Fragen zum Produkt haben oder Proble-
me auftreten.

» Melden Sie jedes schwerwiegende Vorkommnis im Zusammenhang mit dem Produkt, insbe-
sondere eine Verschlechterung des Gesundheitszustands, dem Hersteller und der zustandi-
gen Behorde lhres Landes.

» Bewahren Sie dieses Dokument auf.

Die System-Elektrohande ,8E38=8*, 8E38=9*, 8E39=8*, 8E39=9*, 8E43=8* und 8E41=9*" wer-
den im Folgenden Produkt/Greifkomponente genannt.

Diese Gebrauchsanweisung gibt lhnen wichtige Informationen zur Verwendung, Einstellung und
Handhabung des Produkts.

Nehmen Sie das Produkt nur gemaB den Informationen in den mitgelieferten Begleitdokumenten
in Betrieb.

2 Produktbeschreibung
2.1 SensorHand Speed mit SUVA-Sensorik

2.1.1 Griffstabilisierungssystem

Das Giriffstabilisierungssystem der SensorHand Speed verhindert ein Rutschen des gehaltenen
Gegenstands indem die Griffkraft automatisch erhoht wird. Sobald der Gegenstand fixiert ist,
wird dieser Vorgang unterbrochen. Erméglicht wird dies durch eine in die SensorHand Speed
eingebaute Sensorik.

Das Nachgreifen ist nur bis zum maximalen Wert der automatischen Griffkraft-Nachregelung
moglich und fir die Programme 1-4 vorgesehen. Fir das Greifen von weichen Schaumstoffen
oder Werkzeugen ist das Programm 6 vorgesehen.

Die automatische Griffkraft-Nachregelung kann jederzeit mit einen kurzen "OFFNEN" Impuls ge-
stoppt werden.

2.1.2 FlexiGrip

Die FlexiGrip-Funktion ermdglicht einen ergriffenen Gegenstand in der Hand zu verdrehen oder
zu verschieben, ohne den Griff Uber Elektrodensignale zu lockern und anschlieBend wieder nach-
greifen zu missen.

Die SensorHand Speed folgt den Lageanderungen des ergriffenen Gegenstands, wie es eine na-
turliche Hand auch tun wiirde. Der Griff wirkt daher flexibel.

Die FlexiGrip-Funktion kann jederzeit mit einen kurzen "OFFNEN" Impuls gestoppt werden.



2.1.3 Handgelenk entriegeln/verriegeln (8E43=*)

Die individuelle Flexion und Extension des
Handgelenks ist in 5 verschiedenen Positionen
verriegelbar (jeweils in 20°-Schritten).

1) Entriegelungstaste in Pfeilrichtung
driicken.

2) Bei gedrickter Entriegelungstaste, die
Greifkomponente in die gewlnschte Positi-
on bewegen. Eine Rastung erfolgt von der
Neutralposition aus 20° und 40° in jede
Richtung.

3) Durch Loslassen der Entriegelungstaste
verriegelt die Greifkomponente in der je-
weiligen Position.

2.1.4 Programmbeschreibung

Bei dieser Greifkomponente kdnnen 6 verschiedene Steuerungsvarianten durch den Orthopéadie-

techniker eingestellt werden.

Ubersicht Steuerungsvarianten

*  Programm 1: DMC plus Sensorik (Steuerung mit zwei Elektroden)

*  Programm 2: AutoControl - Lowlnput (Steuerung mit zwei Elektroden, mit einer Elektrode und
einem Schalter oder nur einem Schalter)

* Programm 3: AutoControl (Steuerung mit einer Elektrode, mit einem Linear-Steuerungsele-
ment oder einem Schalter)

*  Programm 4: VarioControl (Steuerung mit einer Elektrode oder einem Linear-Steuerungsele-
ment)

* Programm 5: VarioDual (Steuerung mit zwei Elektroden)

*  Programm 6: DMC plus Sensorik abschaltbar (Steuerung mit zwei Elektroden)

2.1.4.1 Programm 1: DMC plus Sensorik

Das Programm 1 wird am haufigsten angewendet. Im Folgenden werden die wichtigsten Funkti-

onsmerkmale beschrieben.

+ Durch die Starke der Muskelanspannung wird die Geschwindigkeit des Offnens und Schlie-
Bens des Produkts gesteuert . Dadurch ist der Greifvorgang einfach und wirkt natirlich.

* Die Starke der Muskelanspannung bestimmt die Kraft mit der ein Gegenstand im Produkt
festgehalten wird. Das Festhalten von kleinen und zerbrechlichen Gegenstanden ist daher
problemlos moglich.

Steuerung mit 2 Elektroden

Diese Steuerung entspricht der DMC plus Steuerung mit integriertem ,virtuellem Handschalter"
(Dynamic Mode Control), hat aber zusatzlich das Griffstabilisierungssystem ,SUVA-Sensorik".
Die Hohe der Griffgeschwindigkeit bzw. der Griffkraft wird von der Hohe des Elektrodensignals
(resultierend aus der Muskelanspannung) bestimmt. Nach einem Griff mit Maximalkraft wird die
Einschaltschwelle in Auf-Richtung auf einen héheren Wert angehoben (,virtueller Handschalter").
Durch die Erhéhung wird das Risiko verringert, mit ungewollten Muskelsignalen die Hand zu 6&ff-
nen. Die Griffsicherheit — z. B. beim Halten von Besteck — wird dadurch erhoht.

Offnen: proportional Uber die Auf-Elektrode
SchlieBen: proportional tber die Zu-Elektrode



Beispiel 1:

Bei einem niedrigen Muskelsignal wird zum Ergreifen eines Gegenstandes die ge-

ringste Griffkraft (10 N) aufgebaut. Erkennt die Sensorik eine Lageverédnderung
des Gegenstandes, wird — je nach Bedarf — automatisch bis zur 1,5-fachen An-
fangsgriffkraft (15 N) nachgeregelt. FlexiGrip wird ab 20 N wirksam. Bei Wegfall
der Belastung greift die SensorHand Speed wieder mit der vorherigen Griffkraft

zu.
Beispiel 2:

Bei einem hoéheren Muskelsignal wird eine héhere Griffkraft erzeugt und bei Lage-

verénderung des ergriffenen Gegenstandes - je nach Bedarf — bis zur maximalen
Griffkraft (130 N) nachgeregelt. Ubersteigt die Belastung auf die Hand 130 N
(Griffkraft der Hand und extern einwirkende Kraft), wird FlexiGrip wirksam. Bei
Wegfall der Belastung greift die SensorHand Speed wieder mit der vorherigen

Griffkraft zu.

Auf

Zu

Myo-Signal liber die Elektrode

Geschwindigkeit:
proportional 15 mm/s bis 300 mm/s

Myo-Signal liber die Elektrode

Geschwindigkeit:
proportional 15 mm/s bis 300 mm/s

Anfangsgriffkraft
Nachregelung

Automatische Griffkraft-

FlexiGrip-Funktion

proportional: O N bis 100 N

proportional: bis max. 1,5 fa-
che Anfangsgriffkraft z. B. An-
fangsgriffkraft 10 N Griffkraft-
Nachregelung bis max. 15 N

abhéngig von der Anfangsgriff-
kraft, jeweils geringfligig tber

der maximalen Griffkraft-Nach-
regelung wirksam

min. ab 20 N

max. ab 130 N

Uber ein starkeres Muskelsignal kann, unabhingig von der automatischen Griffkraft-Nachrege-
lung, im Bedarfsfall jederzeit bis zur maximalen Griffkraft (100 N) nachgegriffen werden.

2.1.4.2 Programm 2: AutoControl - Lowinput

Steuerung mit: 2 Elektroden, 1 Elektrode und 1 Schalter oder 1 Schalter

Die Hand schlieBt mit schnellster Geschwindigkeit und ergreift einen Gegenstand mit geringster
Griffkraft (10 N). Erkennt die Sensorik eine Lageveranderung des Gegenstandes, wird — je nach
Bedarf — automatisch bis zur maximalen Griffkraft (130 N) nachgegriffen. FlexiGrip wird ab der
maximalen Griffkraft wirksam. Bei Wegfall der Belastung greift die SensorHand Speed wieder mit

der vorherigen Griffkraft zu.
Steuerung mit 2 Elektroden

Offnen: proportional tber die Auf-Elektrode.

SchlieBen: mit maximaler Geschwindigkeit durch kurzes Muskelsignal in beliebiger Hohe
Uber der ON-Schwelle auf die Zu-Elektrode.

Auf Zu

Myo-Signal tiber die Elektrode

Geschwindigkeit:
proportional 15 mm/s bis 300 mm/s

Myo-Signal tber die Elektrode

Geschwindigkeit:
konstant 300 mm/s




Anfangsgriffkraft Automatische Griffkraft- FlexiGrip-Funktion
Nachregelung

10N bis max. 180 N wirksam ab der maximalen
Griffkraft

Steuerung mit 1 Elektrode und 1 Schalter

Offnen: proportional Uber die Auf-Elektrode.

SchlieBen: mit maximaler Geschwindigkeit durch kurzes Betatigen des Schalters.

Auf Zu

Myo-Signal tiber die Elektrode Signal Uber den ZU-Seite des Schalters

Geschwindigkeit:

Geschwindigkeit: konstant 300 mm/s

proportional 15 mm/s bis 300 mm/s

Anfangsgriffkraft Automatische Griffkraft- FlexiGrip-Funktion

Nachregelung

10N bis max. 180 N wirksam ab der maximalen

Griffkraft

Steuerung mit 1 Schalter

Dieses Programm kann in Verbindung mit einem beliebigen MyoBock Schalter benutzt werden.

Offnen: mit maximaler Geschwindigkeit, solange die AUF-Seite des Schalters betéatigt
wird. Die Hand bleibt dann offen.

SchlieBen: mit maximaler Geschwindigkeit durch Betatigen des SchlieBen-Kontakt des Schal-

ters.
Auf Zu
Hand o&ffnet solange die AUF-Seite des Schal- | Signal Uber den ZU-Seite des Schalters
ters betatigt wird Geschwindigkeit:
konstant 300 mm/s
Geschwindigkeit:
proportional 15 mm/s bis 300 mm/s
Anfangsgriffkraft Automatische Griffkraft- FlexiGrip-Funktion
Nachregelung
10N bis max. 130 N wirksam ab der maximalen
Griffkraft

2.1.4.3 Programm 3: AutoControl

Steuerung mit: 1 Elektrode oder 1 Linear-Steuerungselement oder 1 Schalter

Die Hand schlieBt mit schnellster Geschwindigkeit und ergreift einen Gegenstand mit geringster
Griffkraft (10 N). Erkennt die Sensorik eine Lageveranderung des Gegenstandes, wird automa-
tisch und stufenlos bis zur jeweils benétigten Griffkraft (max. 130 N) nachgeregelt. Ubersteigt die
Belastung auf die Hand 130 N (Griffkraft der Hand und extern einwirkende Kraft), wird FlexiGrip

wirksam. Bei Wegfall der Belastung greift die SensorHand Speed wieder mit der vorherigen
Griffkraft zu.

Steuerung mit 1 Elektrode

Offnen: mit maximaler Geschwindigkeit durch schnelles, anhaltendes Muskelsignal Gber
die Elektrode.




SchlieBen:

Anhalten:
geoffnet stehen.

Beispiel 1:

mit maximaler Geschwindigkeit durch schnelles Entspannen des Muskels.
durch sehr langsame Muskelentspannung tiber die Elektrode bleibt die Hand

Nach dem Offnen den Muskel mit sehr langsamer Geschwindigkeit entspannen.

Die Offnungsposition bleibt unverandert.

Beispiel 2:

Nach dem Offnen den Muskel mit schnellster Geschwindigkeit entspannen. Die

Hand schlieBt automatisch mit schnellster Geschwindigkeit und beginnt den Ge-
genstand mit 10 N Griffkraft zu erfassen. Erkennt die Sensorik eine Lageverande-
rung des Gegenstandes, wird — je nach Bedarf — automatisch bis zur maximalen

Griffkraft (130 N) nachgegriffen.

Auf

Zu

Schnelles anhaltendes MyoSignal Uber die
Elektrode.

Geschwindigkeit:
konstant 300 mm/s

Sehr langsame Muskelentspannung Uber die
Elektrode:

Hand bleibt gedffnet stehen.

Schnelle Muskelentspannung Uber die Elektro-
de:

Hand schlieBt

Geschwindigkeit:
konstant 300 mm/s
Anfangsgriffkraft Automatische Griffkraft- FlexiGrip-Funktion
Nachregelung
10N bis max. 130 N wirksam ab der maximalen
Griffkraft

Steuerung mit 1 Linear-Steuerungselement
Offnen:

mit maximaler Geschwindigkeit durch schnellen Zug am Linear-Steuerungsele-

ment.

SchlieBen: mit maximaler Geschwindigkeit durch schnelles Nachlassen des Zugs am Linear-
Steuerungselement.

Anhalten: durch sehr langsames Nachlassen des Zugs am Linear-Steuerungselement bleibt
die Hand gedffnet stehen.

Beispiel 1: Nach dem Offnen den Zug des Linear-Steuerungselements sehr langsam nachlas-
sen. Die Offnungsposition bleibt unverindert.

Beispiel 2: Nach dem Offnen den Zug des Linear-Steuerungselements mit schnellster Ge-
schwindigkeit nachlassen. Die Hand schlieBt automatisch mit schnellster Ge-
schwindigkeit und beginnt den Gegenstand mit 10 N Griffkraft zu erfassen. Er-
kennt die Sensorik eine Lageveranderung des Gegenstandes, wird - je nach Be-
darf - automatisch bis zur maximalen Griffkraft (130 N) nachgegriffen.

Auf Zu

Zug mit hoher Geschwindigkeit am Linear-
Steuerungselement.

Geschwindigkeit:
konstant 300 mm/s

Ganz langsames Nachlassen des Zugs am Li-
near-Steuerungselement:

Hand bleibt geoffnet stehen

Schnelles Nachlassen des Zugs am Linear-
Steuerungselement:

Hand schlieBt

Geschwindigkeit:

konstant 300 mm/s




Anfangsgriffkraft Automatische Griffkraft- FlexiGrip-Funktion
Nachregelung

10N bis max. 130 N wirksam ab der maximalen
Griffkraft
Steuerung mit 1 Schalter
Offnen: mit maximaler Geschwindigkeit, solange der Schalter betéatigt wird.
SchlieBen: nach Loslassen des Schalters schlieBt die Hand automatisch mit schnellster Ge-

schwindigkeit und beginnt den Gegenstand mit 10 N zu erfassen.

Auf Zu
Offnet solange der Schalter betatigt wird. SchlieBt automatisch sobald der Schalter los-
Geschwindigkeit: gelassen wird.
konstant 300 mm/s Geschwindigkeit:
konstant 300 mm/s

2.1.4.4 Programm 4: VarioControl

Steuerung mit: 1 Elektrode oder 1 Linear-Steuerungselement

Bei diesem Programm wird die Geschwindigkeit beim Offnen von der Hohe und der Schnelligkeit
der Muskelanspannung bestimmt. Die Geschwindigkeit beim SchlieBen ist vom Nachlassen der
Muskelspannung abhangig. FlexiGrip wird ab der maximalen Griffkraft wirksam. Bei Wegfall der
Belastung greift die SensorHand Speed wieder mit der vorherigen Griffkraft zu.

Steuerung mit 1 Elektrode

Offnen: Proportional. Die Geschwindigkeit beim Offnen wird von der Geschwindigkeit und
Starke der Muskelanspannung bestimmt.

SchlieBen: Proportional. Die Geschwindigkeit beim SchlieBen wird von der Geschwindigkeit
und Stérke der Muskelentspannung bestimmt. Damit wird auch die Hohe der ma-
ximalen Nachgriffkraft vorgegeben.

Anhalten: durch sehr langsame Muskelentspannung uber die Elektrode bleibt die Hand
geoffnet stehen.
Beispiel 1: Nach dem Offnen den Muskel mit langsamer Geschwindigkeit entspannen. Das

SchlieBen erfolgt analog zur Dauer der Muskelentspannung mit langsamer Ge-
schwindigkeit. Der Gegenstand wird mit geringer Kraft (10 N) ergriffen. Es erfolgt
keine automatische Griffkraft-Nachregelung.

Beispiel 2: Nach dem Offnen den Muskel mit schnellster Geschwindigkeit entspannen. Die
Hand schlieBt automatisch mit schnellster Geschwindigkeit und beginnt den Ge-
genstand mit 10 N Griffkraft zu erfassen. Erkennt die Sensorik eine Lageverénde-
rung des Gegenstandes, wird — je nach Bedarf — automatisch bis zur maximalen
Griffkraft (130 N) nachgegriffen.

Auf Zu

Durch Geschwindigkeit und Starke der Mus- Durch Geschwindigkeit und Stéarke der

kelanspannung an der Elektrode. Muskelentspannung an der Elektrode.

Geschwindigkeit: Geschwindigkeit:

proportional 15 mm/s bis 300 mm/s proportional 156 mm/s bis 300 mm/s

Anfangsgriffkraft Automatische Griffkraft- FlexiGrip-Funktion
Nachregelung

10N Bei geringer bis mittlerer Zu- | wirksam ab 20 N
Geschwindigkeit: keine




10N

Bei mittleren bis hohen Zu-Ge-
schwindigkeiten: bis max.
130 N

wirksam ab der maximalen
Griffkraft

Steuerung mit 1 Linear-Steuerungselement

Offnen:

Proportional. Die Offnungsgeschwindigkeit wird von der Geschwindigkeit und

Stérke des Zugs am Linear-Steuerungselement bestimmt.

SchlieBen:

Proportional. Die SchlieBgeschwindigkeit wird von der Geschwindigkeit des

Nachlassen am Zug des Linear-Steuerungselements bestimmt. Damit wird auch
die Hohe der maximalen Nachgriffkraft vorgegeben.

Anhalten:

die Hand geoffnet stehen.

Beispiel 1:

Durch sehr langsames Nachlassen des Zugs am Linear-Steuerungselement bleibt

Nach dem Offnen den Zug des Linear-Steuerungselements langsam nachlassen.

Das SchlieBen erfolgt analog zur Dauer der Muskelentspannung mit langsamer
Geschwindigkeit. Der Gegenstand wird mit geringer Kraft (10 N) ergriffen. Es er-
folgt keine automatische Griffkraft-Nachregelung.

Beispiel 2:

Nach dem Offnen den Zug des Linear-Steuerungselements mit schnellster Ge-

schwindigkeit nachlassen. Die Hand schlieBt mit schnellster Geschwindigkeit und
beginnt, einen Gegenstand mit 10 N Griffkraft zu erfassen. Erkennt die Sensorik
eine Lageverénderung des Gegenstandes, wird — je nach Bedarf — automatisch

bis zur maximalen Griffkraft (130 N) nachgegriffen.

Auf

Zu

am Linear-Steuerungselement
Geschwindigkeit:

Durch Geschwindigkeit und Starke des Zugs

proportional 15 mm/s bis 300 mm/s

Durch Geschwindigkeit des Nachlassens am
Linear-Steuerungselement

Geschwindigkeit:

proportional 15 mm/s bis 300 mm/s

Anfangsgriffkraft Automatische Griffkraft- FlexiGrip-Funktion
Nachregelung
10N Bei geringer bis mittlerer Zu- | Bei geringer bis mittlerer Zu-
Geschwindigkeit: keine Geschwindigkeit: wirksam ab
15N
10N Bei mittleren bis hohen Zu-Ge- | Bei mittleren bis hohen Zu-Ge-

schwindigkeiten: bis max.
130N

schwindigkeiten: wirksam ab
der maximalen Griffkraft

2.1.4.5 Programm 5: VarioDual

Steuerung mit 2 Elektroden

Bei diesem Programm wird die Geschwindigkeit beim Offnen von der Héhe und der Schnelligkeit
der Muskelanspannung bestimmt. Die Geschwindigkeit beim SchlieBen bis zum Erreichen der
Minimal-Griffkraft von ca. 10 N ist von der Schnelligkeit der Muskelentspannung abhangig. Die
Griffkraft wird durch das anschlieBende oder gleichzeitige Muskelsignal an der zweiten Elektrode
bestimmt. FlexiGrip wird abhéangig von der Anfangsgriffkraft, jeweils geringfligig iber der maxi-
malen Griffkraft-Nachregelung wirksam. Bei Wegfall der Belastung greift die SensorHand Speed
wieder mit der vorherigen Griffkraft zu.

Elektrode 1
Offnen:

Starke der Muskelanspannung bestimmt.

SchlieBen:

Proportional. Die Geschwindigkeit beim Offnen wird von der Geschwindigkeit und

Proportional. Die Geschwindigkeit beim SchlieBen wird von der Geschwindigkeit

und Starke der Muskelentspannung bestimmt. Die Griffkaft betragt ca. 10 N.




Anhalten: durch sehr langsame Muskelentspannung tber die Elektrode bleibt die Hand
geoffnet stehen.

Elektrode 2

Greifen: Der Griffkraftaufbau wird durch die Héhe des Muskelsignals an der zweiten Elek-
trode bestimmt. Die maximale Griffkraft betragt ca. 100 N.

Beispiel 1: Nach dem Offnen den Muskel mit beliebiger Geschwindigkeit entspannen. Das
SchlieBen erfolgt proportional zur Geschwindigkeit der Muskelentspannung. Der
Gegenstand wird mit minimaler Griffkraft (10 N) ergriffen. FlexiGrip wird ab 20 N
wirksam. Bei Wegfall der Belastung greift die SensorHand Speed wieder mit mini-
maler Griffkraft zu.

Beispiel 2: Nach dem Zugreifen wie in Beispiel 1 soll der Gegenstand mit einer héheren Griff-
kraft erfasst werden. Dazu ein Muskelsignal an der zweiten Elektrode erzeugen.
Proportional kann eine Griffkraft zwischen 10 N und 100 N aufgebaut werden. Bei
einer Lageveranderung des ergriffenen Gegenstandes wird die Griffkraft bis zum
ca. 1,5-fachen Wert der vorgegebenen Griffkraft gesteigert. FlexiGrip wird beim
ca. 2-fachen Wert der vorgegebenen Griffkraft bis max. 130 N wirksam, bei Weg-
fall der Belastung greift die SensorHand Speed wieder mit der urspriinglichen

Griffkraft zu.
Auf Zu
Durch Geschwindigkeit und Starke der Mus- | Durch Geschwindigkeit und Stérke der
kelanspannung an der 1. Elektrode Muskelentspannung an der 1. Elektrode
Geschwindigkeit: Geschwindigkeit:
proportional 15 mm/s bis 300 mm/s proportional 15 mm/s bis 300 mm/s
Griffkraftaufbau: Griffkraft abhangig von der
Hohe des Muskelsignals an der 2. Elektrode.
Griffkraft: proportional 10 N bis 100 N
Anfangsgriffkraft Automatische Griffkraft- FlexiGrip-Funktion
Nachregelung
10N Beim SchlieBen: Keine Griff- | ab 20 N abhangig von der An-
Proportional: 10 N bis 100 N kraft-Nachregelung fangsgriffkraft, jeweils gering-
Beim Griffkraftaufbau: Propor- |fligig Uber der maximalen
tional, bis max. 1,6-fache An- | Griffkraft-Nachregelung wirk-
fangsgriffkraft sam
min. ab 20 N
max. ab 130 N

2.1.4.6 Programm 6: DMC plus Sensorik abschaltbar

Steuerung mit 2 Elektroden

Diese Steuerung entspricht Programm 1, jedoch sind ,SUVA-Sensorik" und FlexiGrip-Funktion
vorlibergehend deaktivierbar.

Ein- und Ausschalten der ,,SUVA-Sensorik*“ und der FlexiGrip-Funktion

Fir das Greifen von sehr weichen und nachgiebigen Gegenstdnden wie z.B. sehr weiche
Schaumstoffe oder eine Pinzette, kann die ,SUVA-Sensorik" deaktiviert werden. Dazu die Sen-
sorHand Speed bis zum Anschlag 6ffnen und mit einem Muskelsignal beliebiger Starke offenhal-
ten. Gleichzeitig auf die ,SUVA-Sensorik" (Abb. 1) etwas Druck ausiiben, z. B. Druck auf die
Tischkante. Ein kurzes Vibrationssignal bestatigt das Ausschalten. Fir das Einschalten der ,SU-
VA-Sensorik" den gleichen Vorgang wiederholen. Zwei kurze Vibrationssignale bestétigen die Ak-
tivierung der ,SUVA-Sensorik"“.

INFORMATION: Beachten Sie, dass bei ausgeschaltener ,SUVA-Sensorik" die Griffkraft nicht
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automatisch nachgeregelt wird und ergriffene Gegenstande entgleiten kdnnen. Nach dem Einle-
gen des Akkus informieren Sie Vibrationssignale iber den aktuellen Modus.

Einmaliges Vibrationssignal: Sensorik ist ausgeschaltet

Zweimaliges Vibrationssignal: Sensorik ist eingeschaltet

2.2 MyoHand VariPlus Speed

Die MyoHand VariPlus Speed ist eine myoelektrisch gesteuerte Prothesenhand, die sich durch ei-
ne besonders hohe Griffgeschwindigkeit in Verbindung mit einem innovativen feinfiihligen Steue-
rungskonzept auszeichnet. Es gibt unterschiedliche proportionale und digitale Programme zur
Ansteuerung, z.B. mit 1 oder 2 Elektroden, Linear-Steuerungselement oder Schalter. Diese erlau-
ben eine individuelle Anpassung an die Bedlrfnisse des jeweiligen Patienten.

Die Greifkomponente basiert auf dem Otto Bock DMC System (DMC = Dynamic Mode Control).
Das System nutzt zwei unabhangige Mess- und Regelsysteme, um Griffgeschwindigkeit und
Griffkraft optimal an das Muskelsignal anzupasen. Die proportionale DMC-Steuerung erméglicht
eine Ansteuerung der Griffgeschwindigkeit und der Griffkraft proportional zur Hohe des Muskelsi-
gnals. Andert sich die Stirke des Muskelsignals, passen sich Griffigeschwindigkeit und Griffkraft
sofort dem veranderten Muskelsignal an.

2.2.1 Programmbeschreibung

Bei dieser Greifkomponente kdnnen 6 verschiedene Steuerungsvarianten durch den Orthopéadie-

techniker eingestellt werden.

Ubersicht Steuerungsvarianten

*  Programm 1: DMC plus (Steuerung mit zwei Elektroden)

*  Programm 2: AutoControl - Lowlnput (Steuerung mit zwei Elektroden, mit einer Elektrode und
einem Schalter oder nur einem Schalter)

*  Programm 3: VarioControl (Steuerung mit einer Elektrode oder einem Linear-Steuerungsele-
ment)

*  Programm 4: VarioDual (Steuerung mit zwei Elektroden)

* Programm 5: DigitalControl (Steuerung mit zwei Elektroden, mit einer Elektrode und einem
Schalter oder nur einem Schalter)

*  Programm 6: Double Channel Control (Steuerung mit einer Elektrode)

2.2.1.1 Programm 1: DMC plus
Steuerung mit 2 Elektroden
Die Hohe der Griffgeschwindigkeit bzw. der Griffkraft wird von der Hohe des Elektrodensignals

(resultierend aus der Muskelanspannung) bestimmt. Uber ein starkeres Elektrodensignal kann im
Bedarfsfall jederzeit bis zur maximalen Griffkraft (ca.100 N) nachgegriffen werden.

Offnen: proportional Uber die AUF-Elektrode.

SchlieBen: proportional Uber die ZU-Elektrode.

Beispiel 1: Bei einem niedrigen Elektrodensignal wird zum Ergreifen eines Gegenstandes die
geringste Griffkraft aufgebaut.

Beispiel 2: Bei einem hoheren Elektrodensignal wird eine hohere Griffkraft erzeugt. Durch ein

Nachgreifen mit einem starkeren Elektrodensignal erfolgt eine Griffkrafterhohung
bis zum Maximalgriff von ca.100 N.

Auf Zu
Anhaltendes Elektrodensignal Anhaltendes Elektrodensignal

Ein Maximalgriff verhindert das Offnen der
Hand durch ungewollte Elektrodensignale.

Geschwindigkeit: proportional Geschwindigkeit: proportional
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2.2.1.2 Programm 2: AutoControl - Lowinput

Steuerung mit: 2 Elektroden, 1 Elektrode und 1 Schalter oder 1 Schalter
Die Hand schlieBt mit konstanter Geschwindigkeit, die Griffkraft erhoht sich proportional zur Dau-
er des Zugreifens.

Steuerung mit 2 Elektroden

Offnen: Proportional tiber die AUF-Elektrode.

SchlieBen: Mit konstanter Geschwindigkeit durch ein Muskelsignal in beliebiger Héhe iber
der ON-Schwelle auf die ZU-Elektrode.

Auf Zu
Anhaltendes Elektrodensignal Anhaltendes Elektrodensignal

Ein Maximalgriff verhindert das Offnen der
Hand durch ungewollte Elektrodensignale.

Geschwindigkeit: proportional Geschwindigkeit: konstant

Steuerung mit 1 Elektrode und 1 Schalter

Offnen: Proportional tiber die AUF-Elektrode.

SchlieBen: Mit konstanter Geschwindigkeit durch Betétigen des MyoBock Schalters.
Auf Zu

Anhaltendes Elektrodensignal Signal Uber den Schalter

Ein Maximalgriff verhindert das Offnen der
Hand durch ungewollte Elektrodensignale.

Geschwindigkeit: proportional Geschwindigkeit: konstant

Steuerung mit 1 Schalter
Dieses Programm kann in Verbindung mit einem beliebigen MyoBock-Schalter benutzt werden.

Offnen: Mit konstanter Geschwindigkeit, solange die AUF-Seite des Schalters betatigt
wird. Die Hand bleibt dann offen.
SchlieBen: Mit konstanter Geschwindigkeit durch Betatigen der ZU-Seite des Schalters.

Auf Zu

Hand offnet, solange die AUF-Seite des Schal- | Hand schlieBt, solange die ZU-Seite des
ters betatigt wird. Schalters betatigt wird.
Geschwindigkeit: konstant Geschwindigkeit: konstant

2.2.1.3 Programm 3: VarioControl

Steuerung mit: 1 Elektrode oder 1 Linear-Steuerungselement

Bei diesem Programm wird die Geschwindigkeit beim Offnen von der Héhe und von der Schnel-
ligkeit der Muskelanspannung bestimmt. Die Geschwindigkeit beim SchlieBen und die Griffkraft
ist vom Nachlassen der Muskelspannung abhéngig.

Steuerung mit 1 Elektrode

Offnen: Proportional. Die Geschwindigkeit beim Offnen wird von der Geschwindigkeit und
Stérke der Muskelanspannung bestimmt.

SchlieBen: Proportional. Die Geschwindigkeit beim SchlieBen wird von der Geschwindigkeit
und Stérke der Muskelentspannung bestimmt.

Anhalten: Durch sehr langsame Muskelentspannung tber die Elektrode bleibt die Hand
gedffnet stehen.
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Beispiel 1: Nach dem Offnen den Muskel mit langsamer Geschwindigkeit entspannen. Das
SchlieBen erfolgt proportional zum Abfallen des Elektrodensignals. Der Gegen-
stand wird mit geringer Kraft ergriffen.

Beispiel 2: Nach dem Offnen den Muskel mit schnellster Geschwindigkeit entspannen. Die
Hand schlieBt mit schnellster Geschwindigkeit und beginnt einen Gegenstand mit
maximaler Griffkraft (ca. 100 N) zu erfassen.

Auf Zu
Steigendes Elektrodensignal Abfallen des Elektrodensignals

Griffkraft: proportional zum Abfallen des Elek-
trodensignals.

Ein Maximalgriff verhindert das Offnen der
Hand durch ungewollte Elektrodensignale.

Geschwindigkeit: proportional Geschwindigkeit: proportional

Steuerung mit 1 Linear-Steuerungselement

Offnen: Proportional. Die Geschwindigkeit beim Offnen wird von der Geschwindigkeit und
der Starke des Zugs am Linear-Steuerungselements bestimmt.

SchlieBen: Proportional. Die Geschwindigkeit beim SchlieBen wird von der Geschwindigkeit
und der Starke des Nachlassens am Zug des Linear-Steuerungselements be-

stimmt.

Anhalten: Durch sehr langsames Nachlassen des Zugs am Linear-Steuerungselement bleibt
die Hand geoffnet stehen.

Beispiel 1: Nach dem Offnen den Zug am Linear-Steuerungselement langsam nachlassen.
Der Gegenstand wird mit geringer Kraft ergriffen.

Beispiel 2: Nach dem Offnen den Zug am Linear-Steuerungselement mit schnellster Ge-

schwindigkeit nachlassen. Die Hand schlieBt mit schnellster Geschwindigkeit und
beginnt einen Gegenstand mit maximaler Griffkraft (ca. 100 N) zu erfassen.

Auf Zu
Steigendes Elektrodensignal Abfallen des Elektrodensignals

Griffkraft: proportional zum Abfallen des Elek-
trodensignals.

Ein Maximalgriff verhindert das Offnen der
Hand durch ungewollte Elektrodensignale.

Geschwindigkeit: proportional Geschwindigkeit: proportional

2.2.1.4 Programm 4: VarioDual

Steuerung mit: 2 Elektroden

Bei diesem Programm wird die Geschwindigkeit beim Offnen von der Héhe und der Schnelligkeit
der Muskelanspannung bestimmt. Die Geschwindigkeit beim SchlieBen ist von der Schnelligkeit
der Muskelentspannung abhangig. Die Griffkraft wird durch das anschlieBende oder gleichzeitige
Muskelsignal an der zweiten Elektrode bestimmt.

Elektrode 1:

Offnen: Proportional. Die Geschwindigkeit beim Offnen wird von der Geschwindigkeit und
Starke der Muskelanspannung bestimmt.

SchlieBen: Proportional. Die Geschwindigkeit beim SchlieBen wird von der Geschwindigkeit
und Starke der Muskelentspannung bestimmt.
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Anhalten: Durch sehr langsame Muskelentspannung tber die Elektrode bleibt die Hand
geoffnet stehen.

Elektrode 2:

Greifen: Der Griffkraftaufbau wird durch die Héhe des Muskelsignals an der zweiten Elek-
trode bestimmt.

Beispiel 1: Nach dem Offnen den Muskel mit beliebiger Geschwindigkeit entspannen. Das
SchlieBen erfolgt proportional zur Geschwindigkeit der Muskelentspannung. Der
Gegenstand wird mit minimaler Griffkraft ergriffen.

Beispiel 2: Nach dem Zugreifen wie in Beispiel 1 soll der Gegenstand mit einer héheren Griff-
kraft erfasst werden. Dazu erzeugt der Patient ein Elektrodensignal an der zweiten
Elektrode. Proportional kann eine Griffkraft bis zu ca. 100 N aufgebaut werden.

Auf Zu
Steigendes Elektrodensignal durch Muskelan- | Abfallendes Elektrodensignal durch Muskelent-
spannung an der 1. Elektrode spannung an der 1. Elektrode
Griffkraft: proportional zur Signalstarke an der
2. Elektrode

Ein Nachgreifen mit Maximalgriff an der 2.
Elektrode verhindert das Offnen der Hand
durch ungewollte Elektrodensignale.

Geschwindigkeit: proportional Geschwindigkeit: proportional

2.2.1.5 Programm 5: DigitalControl

Steuerung mit: 2 Elektroden, 1 Elektrode und 1 Schalter oder 1 Schalter
Die Hand schlieBt mit konstanter Geschwindigkeit, die Griffkraft erhoht sich proportional zur Dau-
er des Zugreifens.

Steuerung mit 2 Elektroden

Offnen: Digital. Uber die AUF-Elektrode. Die Hand &ffnet mit konstanter Geschwindigkeit.
SchlieBen: Digital. Uber die ZU-Elektrode. Die Hand schlieBt mit konstanter Geschwindigkeit.
Auf Zu
Anhaltendes Elektrodensignal Anhaltendes Elektrodensignal

Griffkraft: abhangig von der Dauer des Signals
Geschwindigkeit: konstant Geschwindigkeit: konstant

Steuerung mit 1 Elektrode und 1 Schalter

Offnen: Elektrodensignal Uber die AUF-Elektrode.
SchlieBen: Signal Uber den Schalter. Die Hand schlieBt mit konstanter Geschwindigkeit.

Auf Zu
Anhaltendes Elektrodensignal Signal Uber den Schalter

Griffkraft: abhangig von der Dauer des Signals
Geschwindigkeit: konstant Geschwindigkeit: konstant

Steuerung mit 1 Schalter
Dieses Programm kann in Verbindung mit einem beliebigen MyoBock-Schalter benutzt werden.

Offnen: Mit konstanter Geschwindigkeit, solange die AUF-Seite des Schalters betatigt
wird. Die Hand bleibt dann offen.
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SchlieBen: Mit konstanter Geschwindigkeit, solange die ZU-Seite des Schalters betatigt wird.

Auf Zu

Signal Uber den Schalter Signal Uber den Schalter

Griffkraft: abhéngig von der Dauer des Signals
Geschwindigkeit: konstant Geschwindigkeit: konstant

2.2.1.6 Programm 6: Double Channel Control

Steuerung mit: 1 Elektrode
In diesem Programm wird die Hand mit einem schnellen und starken Signal geoffnet und mit ei-
nem langsamen sanften Signal geschlossen.

Auf Zu
Schnelles starkes Elektrodensignal Langsames sanftes Elektrodensignal

Griffkraft: abhangig von der Dauer des Signals
Geschwindigkeit: konstant Geschwindigkeit: konstant

3 BestimmungsgemaBe Verwendung

3.1 Verwendungszweck
Das Produkt ist ausschlieBlich zur exoprothetischen Versorgung der oberen Extremitat zu verwen-
den.

3.2 Einsatzbedingungen

Das Produkt ist ausschlieBlich fir die Verwendung an einem Anwender vorgesehen. Der Ge-
brauch des Produkts an einer weiteren Person ist von Seiten des Herstellers nicht zulassig.

Das Produkt wurde fir Alltagsaktivitdten entwickelt und darf nicht fir auBergewohnliche Tatigkei-
ten eingesetzt werden. Diese auBergewohnlichen Tatigkeiten umfassen z.B. Sportarten mit Uber-
méaBiger Belastung des Handgelenks und/oder StoBbelastung (Liegestiitz, Downhill, Mountainbi-
ke, ...) oder Extremsportarten (Freiklettern, Paragleiten, etc.). Zusétzlich sollte das Produkt nicht
fur das Fiuhren von Kraftfahrzeugen, Fihren von schwerem Gerat (z.B. Baumaschinen), Bedie-
nen von Industriemaschinen und Bedienen von motorbetriebenen Arbeitsgeréaten eingesetzt wer-
den.

Die zulassigen Umweltbedingungen sind den technischen Daten zu entnehmen (siehe Seite 24).

3.3 Indikationen

*  Amputationshohe transradial, transhumeral und Schulterexartikulation

* Bei unilateraler oder bilateraler Amputation

» Dysmelie des Unterarm- oder Oberarms

* Der Anwender muss in der Lage sein, Nutzungshinweise sowie Sicherheitshinweise zu ver-
stehen und umsetzen zu kénnen.

* Der Anwender muss die physischen und mentalen Voraussetzungen zur Wahrnehmung von
optischen/akustischen Signalen und/oder mechanischen Vibrationen erfiillen

3.4 Kontraindikationen
* Alle Bedingungen, die den Angaben im Kapitel ,Sicherheit* und "BestimmungsgeméaBe Ver-
wendung" widersprechen oder dariber hinausgehen.

3.5 Qualifikation
Die Versorgung eines Patienten mit dem Produkt darf nur von Orthopédietechnikern vorgenom-
men werden, die von Ottobock durch eine entsprechende Schulung autorisiert wurden.
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4 Sicherheit
4.1 Bedeutung der Warnsymbolik

Warnung vor méglichen schweren Unfall- und Verletzungsgefahren.

Warnung vor mdglichen Unfall- und Verletzungsgefahren.

H

Warnung vor moéglichen technischen Schaden.

4.2 Aufbau der Sicherheitshinweise

/A WARNUNG

Die Uberschrift bezeichnet die Quelle und/oder die Art der Gefahr

Die Einleitung beschreibt die Folgen bei Nichtbeachtung des Sicherheitshinweises. Sollte es

mehrere Folgen geben, werden diese wie folgt ausgezeichnet:

z.B.: Folge 1 bei Nichtbeachtung der Gefahr

z.B.: Folge 2 bei Nichtbeachtung der Gefahr

» Mit diesem Symbol werden die Tatigkeiten/Aktionen ausgezeichnet, die beachtet/durchge-
fahrt werden missen, um die Gefahr abzuwenden.

vV Vv

4.3 Allgemeine Sicherheitshinweise

Nichtbeachtung der Sicherheitshinweise

Personen-/Produktschéden durch Verwendung des Produkts in bestimmten Situationen.

» Beachten Sie die Sicherheitshinweise und die angegebenen Vorkehrungen in diesem Be-
gleitdokument.

Verwendung der Prothese beim Fiihren eines Fahrzeugs

Unfall durch unerwartetes Verhalten der Prothese.

» Die Prothese sollte nicht fir das Fiihren von Kraftfahrzeugen und Fiihren von schwerem Ge-
rat (z.B. Baumaschinen) eingesetzt werden.

/A WARNUNG

Verwendung der Prothese beim Bedienen von Maschinen

Verletzung durch unerwartetes Verhalten der Prothese.

» Die Prothese sollte nicht fiir das Bedienen von Industriemaschinen und Bedienen von motor-
betriebenen Arbeitsgeraten eingesetzt werden.

/A WARNUNG

Betreiben der Prothese in der Ndhe von aktiven, implantierten Systemen

Stérung der aktiven, implantierbaren Systeme (z.B. Herzschrittmacher, Defibrillator, etc.) durch

erzeugte elektromagnetische Strahlung der Prothese.

» Achten Sie beim Betreiben der Prothese in unmittelbarer Nédhe von aktiven, implantierbaren
Systemen darauf, dass die vom Implantat-Hersteller geforderten Mindestabstande eingehal-
ten werden.

» Beachten Sie unbedingt die vom Implantat-Hersteller vorgeschriebenen Einsatzbedingun-
gen und Sicherheitshinweise.

ey
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Hautkontakt mit austretenden Schmierstoffen infolge Defekte an der Mechanik
Verletzung durch Reizung der Haut.

» Austretende Schmierstoffe nicht in Kontakt mit Mund, Nase und Augen bringen.

» Das Produkt muss durch eine autorisierte Ottobock Servicestelle Uberpriift werden.

/\ VORSICHT

Eindringen von Schmutz und Feuchtigkeit in das Produkt
Verletzung durch unerwartetes Verhalten des Produkts oder Fehlfunktion.
» Achten Sie darauf, dass weder feste Teilchen noch Flissigkeit in das Produkt eindringen.

/\ VORSICHT

Selbststandig vorgenommene Manipulationen am Produkt

Verletzung durch Fehlfunktion und daraus resultierenden unerwarteten Aktionen der Prothese.
» AuBer den in dieser Gebrauchsanweisung beschriebenen Arbeiten diirfen Sie keine Mani-
pulationen an dem Produkt durchfiihren.

Das Offnen und Reparieren des Produkts bzw. das Instandsetzen beschadigter Komponen-
ten darf nur vom autorisierten Ottobock Fachpersonal durchgefiihrt werden.

v

4.4 Hinweise zur Stromversorgung / Akku laden

/A WARNUNG

Verwendung von beschiddigtem Netzteil, Adapterstecker oder Ladegerit
Stromschlag durch Berihrung freiliegender, spannungsfiihrender Teile.

» Offnen Sie Netzteil, Adapterstecker oder Ladegerit nicht.

» Setzen Sie Netzteil, Adapterstecker oder Ladegeréat keinen extremen Belastungen aus.
» Ersetzen Sie sofort beschadigte Netzteile, Adapterstecker oder Ladegeréte.

Laden der nicht abgelegten Prothese
Stromschlag durch defektes Netzteil oder Ladegerét.
» Legen Sie die Prothese aus Sicherheitsgriinden vor dem Ladevorgang ab.

/\ VORSICHT

Verwendung der Prothese mit zu geringem Ladezustand des Akkus

Verletzung durch unerwartetes Verhalten der Prothese

» Uberprifen Sie vor der Verwendung den aktuellen Ladezustand und laden Sie die Prothese
bei Bedarf auf.

» Beachten Sie die eventuell verkiirzte Betriebsdauer der Prothese bei niedriger Umgebung-
stemperatur oder durch Alterung des Akkus.

» Beachten Sie, dass bei sehr geringer Akkuspannung die Aktionen / Reaktionen der Greif-
komponente langsamer verlaufen.

» Achten Sie darauf, dass bei sehr geringer Akkuspannung nur noch wenige Griffe bzw. Ak-
tionen mit der Greifkomponente mdglich sind.

» Eine geringe Offnungsweite kann auf eine geringe Akkuspannung hinweisen.
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4.5 Hinweise zum Aufenthalt in bestimmten Bereichen

/\ VORSICHT

Zu geringer Abstand zu HF Kommunikationsgeraten (z.B. Mobiltelefone, Bluetooth-Ge-

rate, WLAN-Gerite)

Verletzung durch unerwartetes Verhalten des Produkts infolge Stérung der internen Datenkom-

munikation.

» Es wird daher empfohlen, zu HF Kommunikationsgeréten einen Mindestabstand von 30 cm
einzuhalten.

/\ VORSICHT

Betrieb des Produkts in sehr geringem Abstand zu anderen elektronischen Geréten
Verletzung durch unerwartetes Verhalten des Produkts infolge Stérung der internen Datenkom-
munikation.

» Bringen Sie das Produkt wéhrend dem Betrieb nicht in unmittelbare Nahe zu anderen elek-
tronischen Geréten.

Stapeln Sie das Produkt wahrend dem Betrieb nicht mit anderen elektronischen Geraten.
Sollte sich der gleichzeitige Betrieb nicht vermeiden lassen, beobachten Sie das Produkt
und Uberprifen Sie die bestimmungsgeméaBe Verwendung in dieser benutzten Anordnung.

>
>

/\ VORSICHT

Aufenthalt im Bereich starker magnetischer und elektrischer Storquellen (z.B. Dieb-
stahlsicherungssysteme, Metalldetektoren)

Verletzung durch unerwartetes Verhalten des Produkts infolge Stérung der internen Datenkom-
munikation.

» Vermeiden Sie den Aufenthalt in der Nahe von sichtbaren oder verborgenen Diebstahlsiche-
rungssystemen im Eingangs- / Ausgangsbereich von Geschéften, Metalldetektoren / Bodys-
cannern flr Personen (z.B. im Flughafenbereich) oder anderen starken magnetischen und
elektrischen Stérquellen (z.B. Hochspannungsleitungen, Sender, Trafostationen, Computer-
tomographen, Kernspintomographen ...).

Achten Sie beim Durchschreiten von Diebstahlsicherungssystemen, Bodyscannern, Metall-
detektoren auf unerwartetes Verhalten des Produkts.

v

/\ VORSICHT

Aufenthalt in Bereichen auBBerhalb des zuldssigen Temperaturbereichs

Verletzung durch Fehlsteuerung oder Fehlfunktion des Prothesensystems.

» Vermeiden Sie den Aufenthalt in Bereichen auBerhalb des zuldssigen Temperaturbereichs
(siehe Seite 24).

4.6 Hinweise zur Benutzung

/\ VORSICHT

Mechanische Belastung des Produkts

Verletzung durch Fehlsteuerung oder Fehlfunktion des Produkts.

» Setzen Sie das Produkt keinen mechanischen Vibrationen oder StéBen aus.
» Uberpriifen Sie das Produkt vor jedem Einsatz auf sichtbare Schaden.
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/\ VORSICHT

UnsachgemaiaBe Handhabung
Verletzung durch Fehlbedienung oder Fehlfunktion des Produkts.
» Lassen Sie sich in der sachgemaBen Handhabung des Produkts unterweisen.

/A VORSICHT

UnsachgemaiBe Pflege des Produkts

> Verletzungen durch Fehlsteuerung/Fehlfunktion des Produkts oder Beschadigung der me-
chanischen Komponenten

> Beschadigung oder Bruch infolge Verspréodung der Kunststoffe durch Verwendung von L6-
sungsmittel wie Aceton, Benzin o0.4.

» Reinigen Sie das Produkt ausschlieBlich nach den Vorgaben im Kapitel "Reinigung und
Pflege" (siehe Seite 23).

» Reinigen Sie das Produkt nicht unter flieBendem Wasser.

» Bei Nutzung eines Handschuhs beachten Sie zusatzlich die Gebrauchsanweisung des

Handschuhs.

/A VORSICHT

Greifen von Objekten mit falschen Griffkraften

Verletzung durch unerwartetes Verhalten des Produkts.

» Beachten Sie, dass die Griffkraft, abhangig von der Beschaffenheit (weich/hart) des gegrif-
fenen Objekts, manuell gesteuert werden muss.

/\ VORSICHT

Uberlastung durch auBergewdhnliche Titigkeiten

Verletzung durch unerwartetes Verhalten des Produkts infolge Fehlfunktion.

» Das Produkt wurde fir Alltagsaktivitaten entwickelt und darf nicht fir auBergewohnliche Ta-
tigkeiten eingesetzt werden. Diese auBergewohnlichen Tatigkeiten umfassen z.B. Sportarten
mit UberméaBiger Belastung des Handgelenks und/oder StoBbelastung (Liegestitz, Down-
hill, Mountainbike, ...) oder Extremsportarten (Freiklettern, Paragleiten, etc.).

» Sorgféltige Behandlung des Produkts und seiner Komponenten erhéht nicht nur deren Le-
benserwartung, sondern dient vor allem der personlichen Sicherheit des Patienten!

» Sollten auf das Produkt und seinen Komponenten extreme Belastungen aufgebracht worden
sein, (z.B. durch Sturz, 0.4.), muss das Produkt umgehend auf Schaden tberprift werden.
Leiten Sie das Produkt ggf. an eine autorisierte Ottobock Servicestelle weiter.

/\ VORSICHT

Klemmgefahr zwischen den Fingerspitzen

Verletzung durch Einklemmen von Kérperteilen.

» Achten Sie beim Gebrauch des Produkts darauf, dass sich zwischen den Fingerspitzen kei-
ne Korperteile befinden.

» Achten Sie beim SchlieBen der Hand, dass sich keine Korperteile zwischen den Fingerspit-
zen befinden.

» Reinigen Sie das Produkt im ausgeschalteten Zustand.

/A VORSICHT

Zu geringer Abstand zu starken Warmequellen
Entflammung des Produkts.
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» Setzen Sie das Produkt keinen starken Warmequellen aus (Feuer, Herdplatte, Heizkanone,
Radiator, etc.).
» Greifen und halten Sie mit dem Produkt keine glihenden Gegenstéande.

/\ VORSICHT

Unbeabsichtigtes Entriegeln der Greifkomponente

Verletzung durch Lésen der Greifkomponente vom Unterarm (z.B. beim Tragen von Gegenstan-

den).

» Achten Sie bei der Verbindung der Hand mit dem Schaft bzw. den Passteilen, dass die Ver-
bindung korrekt durchgefiihrt wurde.

/A VORSICHT

Ungeniigender Hautkontakt der Elektroden

Verletzung durch unerwartetes Verhalten des Produkts infolge unkontrollierter Ansteuerung der

Prothesenkomponente.

» Achten Sie darauf, dass die Kontaktflachen der Elektroden nach Mdéglichkeit vollflachig auf
unversehrter Haut aufliegen.

» Achten Sie darauf, dass beim Tragen von schweren Lasten der Hautkontakt der Elektroden
weiter gegeben ist.

» Kann das Produkt nicht korrekt Gber die Muskelsignale gesteuert werden, schalten Sie die
gesamte Prothese aus und suchen Sie lhren Orthopadietechniker auf.

/\ VORSICHT

Verwendung der Prothese mit spitzen oder scharfen Gegenstinden (z.B. Messer in der

Kiiche)

Verletzung durch nicht beabsichtigte Bewegungen.

» Verwenden Sie die Prothese beim Hantieren mit spitzen oder scharfen Gegenstanden unter
erhohter Vorsicht.

5 Lieferumfang

* 1 St. SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8*, 8E43=8*

oder

e 1 St. MyoHand VariPlus Speed 8E38=9*, 8E39=9*, 8E41=9*
* 1 St. Gebrauchsanweisung (Benutzer)

6 Gebrauch

6.1 Greifkomponente ein-/ausschalten
Der EIN/AUS Taster befindet sich direkt unter der Innenhand.
Durch Driicken am Prothesenhandschuh kann der EIN/AUS Taster betétigt werden.

Bereich Funktion
Handricken EIN (siehe Abb. 1)
Daumen AUS (siehe Abb. 2)

6.2 Handgelenkverschluss

Der Handgelenkverschluss dient zum einfachen und schnellen Wechsel zwischen dem Produkt
und dem Elektrogreifer.

Ist das Produkt mit einem Handgelenkverschluss ausgeristet, so bieten sich folgende Méglich-
keiten an:
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* Die Greifkomponente durch Verdrehen (passives Pro- und Supinieren) in die glnstigste
Greifposition bringen.

* Die Greifkomponente leicht vom Schaft trennen, um sie gegen einen Elektrogreifer auszutau-
schen.
Dazu die Greifkomponente einmal um die eigene Achse (360°) drehen, ganz gleich, ob rechts
oder links, bis zu einem leichten Widerstand. Wird der Widerstand tiberwunden, ist die Greif-
komponente abnehmbar. (siehe Abb. 4)

Einrasten des Handgelenkverschlusses

1) Den Handgelenksverschluss der Prothese in den Eingussring einfiihren und fest eindriicken.

2) Die Prothese leicht nach links oder rechts drehen.

3) Durch den Druck wird der Rastmechanismus ausgel6st und die Hand fest im Einussring ver-
ankert.
INFORMATION: Nach dem Einrasten den festen Sitz der Prothese oder des Greifers
liberpriifen.

6.3 Akku laden

Beim Laden des Akkus sind folgende Punkte zu beachten:

* Die Kapazitat des vollstandig geladenen Akkus reicht fir den Tagesbedarf.

* Fir den alltdglichen Gebrauch des Produkts wird tagliches Laden empfohlen.

* Vor der erstmaligen Verwendung sollte der Akku mindestens 3 Stunden geladen werden.

6.3.1 Ladegerat 757L20 und EnergyPack 757B2*

HINWELS |

Tiefenentladung des Akkus

Irreparable Beschadigung des Produkts und daraus resultierender Funktionsverlust bei unregel-
méaBiger und unvollstandiger Ladung des Akkus.

» Laden Sie den Akku bei einer Langzeitlagerung alle 4 bis 6 Monate vollstandig auf.

1) Die Ladestation mit Netzteil an die Steckdose anstecken.

— Die grine LED am Netzteil und die griine LED in der Mitte der LED Reihe
leuchten.

2) Ein oder zwei Akkus in die Ladestation einsetzen.

3) Die griine LED des jeweiligen Ladeschachts leuchtet ® und der Ladevorgang
wird gestartet.

4) Ist der Akku vollstandig geladen, blinkt die grine LED des jeweiligen Lade-
schachts :@: .

5) Nach abgeschlossenem Ladevorgang den Akku entnehmen.

o
%¢ .

6.3.1.1 Anzeige des aktuellen Ladezustands
Beim Einlegen/Einrasten des Akkus in die Prothese, wird fur einige Sekunden eine Kapazitatsan-
zeige am Akku aktiviert.

LED Anzei- |Ereignis

ge

@ Ladekapazitat iber 50% (griin leuchtend)

@und@® Ladekapazitat unter 50% (abwechselnd griin und orange leuchtend)
@ Ladekapazitat unter 5% (orange leuchtend)
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6.3.1.2 Stérungsbeseitigung

Ladeschacht LED des La- | Ereignis
deschachts
leer @ oder O Das Ladegerat ist defekt
oder @ Das Ladegerat und das Netzteil missen von einer autorisier-
leer oder Akku W) ten Ottobock Servicestelle Uberpriift werden.
eingesetzt ,.~
9\
Akku eingesetzt . Der Akku wird geladen
~‘, Der Akku ist vollsténdig geladen
-~
Die Temperatur des Akkus ist zu hoch
O Akku entnehmen und abkiihlen lassen
Der eingesetzter Akku ist defekt
. Der Akku muss von einer autorisierte Ottobock Servicestelle
Uberpruft werden.

6.3.2 Ladegeriat 757L35 und Akku 757B35="
6.3.2.1 Ladegerat mit dem Produkt verbinden

1) Ladestecker an die Ladebuchse Prothesenschaft anlegen.
— Die korrekte Verbindung vom Ladegerat zur Prothese wird
durch Riickmeldungen angezeigt (Statussignale).
2) Der Ladevorgang wird gestartet.
— Die Prothese wird automatisch ausgeschaltet.
3) Nach abgeschlossenem Ladevorgang Verbindung zur Prothese
trennen.

B

6.3.2.2 Sicherheitsabschaltung

Die Sicherheitsabschaltung des Prothese dient zum Schutz des Akkus und aktiviert sich bei:

+  Uber- und Untertemperatur

+  Uber- und Unterspannung

*  Kurzschluss

Nach einem verursachten Kurzschluss muss der Ladestecker an die Ladebuchse angelegt und
wieder abgenommen werden, um die Elektronik zu aktivieren.

6.3.2.3 Anzeige des aktuellen Ladezustands

Der Ladezustand kann jederzeit abgefragt werden.

1) Bei eingeschaltetem Prothese, die Taste der Ladebuchse kiirzer als eine Sekunde driicken.
2) Die LED-Anzeige an der Ladebuchse gibt Auskunft Giber den aktuellen Ladezustand.

Ladebuchse | Ereignis

o Akku voll (griin leuchtend)

O Akku 50% geladen (gelb leuchtend)
() Akku leer (orange leuchtend)
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6.3.2.4 Piepsignale

Piepsignal Zusiatzliche Anzei- |Ereignis

gen

1x lang - * Prothese liber Ladebuchse ausschalten

¢ Ladung beginnt (Ladestecker mit Ladebuch-
se verbunden)

¢ Ladung wird beendet (Ladestecker von La-
debuchse getrennt)

2 x kurz LED auf Ladebuchse |Prothese einschalten
leuchtet kurz auf
3 x kurz - Akkuspannung zu gering, Prothese schaltet auto-
matisch ab
7 Lagerung

Sollte die System-Elektrohand nicht benutzt werden, ist zum Schutz der Sensorik und der Mecha-
nik darauf zu achten, dass die System-Elektrohand im gedffneten Zustand aufbewahrt wird.

8 Reinigung und Pflege
1) Bei Verschmutzungen das Produkt mit einem feuchten Tuch und milder Seife (z.B. Ottobock
Derma Clean 4563H10=1-N) reinigen.
Darauf achten, dass keine Flussigkeit in die Systemkomponente/Systemkomponenten ein-
dringt.
2) Das Produkt mit einem fusselfreien Tuch abtrocknen und an der Luft vollstdndig trocknen las-
sen.

| INFORMATION |

Vermeiden Sie, das Produkt ohne Prothesenhandschuh langere Zeit direkter Sonneneinstrah-
lung oder UV-Licht (Solarium) auszusetzen.

Pflegehinweise fiir den Prothesenhandschuh entnehmen Sie bitte der dem Handschuh beiliegen-
den Information. Weitere Informationen erhalten Sie bei Ihrem Orthopéadie-Techniker.

9 Wartung

Zur Vermeidung von Verletzungen und der Aufrechterhaltung der Produktqualitat wird empfohlen,
eine regelmaBige Wartung (Serviceinspektion) alle 24 Monate durchzufihren.

Generell gilt fir alle Produkte eine verpflichtende Einhaltung der Wartungsintervalle wéhrend der
Garantielaufzeit. Nur so bleibt der volle Garantieschutz aufrecht.

Im Zuge der Wartung kann es zu zusétzlichen Serviceleistungen, wie zum Beispiel einer Repara-
tur kommen. Diese zuséatzlichen Serviceleistungen kénnen je nach Garantieumfang und -giltigkeit
kostenfrei oder nach einem vorhergehenden Kostenvoranschlag kostenpflichtig durchgefiihrt wer-
den.

10 Rechtliche Hinweise

10.1 Haftung

Der Hersteller haftet, wenn das Produkt gemaB den Beschreibungen und Anweisungen in diesem
Dokument verwendet wird. Fir Schaden, die durch Nichtbeachtung dieses Dokuments, insbe-
sondere durch unsachgeméBe Verwendung oder unerlaubte Veranderung des Produkts verur-
sacht werden, haftet der Hersteller nicht.
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10.2 Markenzeichen

Alle innerhalb des vorliegenden Dokuments genannten Bezeichnungen unterliegen uneinge-
schrankt den Bestimmungen des jeweils gliltigen Kennzeichenrechts und den Rechten der jewei-
ligen Eigentimer.

Alle hier bezeichneten Marken, Handelsnamen oder Firmennamen kénnen eingetragene Marken
sein und unterliegen den Rechten der jeweiligen Eigentimer.

Aus dem Fehlen einer expliziten Kennzeichnung, der in diesem Dokument verwendeten Marken,
kann nicht geschlossen werden, dass eine Bezeichnung frei von Rechten Dritter ist.

10.3 CE-Konformitat

Hiermit erklart Otto Bock Healthcare Products GmbH, dass das Produkt den anwendbaren euro-
paischen Vorgaben fir Medizinprodukte entspricht.

Das Produkt erflillt die Anforderungen der RoHS-Richtlinie 2011/65/EU zur Beschrankung der
Verwendung bestimmter geféhrlicher Stoffe in Elektro- und Elektronikgeréaten.

Der vollstandige Text der Richtlinien und Anforderungen ist unter der folgenden Internetadresse
verflgbar: http://www.ottobock.com/conformity

11 Technische Daten

Umgebungsbedingungen
Lagerung (mit und ohne Verpackung) +5 °C/+41 °F bis +40 °C/+104 °F
max. 85% relative Luftfeuchtigkeit, nicht kon-
densierend
Transport (mit und ohne Verpackung) -20 °C/-4 °F bis +60 °C/+140 °F
max. 90 % relative Luftfeuchtigkeit, nicht kon-
densierend
Betrieb -5 °C/+23 °F bis +45 °C/+113 °F
max. 95 % relative Luftfeuchtigkeit, nicht kon-
densierend
Kennzeichen 8E38=8", 8E39=8", 8E38=9*, 8E39=9",
8E43=8* 8E41=9"
Offnungsweite 100 mm
Proportionale Geschwindigkeit 15-300 mm/s
Proportionale Griffkraft 0-100 N
Lebensdauer 5 Jahre
Kennzeichen Akku 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5
Temperaturbereich beim Laden [°C] +5 bis +40
Kapazitat [mAh] 900! / 6801 / 600 1150 3450
950! 800!
Lebensdauer des Akkus [Jahre] 2
Verhalten des Produkts wahrend dem Ladevor- Das Produkt ist ohne Funktion
gang
Betriebsdauer des Produkts mit vollstédndig ge- | ca. 2500 | ca. 2000 | ca. 1000 | ca. 4000 ca.
ladenem Akku [Griffzyklen] -3000 | -2500 | -2000 10000
(abhén-
gig von
der Ka-
pazitat
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http://www.ottobock.com/conformity

Kennzeichen Akku 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5
des Ak-
kus)
Ladezeiten (bei vollstandiger Entladung des ca. 3,5 ca. 3 ca. 2,5 ca.3
Akkus) [Stunden]
Nennspannung [V] ca. 7,4
Akkutechnologie Li-lon Li-Po Li-lon
zugelassene Ladegeréte 757120 757L35
! siehe Kennzeichnung am Akku
12 Anhang
12.1 Angewandte Symbole
I Hersteller
Dieses Produkt darf nicht Gberall mit unsortiertem Hausm{ll entsorgt werden. Eine
E nicht den Bestimmungen lhres Landes entsprechende Entsorgung kann sich
s, schadlich auf die Umwelt und die Gesundheit auswirken. Bitte beachten Sie die
Hinweise der fir Ihr Land zustdndigen Behorde zu Riickgabe- und Sammelverfah-
ren.
c € Konformitatserklarung gemaB den anwendbaren europaischen Richtlinien
@l Seriennummer (YYYY WW NNN)
YYYY - Herstellungsjahr
WW - Herstellungswoche
NNN - fortlaufende Nummer
Medizinprodukt
1 Foreword English

INFORMATION

Date of last update: 2022-03-23

» Please read this document carefully before using the product and observe the safety
notices.

» Obtain instruction from the qualified personnel in the safe use of the product.

» Please contact the qualified personnel if you have questions about the product or in case of
problems.

» Report each serious incident related to the product to the manufacturer and to the relevant
authority in your country. This is particularly important when there is a decline in the health
state.

» Please keep this document for your records.
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The 8E38=8*, 8E38=9*, 8E39=8*, 8E39=9*, 8E43=8* and 8E41=9* System Electric Hands are
referred to as the product/terminal device in the following.

These instructions for use provide you with important information on the use, adaptation and
handling of the product.

Only put the product into use in accordance with the information contained in the accompanying
documents supplied.

2 Product description
2.1 SensorHand Speed with SUVA sensors

2.1.1 Grip stabilisation system

The grip stabilisation system of the SensorHand Speed prevents the object being held from slip-
ping by automatically increasing the gripping force. This process is interrupted as soon as the
object is secured. Sensors integrated into the SensorHand Speed make this possible.

Grip stabilisation is only possible up to the maximum value for automatic gripping force readjust-
ment and is intended for programs 1-4. Program 6 is intended for gripping soft foams or tools.
Automatic gripping force readjustment can be stopped at any time with a brief “OPEN" impulse.

2.1.2 FlexiGrip

The FlexiGrip function allows a grasped object to be turned or shifted in the hand without having
to loosen the grip via electrode signals and subsequently re-grip the object.

The SensorHand Speed follows the changes in the position of the gripped objects like a natural
hand would. This makes the grip flexible.

The FlexiGrip function can be stopped at any time with a brief “OPEN" impulse.

2.1.3 Unlocking/locking the wrist joint (8E43=")

The individual flexion and extension of the wrist
joint can be locked in five different positions (in
20° increments each).

1) Press the release button in the direction
indicated by the arrow.

2) Move the terminal device to the desired
position while holding the release button.
From the relaxed hand position, it engages
at 20° and 40° in each direction.

3) Let go of the release button to lock the ter-
minal device in the respective position.

2.1.4 Program description

Six different control variants can be configured by the O&P professional with this terminal device.

Overview of control variants

*  Program 1: DMC plus Sensorik (control with two electrodes)

* Program 2: AutoControl Lowlnput (control with two electrodes, with one electrode and one
switch, or with one switch only)

*  Program 3: AutoControl (control with one electrode, with one linear control element or with
one switch)

* Program 4: VarioControl (control with one electrode or with one linear control element)

*  Program 5: VarioDual (control with two electrodes)

* Program 6: DMC plus Sensorik, can be deactivated (control with two electrodes)

2.1.4.1 Program 1: DMC plus Sensorik
Program 1 is most frequently used. The key functional characteristics are described below.
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* The product’s opening and closing speed is controlled by the strength of the muscle contrac-
tions. Gripping is straightforward and appears natural as a result.

* The strength of the muscle contractions determines the force used to hold an object in the
product. Small and fragile objects can therefore be grasped with ease.

Control with two electrodes

This control variant corresponds to DMC plus control with the integrated “virtual hand switch”
(dynamic mode control) but also features the “SUVA sensors” grip stabilisation system. The level
of the gripping speed or gripping force is determined by the strength of the electrode signal (res-
ulting from the muscle contraction). After gripping with maximum force, the activation threshold in
the OPEN direction is raised to a higher value (“virtual hand switch”). This increase reduces the
risk of opening the hand with unintended muscle signals. The grip is more reliable, for example,
when holding cutlery.

Opening: Proportional via the OPEN electrode
Closing: Proportional via the CLOSE electrode

Example 1: With a low muscle signal, the lowest gripping force (10 N) is built up to grasp an
object. When the sensors recognise that the position of the object is changing, a
readjustment is automatically performed at up to 1.5 times the initial gripping force
(15 N) as needed. FlexiGrip takes effect starting at 20 N. When there is no longer
a load, the SensorHand Speed grips with the previous gripping force again.

Example 2: A higher muscle signal produces a higher gripping force and, when the position of
the gripped object changes, a readjustment is performed up to the maximum grip-
ping force (130 N) as needed. FlexiGrip takes effect when the load on the hand
exceeds 130 N (gripping force of the hand and externally applied force). When
there is no longer a load, the SensorHand Speed grips with the previous gripping

force again.
Open Close
Muscle signal via the electrode Muscle signal via the electrode
Speed: Speed:
Proportional, 15 mm/s to 300 mm/s Proportional, 15 mm/s to 300 mm/s
Initial gripping force Automatic gripping force FlexiGrip function

readjustment
Proportional: 0 N bis 100 N Proportional: Up to max. 1.5 Depending on the initial grip-
times the initial gripping force, |ping force, takes effect slightly
e.g. if the initial gripping force |above the maximum gripping

is 10 N, gripping force read- force readjustment in each
justment up to max. 15 N case
Min. from 20 N

Max. from 130 N

The gripping force can be increased up to the maximum gripping force (100 N) at any time as
needed via a stronger muscle signal, independently of the automatic gripping force readjustment.

2.1.4.2 Program 2: AutoControl - Lowinput

Control with: Two electrodes, one electrode and one switch or one switch
The hand closes at the fastest speed and grips an object with the lowest gripping force (10 N).
When the sensors recognise that the position of the object is changing, a readjustment is auto-
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matically performed up to the maximum gripping force (130 N) as needed. FlexiGrip takes effect
starting at the maximum gripping force. When there is no longer a load, the SensorHand Speed
grips with the previous gripping force again.

Control with two electrodes

Opening: Proportional via the OPEN electrode.

Closing: At maximum speed with short muscle signal at any level over the ON threshold on
the CLOSE electrode.

Open Close

Muscle signal via the electrode Muscle signal via the electrode

Speed: Speed:

Proportional, 15 mm/s to 300 mm/s Constant, 300 mm/s

Initial gripping force Automatic gripping force FlexiGrip function
readjustment

10N Up to max. 130 N Takes effect starting at the

maximum gripping force

Control with one electrode and one switch

Opening: Proportional via the OPEN electrode.

Closing: At maximum speed by briefly activating the switch.

Open Close

Muscle signal via the electrode Signal via the CLOSE side of the switch

Speed:

Speed: Constant, 300 mm/s

Proportional, 15 mm/s to 300 mm/s

Initial gripping force Automatic gripping force FlexiGrip function

readjustment

10N Up to max. 130 N Takes effect starting at the

maximum gripping force

Control with one switch
This program can be used in combination with any MyoBock switch.

Opening: At maximum speed as long as the OPEN side of the switch is activated. The hand
then remains open.
Closing: At maximum speed by activating the CLOSE contact of the switch.
Open Close
The hand opens as long as the OPEN side of | Signal via the CLOSE side of the switch
the switch is activated Speed:
Constant, 300 mm/s
Speed:
Proportional, 15 mm/s to 300 mm/s
Initial gripping force Automatic gripping force FlexiGrip function
readjustment
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10N

Up to max. 130 N Takes effect starting at the
maximum gripping force

2.1.4.3 Program 3: AutoControl

Control with: One electrode or one linear control element or one switch

The hand closes at the fastest speed and grips an object with the lowest gripping force (10 N).
When the sensors recognise that the position of the object is changing, a readjustment is auto-
matically and continuously performed up to the respective gripping force required (max. 130 N).
FlexiGrip takes effect when the load on the hand exceeds 130 N (gripping force of the hand and
externally applied force). When there is no longer a load, the SensorHand Speed grips with the
previous gripping force again.

Control with one electrode

Opening: At maximum speed with fast, sustained muscle signal via the electrode.
Closing: At maximum speed with quick relaxation of the muscle.
Stopping: Relaxing the muscles very slowly via the electrode causes the hand to stop in the
open position.
Example 1:  After opening, relax the muscle at very slow speed. The opening position remains
unchanged.
Example 2: After opening, relax the muscle at the fastest speed. The hand closes automatically
at the fastest speed and starts grasping the object with a gripping force of 10 N.
When the sensors recognise that the position of the object is changing, a readjust-
ment is automatically performed up to the maximum gripping force (130 N) as
needed.
Open Close
Fast, sustained muscle signal via the elec- Relaxing the muscles very slowly via the elec-
trode. trode:
Hand stops in the open position.
Speed: Relaxing the muscles quickly via the electrode:
Constant, 300 mm/s Hand closes
Speed:
Constant, 300 mm/s
Initial gripping force Automatic gripping force FlexiGrip function
readjustment
10N Up to max. 130 N Takes effect starting at the
maximum gripping force

Control with one linear control element

Opening:
Closing:
Stopping:
Example 1:

Example 2:

At maximum speed with a quick pull on the linear control element.

At maximum speed by quickly relaxing the pull on the linear control element.
Relaxing the pull on the linear control element very slowly causes the hand to stop
in the open position.

After opening, relax the pull on the linear control element very slowly. The opening
position remains unchanged.

After opening, relax the pull on the linear control element at the fastest speed. The
hand closes automatically at the fastest speed and starts grasping the object with
a gripping force of 10 N. When the sensors recognise that the position of the
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object is changing, a readjustment is automatically performed up to the maximum
gripping force (130 N) as needed.

Open Close
Pull on the linear control element at high Relaxing the pull on the linear control element
speed. very slowly:
Hand stops in the open position
Speed: Relaxing the pull on the linear control element
Constant, 300 mm/s quickly:
Hand closes
Speed:
Constant, 300 mm/s
Initial gripping force Automatic gripping force FlexiGrip function
readjustment
10N Up to max. 130 N Takes effect starting at the
maximum gripping force

Control with one switch

Opening: At maximum speed as long as the switch is activated.
Closing: After releasing the switch, the hand closes automatically at the fastest speed and
starts grasping the object with a gripping force of 10 N.

Open Close
Opens as long as the switch is activated. Closes automatically as soon as the switch is
Speed: released.
Constant, 300 mm/s Speed:
Constant, 300 mm/s

2.1.4.4 Program 4: VarioControl

Control with: One electrode or one linear control element

With this program, the opening speed is determined by the level and speed of the muscle con-
traction. The closing speed depends on the reduction of muscle tension. FlexiGrip takes effect
starting at the maximum gripping force. When there is no longer a load, the SensorHand Speed
grips with the previous gripping force again.

Control with one electrode

Opening: Proportional. The opening speed is determined by the speed and strength of the
muscle contraction.
Closing: Proportional. The closing speed is determined by the speed and strength with

which the muscles are relaxed. This also specifies the level of the maximum grip-
ping force readjustment.

Stopping: Relaxing the muscles very slowly via the electrode causes the hand to stop in the
open position.
Example 1:  After opening, relax the muscle at slow speed. The hand is closed analogue to the

duration of muscle relaxation, at slow speed. The object is gripped with low force
(10 N). There is no automatic gripping force readjustment.

Example 2: After opening, relax the muscle at the fastest speed. The hand closes automatically
at the fastest speed and starts grasping the object with a gripping force of 10 N.
When the sensors recognise that the position of the object is changing, a readjust-
ment is automatically performed up to the maximum gripping force (130 N) as
needed.
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Open Close

Via speed and strength of the muscle contrac- |Via speed and strength of muscle relaxation on

tion on the electrode. the electrode.

Speed: Speed:

Proportional, 15 mm/s to 300 mm/s Proportional, 15 mm/s to 300 mm/s

Initial gripping force Automatic gripping force FlexiGrip function
readjustment

10N At low to moderate closing Effective from 20 N
speed: None

10N At moderate to high closing Takes effect starting at the
speeds: Up to max. 130 N maximum gripping force

Control with one linear control element

Opening: Proportional. The opening speed is determined by the speed and strength of the
pull on the linear control element.
Closing: Proportional. The closing speed is determined by the speed at which the pull on

the linear control element is relaxed. This also specifies the level of the maximum
gripping force readjustment.

Stopping: Relaxing the pull on the linear control element very slowly causes the hand to stop
in the open position.
Example 1: After opening, relax the pull on the linear control element slowly. The hand is

closed analogue to the duration of muscle relaxation, at slow speed. The object is
gripped with low force (10 N). There is no automatic gripping force readjustment.

Example 2:  After opening, relax the pull on the linear control element at the fastest speed. The
hand closes at the fastest speed and starts grasping the object with a gripping
force of 10 N. When the sensors recognise that the position of the object is chan-
ging, a readjustment is automatically performed up to the maximum gripping force
(130 N) as needed.

Open Close

Via speed and strength of the pull on the linear | Via speed at which the pull on the linear con-

control element trol element is relaxed

Speed: Speed:

Proportional, 156 mm/s to 300 mm/s Proportional, 16 mm/s to 300 mm/s

Initial gripping force Automatic gripping force FlexiGrip function
readjustment

10N At low to moderate closing At low to moderate closing
speed: None speed: Effective from 15 N

10N At moderate to high closing At moderate to high closing
speeds: Up to max. 130 N speeds: Effective starting at

the maximum gripping force

2.1.4.5 Program 5: VarioDual

Control with two electrodes

With this program, the opening speed is determined by the level and speed of the muscle con-
traction. The closing speed up to reaching the minimum gripping force of approx. 10 N depends
on the speed of muscle relaxation. The gripping force is determined by the subsequent or simul-
taneous muscle signal on the second electrode. Depending on the initial gripping force, FlexiGrip
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takes effect slightly above the maximum gripping force readjustment in each case. When there is
no longer a load, the SensorHand Speed grips with the previous gripping force again.

Electrode 1

Opening: Proportional. The opening speed is determined by the speed and strength of the
muscle contraction.

Closing: Proportional. The closing speed is determined by the speed and strength with
which the muscles are relaxed. The gripping force is approx. 10 N.

Stopping: Relaxing the muscles very slowly via the electrode causes the hand to stop in the
open position.

Electrode 2

Gripping: The build-up of the gripping force is determined by the level of the muscle signal
on the second electrode. The maximum gripping force is approx. 100 N.

Example 1:  After opening, relax the muscle at any speed. Closing is proportional to the speed
of muscle relaxation. The object is grasped with the minimum gripping force
(10 N). FlexiGrip takes effect starting at 20 N. When there is no longer a load, the
SensorHand Speed grips again with the minimum gripping force.

Example 2:  After grasping as in example 1, the object is to be gripped with a higher gripping
force. To do so, produce a muscle signal on the second electrode. A gripping
force between 10 N and 100 N can be built up proportionally. When the position
of the gripped object changes, the gripping force is increased by up to approx. 1.5
times the specified gripping force. FlexiGrip takes effect at about twice the value
of the specified gripping force up to max. 130 N; when there is no longer a load,
the SensorHand Speed grips again with the original gripping force.

Open Close

Via speed and strength of the muscle contrac-
tion on electrode 1

Speed:

Proportional, 15 mm/s to 300 mm/s

Via speed and strength of muscle relaxation on
electrode 1

Speed:

Proportional, 15 mm/s to 300 mm/s

Build-up of gripping force: Gripping force
depending on the level of the muscle signal on
electrode 2. Gripping force: Proportional, 10 N
to 100 N

Initial gripping force
readjustment

Automatic gripping force

FlexiGrip function

10N
Proportional: 10 N to 100 N

force

During closing: No gripping
force readjustment

During build-up of gripping
force: Proportional, up to max.
1.5 times the initial gripping

From 20 N depending on the
initial gripping force, takes
effect slightly above the max-
imum gripping force readjust-
ment in each case

Min. from 20 N

Max. from 130 N

2.1.4.6 Program 6: DMC plus Sensorik, can be deactivated

Control with two electrodes

This control variant corresponds to program 1, but the “SUVA sensors” and FlexiGrip function

can be temporarily deactivated.

Activating and deactivating the “SUVA sensors” and FlexiGrip function
The “SUVA sensors” can be deactivated for gripping very soft and pliable objects, such as very
soft foams or tweezers. To do so, open the SensorHand Speed to the stop and keep it open with
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a muscle signal at any level. At the same time, apply some pressure to the “SUVA sensors” (Fig.
1), e.g. by pushing on the edge of a table. A short vibration signal confirms deactivation. Repeat
the same process to activate the “SUVA sensors”. Two short vibration signals confirm activation
of the “SUVA sensors”.

INFORMATION: Note that when the “SUVA sensors” are deactivated, the gripping force is not
readjusted automatically and gripped objects may slip from the grasp. After the battery is inser-
ted, vibration signals inform you of the current mode.

One vibration signal: Sensors are deactivated

Two vibration signals: Sensors are activated

2.2 MyoHand VariPlus Speed

The MyoHand VariPlus Speed is a prosthetic hand with myoelectric control, featuring a particu-
larly high gripping speed combined with an innovative, sensitive control concept. Various propor-
tional and digital programs for control are available, e.g. with one or two electrodes, a linear con-
trol element or a switch. These permit individual adaptation to the needs of the respective patient.
The terminal device is based on the Ottobock DMC system (DMC = dynamic mode control). This
system uses two independent measurement and control systems to optimally adapt the gripping
speed and gripping force to the muscle signal. Proportional control with DMC allows the gripping
speed and gripping force to be regulated in proportion to the level of the muscle signal. When the
strength of the muscle signal changes, the gripping speed and gripping force immediately adjust
to the changed muscle signal.

2.2.1 Program description

Six different control variants can be configured by the O&P professional with this terminal device.

Overview of control variants

*  Program 1: DMC plus (control with two electrodes)

*  Program 2: AutoControl LowlInput (control with two electrodes, with one electrode and one
switch, or with one switch only)

*  Program 3: VarioControl (control with one electrode or with one linear control element)

* Program 4: VarioDual (control with two electrodes)

* Program 5: DigitalControl (control with two electrodes, with one electrode and one switch, or
only with one switch)

* Program 6: Double Channel Control (control with one electrode)

2.2.1.1 Program 1: DMC plus
Control with two electrodes
The level of the gripping speed or gripping force is determined by the strength of the electrode

signal (resulting from the muscle contraction). The gripping force can be increased up to the max-
imum gripping force (approx. 100 N) at any time as needed via a stronger electrode signal.

Opening: Proportional via the OPEN electrode.

Closing: Proportional via the CLOSE electrode.

Example 1: With a low electrode signal, the lowest gripping force is built up to grasp an
object.

Example 2: A higher gripping force is generated with a higher electrode signal. Re-gripping
with a stronger electrode signal increases the gripping force up to the maximum of
approx. 100 N.

Open Close
Sustained electrode signal Sustained electrode signal

A maximum gripping force prevents the hand
from opening due to unintentional muscle sig-
nals.
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Speed: Proportional

Speed: Proportional

2.2.1.2 Program 2: AutoControl - Lowinput

Control with: Two electrodes, one electrode and one switch or one switch
The hand closes at constant speed, and the gripping force increases proportionally with the dura-

tion of gripping.
Control with two electrodes

Opening: Proportional via the OPEN electrode.

Closing: At constant speed with a muscle signal at any level over the ON threshold on the
CLOSE electrode.

Open Close

Sustained electrode signal

Sustained electrode signal

A maximum gripping force prevents the hand
from opening due to unintentional muscle sig-
nals.

Speed: Proportional

Speed: Constant

Control with one electrode and one switch

Opening: Proportional via the OPEN electrode.
Closing: At constant speed by activating the MyoBock switch.
Open Close

Sustained electrode signal

Signal via the switch

A maximum gripping force prevents the hand
from opening due to unintentional muscle sig-
nals.

Speed: Proportional

Speed: Constant

Control with one switch

This program can be used in combination with any MyoBock switch.

Opening: At constant speed as long as the OPEN side of the switch is activated. The hand
then remains open.

Closing: At constant speed by activating the CLOSE side of the switch.

Open Close

The hand opens as long as the OPEN side of
the switch is activated.

The hand closes as long as the CLOSE side of
the switch is activated.

Speed: Constant

Speed: Constant

2.2.1.3 Program 3: VarioControl

Control with: One electrode or one linear control element
With this program, the opening speed is determined by the speed and strength of the muscle
contraction. The closing speed and gripping force depend on the reduction of muscle tension.

Control with one electrode

Opening:
muscle contraction.
Closing:
which the muscles are relaxed.

34

Proportional. The opening speed is determined by the speed and strength of the

Proportional. The closing speed is determined by the speed and strength with



Stopping: Relaxing the muscles very slowly via the electrode causes the hand to stop in the
open position.
Example 1: After opening, relax the muscle at slow speed. Closing is proportional to the
decline of the electrode signal. The object is gripped with low force.
Example 2:  After opening, relax the muscle at the fastest speed. The hand closes at the fastest
speed and starts grasping the object with the maximum gripping force (approx.
100 N).
Open Close
Increasing electrode signal Decline of the electrode signal
Gripping force: Proportional to the decline of
the electrode signal.
A maximum gripping force prevents the hand
from opening due to unintentional muscle sig-
nals.
Speed: Proportional Speed: Proportional

Control with one linear control element

Opening: Proportional. The opening speed is determined by the speed and strength of the
pull on the linear control element.
Closing: Proportional. The closing speed is determined by the speed and strength with
which the pull on the linear control element is relaxed.
Stopping: Relaxing the pull on the linear control element very slowly causes the hand to stop
in the open position.
Example 1: After opening, relax the pull on the linear control element slowly. The object is
gripped with low force.
Example 2: After opening, relax the pull on the linear control element at the fastest speed. The
hand closes at the fastest speed and starts grasping the object with the maximum
gripping force (approx. 100 N).
Open Close
Increasing electrode signal Decline of the electrode signal
Gripping force: Proportional to the decline of
the electrode signal.
A maximum gripping force prevents the hand
from opening due to unintentional muscle sig-
nals.
Speed: Proportional Speed: Proportional

2.2.1.4 Program 4: VarioDual

Control with: Two electrodes

With this program, the opening speed is determined by the level and speed of the muscle con-
traction. The closing speed depends on the speed of muscle relaxation. The gripping force is
determined by the subsequent or simultaneous muscle signal on the second electrode.

Electrode 1:

Opening:

Closing:

Proportional. The opening speed is determined by the speed and strength of the
muscle contraction.

Proportional. The closing speed is determined by the speed and strength with
which the muscles are relaxed.
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Stopping:
open position.

Relaxing the muscles very slowly via the electrode causes the hand to stop in the

Electrode 2:

Gripping: The build-up of the gripping force is determined by the level of the muscle signal
on the second electrode.

Example 1: After opening, relax the muscle at any speed. Closing is proportional to the speed
of muscle relaxation. The object is grasped with the minimum gripping force.

Example 2: After grasping as in example 1, the object is to be gripped with a higher gripping
force. To do so, the patient generates an electrode signal on the second elec-
trode. A gripping force of up to approx. 100 N can be built up proportionally.

Open Close

Increasing electrode signal via muscle contrac-
tion on electrode 1

Declining electrode signal via muscle relaxation
on electrode 1

Gripping force: Proportional to the signal
strength on electrode 2

Re-gripping with the maximum gripping force
on electrode 2 prevents the hand from opening
due to unintentional electrode signals.

Speed: Proportional

Speed: Proportional

2.2.1.5 Program 5: DigitalControl

Control with: Two electrodes, one electrode and one switch or one switch
The hand closes at constant speed, and the gripping force increases proportionally with the dura-

tion of gripping.
Control with two electrodes

Opening: Digital. Via the OPEN electrode. The hand opens at constant speed.
Closing: Digital. Via the CLOSE electrode. The hand closes at constant speed.
Open Close

Sustained electrode signal

Sustained electrode signal

Gripping force: Depending on the duration of
the signal

Speed: Constant

Speed: Constant

Control with one electrode and one switch

Opening: Electrode signal via the OPEN electrode.
Closing: Signal via the switch. The hand closes at constant speed.
Open Close

Sustained electrode signal

Signal via the switch

Gripping force: Depending on the duration of
the signal

Speed: Constant

Speed: Constant

Control with one switch

This program can be used in combination with any MyoBock switch.
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Opening: At constant speed as long as the OPEN side of the switch is activated. The hand
then remains open.

Closing: At constant speed as long as the CLOSE side of the switch is activated.

Open Close

Signal via the switch Signal via the switch
Gripping force: Depending on the duration of
the signal

Speed: Constant Speed: Constant

2.2.1.6 Program 6: Double Channel Control

Control with: One electrode
In this program, the hand is opened with a fast and strong signal and closed with a slow, gentle
signal.

Open Close

Fast, strong electrode signal Slow, gentle electrode signal
Gripping force: Depending on the duration of
the signal

Speed: Constant Speed: Constant

3 Intended use

3.1 Indications for use
The product is to be used exclusively for exoprosthetic fittings of the upper limbs.

3.2 Conditions of use

The product is intended exclusively for use on one user. Use of the product by another person is
not approved by the manufacturer.

The product was developed for everyday use and must not be used for unusual activities. These
unusual activities include, for example, sports which involve excessive strain and/or shocks to the
wrist joint (pushups, downhill racing, mountain biking, ...) or extreme sports (free climbing,
paragliding, etc.). Furthermore, the product should not be used to operate motor vehicles, heavy
equipment (e.g. construction machines), industrial machines or motor-driven equipment.
Permissible ambient conditions are described in the technical data (see page 46).

3.3 Indications

* Amputation level below-elbow, above-elbow and shoulder disarticulation

* For unilateral or bilateral amputation

* Dysmelia of the forearm or upper arm

* The user must be able to understand usage instructions and safety notices and put them into
practice.

* The user must fulfil the physical and mental requirements for perceiving optical/acoustic sig-
nals and/or mechanical vibrations

3.4 Contraindications
* All conditions which contradict or go beyond the specifications listed in the section on
"Safety" and "Indications for use".

3.5 Qualification
The fitting of a patient with the product may only be carried out by O&P professionals who have
been authorised with the corresponding Ottobock training.
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4 Safety

4.1 Explanation of warning symbols

Warning regarding possible serious risks of accident or injury.

Warning regarding possible risks of accident or injury.

J

Warning regarding possible technical damage.

4.2 Structure of the safety instructions

/A WARNING

The heading describes the source and/or the type of hazard

The introduction describes the consequences in case of failure to observe the safety instruc-

tions. Consequences are presented as follows if more than one consequence is possible:

> E.g.: Consequence 1 in the event of failure to observe the hazard

> E.g.: Consequence 2 in the event of failure to observe the hazard

» This symbol identifies activities/actions that must be observed/carried out in order to avert
the hazard.

4.3 General safety instructions

/A WARNING

Non-observance of safety notices
Personal injury/damage to the product due to using the product in certain situations.
» Observe the safety notices and the stated precautions in this accompanying document.

/A WARNING

Operating a vehicle with the prosthesis

Accidents due to unexpected actions of the prosthesis.

» The prosthesis should not be used for the operation of motor vehicles and heavy equipment
(e.g. construction machines).

/A WARNING

Using the prosthesis while operating machines

Injury due to unexpected prosthesis behaviour.

» The prosthesis should not be used to operate industrial machines or motor-driven equip-
ment.

/A WARNING

Operating the prosthesis near active implanted systems

Interference with active implantable systems (e.g., pacemaker, defibrillator, etc.) due to electro-
magnetic emissions of the prosthesis.

» When operating the prosthesis in the immediate vicinity of active implantable systems,
ensure that the minimum distances stipulated by the manufacturer of the implant are
observed.

Make sure to observe any operating conditions and safety instructions stipulated by the man-
ufacturer of the implant.

v

W
@



Skin contact with leaking lubricants due to mechanical defects

Injury due to skin irritation.

» Avoid contact between leaking lubricants and the mouth, nose and eyes.
» The product must be inspected by an authorised Ottobock Service Center.

/\ CAUTION

Penetration of product with dirt and humidity
Injury due to unexpected product behaviour or malfunction.
» Ensure that neither solid particles nor liquids can penetrate into the product.

/\ CAUTION

Independent manipulation of the product

Injury due to malfunction and resulting unexpected prosthesis actions.

» Manipulations to the product other than the tasks described in these instructions for use are
not permitted.

» The product and any damaged components may only be opened and repaired by authorised,
qualified Ottobock personnel.

4.4 Information on the Power Supply/Battery Charging

/A WARNING

Use of damaged power supply unit, adapter plug or battery charger

Risk of electric shock due to contact with exposed, live components.

» Do not open the power supply unit, adapter plug or battery charger.

» Do not expose the power supply unit, adapter plug or battery charger to extreme loading
conditions.

» Immediately replace damaged power supply units, adapter plugs or battery chargers.

/A WARNING

Charging the prosthesis without taking it off
Risk of electric shock due to defects in the power supply unit or in the battery charger.
» For safety reasons, remove the prosthesis prior to charging it.

/\ CAUTION

Prosthesis use when battery charge level is too low

Injury due to unexpected prosthesis behaviour

» Check the current charge level before use and charge the prosthesis if required.

» Note that the operating time of the prosthesis may be reduced at low ambient temperatures
or due to ageing of the battery.

» Note that the actions/reactions of the terminal device become slower when the battery
voltage gets very low.

» Note that only a few grips or actions will still be possible with the terminal device when the
battery voltage gets very low.

» A small opening width may indicate a low battery voltage.
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4.5 Information on Proximity to Certain Areas

/A CAUTION

Insufficient distance to HF communication devices (e.g. mobile phones, Bluetooth

devices, WiFi devices)

Injury due to unexpected behaviour of the product caused by interference with internal data

communication.

» Therefore, keeping a minimum distance of 30 cm from HF communication devices is recom-
mended.

/\ CAUTION

Operating the product in very close proximity to other electronic devices

Injury due to unexpected behaviour of the product caused by interference with internal data

communication.

» Do not operate the product in the immediate vicinity of other electronic devices.

» Do not stack the product with other electronic devices during operation.

» If simultaneous operation cannot be avoided, monitor the product and verify proper use in
the existing setup.

/\ CAUTION

Proximity to sources of strong magnetic or electrical interference (e.g. theft prevention
systems, metal detectors)

Injury due to unexpected behaviour of the product caused by interference with internal data
communication.

» Avoid remaining in the vicinity of visible or concealed theft prevention systems at the
entrance/exit of stores, metal detectors/body scanners for persons (e.g. in airports) or other
sources of strong magnetic and electrical interference (e.g. high-voltage lines, transmitters,
transformer stations, computer tomographs, magnetic resonance tomographs, etc.).

When walking through theft prevention systems, body scanners or metal detectors, watch
for unexpected behaviour of the product.

v

/\ CAUTION

Wearing in extreme ambient temperatures

Injury due to faulty control or malfunction of the Axon-Bus prosthetic system.

» Avoid wearing the prosthesis in areas with temperatures outside of the permissible range
(see page 46).

4.6 Information on Use

/\ CAUTION

Mechanical stress on the product

Injury due to faulty control or malfunction of the product.

» Do not subject the product to mechanical vibrations or impacts.
» Check the product for visible damage before each use.

/A CAUTION

Improper handling
Injury due to faulty operation or malfunction of the product.
» Seek expert guidance in the proper use of the product.
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/\ CAUTION

Improper product care

> Injuries due to faulty control/malfunction of the product or damage to the mechanical compo-
nents

> Damage or breakage due to brittleness of plastics caused by the use of acetone, petrol or

similar solvents.

Clean the product only as described in the section “Cleaning and care” (see page 45).

Do not clean the product under running water.

When using a prosthetic glove, also note the instructions for use of the glove.

vVvYyy

/\ CAUTION

Grasping objects with incorrect gripping forces

Injury due to unexpected product behaviour.

» Note that the gripping has to be controlled manually depending on the consistency
(soft/hard) of the object being grasped.

/\ CAUTION

Overloading due to unusual activities

Injury due to unexpected product behaviour as a result of a malfunction.

» The product was developed for everyday use and must not be used for unusual activities.
These unusual activities include, for example, sports with excessive strain and/or shocks to
the wrist joint (pushups, downhill mountain biking, ...) or extreme sports (free climbing,
paragliding, etc.).

» Careful handling of the product and its components not only increases their service life but,
above all, ensures the patient's personal safety!
» If the product and its components have been subjected to extreme loads (e.g. due to a fall,

etc.), then the product must be inspected for damage immediately. If necessary, forward the
product to an authorised Ottobock Service Centre.

/A CAUTION

Risk of pinching between the fingertips

Injury due to pinching parts of the body.

» Ensure that no body parts are between the fingertips when using the product.
» Ensure that no body parts are between the fingertips when closing the hand.
» Make sure the product is switched off for cleaning.

/\ CAUTION

Insufficient distance from sources of high heat

Inflammation of the product.

» Do not expose the product to sources of high heat (fire, stovetop, space heater, radiator
etc.).

» Do not grasp or hold any red-hot objects with the product.

/A CAUTION

Unintentional unlocking of the terminal device

Injury due to releasing the terminal device from the forearm (e.g. while carrying objects).

» When connecting the hand to the prosthetic socket or components, ensure that the connec-
tion is carried out correctly.
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/\ CAUTION

Insufficient skin contact of the electrodes

Injury due to unexpected product behaviour as a result of uncontrolled activation of the pros-

thesis component.

» The electrodes are to be placed on intact skin only and with as much electrode-skin contact
as possible.

» Make sure that skin contact of the electrodes continues to be given when carrying heavy
loads.

» If the product cannot be controlled correctly using muscle signals, turn off the entire pros-
thesis and contact your O&P professional.

/A CAUTION

Using the prosthesis with pointed or sharp objects (e.g. knives in the kitchen)
Injury due to unintentional movements.
» Use extra caution when using the prosthesis for handling pointed or sharp objects.

5 Scope of delivery

* 1 pc. 8E38=8*, 8E39=8*, 8E43=8* SensorHand Speed

or

* 1 pc. 8E38=9*%, 8E39=9*, 8E41=9* MyoHand VariPlus Speed
* 1 pc. Instructions for use (user)

6 Use

6.1 Terminal device on/off
The ON/OFF button is located directly under the palm of the hand.
The ON/OFF button can be operated by pressing on the prosthetic glove.

Area Function
Back of the hand ON (see fig. 1)
Thumb OFF (see fig. 2)

6.2 Quick-disconnect wrist

The quick-disconnect wrist makes switching between the product and the System Electric Greifer

quick and easy.

If the product is equipped with a quick-disconnect wrist, the following options are available:

* Bring the terminal device into the most favourable gripping position by rotating it (passive
pronation and supination).

* Easily disconnect the terminal device from the prosthetic socket to replace it with a System
Electric Greifer.
To do so, turn the terminal device once around its own axis (360°), clockwise or anticlock-
wise, until a slight resistance is felt. The terminal device can be removed after overcoming this
resistance. (see fig. 4)

Engaging the quick-disconnect wrist

1) Insert the quick-disconnect wrist of the prosthesis into the lamination ring and press it in
firmly.

2) Turn the prosthesis slightly to the left or right.

3) Pressure triggers the locking mechanism so the hand is firmly anchored in the lamination ring.
INFORMATION: After it engages, check that the prosthesis or System Electric Greifer
is firmly attached.
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6.3 Charging the battery

The following points must be observed when charging the battery:

* The capacity of a fully charged battery is sufficient for one full day.

*  We recommend charging the product every day when used on a daily basis.
* The battery should be charged for at least 3 hours prior to initial use.

6.3.1 757L20 battery charger and 757B2* EnergyPack

| NOTICE |

Deep discharge of the battery

Irreparable damage to the product and resulting loss of functionality in case of irregular and
incomplete charging of the battery.

» In case of long-term storage, fully charge the battery every 4 to 6 months.

1) Plug the charging station with power supply unit into the wall socket.

— The green LED on the power supply unit and the green LED in the middle
of the LED row light up.

2) Insert one or two rechargeable batteries into the charging station.

3) The green LED for the respective charging socket lights up @ and the char-
ging process starts.

4) When the rechargeable battery is fully charged, the green LED for the respec-
tive charging socket flashes :@:.

5) Remove the rechargeable battery after the charging process is complete.

6.3.1.1 Display of the current charge level
When inserting/engaging the rechargeable battery in the prosthesis, a charge level indicator is
activated on the battery for a few seconds.

LED indicat- | Event

or

@ Charge level above 50% (illuminated in green)

@andQ® Charge level below 50% (flashing alternating green and orange)
() Charge level below 5% (illuminated in orange)

6.3.1.2 Troubleshooting

Charging socket | LED for the |Event
charging
socket
Empty @ or o or The battery charger is defective
° The battery charger and power supply must be inspected by
Empty or v an authorised Ottobock Service Centre.
rechargeable bat- ,.~
tery inserted o
Rechargeable The rechargeable battery is charging
battery inserted .
\‘, The rechargeable battery is fully charged
-
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Charging socket | LED for the |Event

charging

socket
Rechargeable The temperature of the rechargeable battery is too high
battery inserted O Remove the rechargeable battery and let it cool down

The inserted rechargeable battery is defective
. The rechargeable battery must be inspected by an authorised
Ottobock Service Centre.

6.3.2 757L35 battery charger and 757B35=" rechargeable battery
6.3.2.1 Connect battery charger to the product

1) Connect the charging plug to the charging receptacle on the pros-
thetic socket.
— A correct connection between the battery charger and the pros-
thesis is indicated by feedback (Status signals).
2) The charging process starts.
— The prosthesis is switched off automatically.
3) Disconnect the prosthesis when the charging process is complete.

N —

6.3.2.2 Safety Shutoff

The purpose of the prosthesis safety shutoff is to protect the battery; it is triggered in case of:
* Excessively high or low temperature

*  Overvoltage or undervoltage

*  Short circuit

After a short circuit, the charging plug must be plugged into the charging receptacle and then
unplugged in order for the electronics to be activated.

6.3.2.3 Display of the current charge level

The battery charge level can be queried at any time.

1) W.ith the prosthesis switched on, press the charging receptacle button and hold for less than
one second.

2) The LED display on the charging receptacle provides information on the current battery
charge level.

Charging Event
receptacle

[ ] Battery fully charged (illuminated in green)
) Battery 50% charged (illuminated in yellow)
() Battery drained (illuminated in orange)

6.3.2.4 Beep signals

Beep signal Additional display |Event

1xlong - e Turn off prosthesis on charging receptacle

¢ Charging begins (charging plug connected
to charging receptacle)

¢ Charging ends (charging plug disconnected
from charging receptacle)
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Beep signal Additional display |Event
2 x short LED on charging Switch on prosthesis
receptacle lights up
briefly
3 x short - Battery voltage too low, prosthesis shuts off auto-
matically
7 Storage

If the System Electric Hand will not be used, store the System Electric Hand in the open position
to protect the sensors and mechanism.

8 Cleaning and Care

1) Clean the product with a damp cloth and mild soap (e.g. Ottobock 453H10=1-N Derma
Clean) when needed.
Ensure that no liquid penetrates into the system component(s).

2) Dry the product with a lint-free cloth and allow it to air dry fully.

| INFORMATION |

Avoid exposing the product without a prosthetic glove to direct sunlight or UV light (solarium) for
extended periods.

Please see the information included with the glove for prosthetic glove care instructions. Further
information is available from your O&P professional.

9 Maintenance

Performing regular maintenance (service inspections) every 24 months is recommended to pre-
vent injuries and maintain the quality of the product.

In general, all products are subject to compliance with the maintenance intervals during the war-
ranty period. This is the only way to maintain full warranty cover.

Additional services such as repairs may be provided in the course of maintenance. These addi-
tional services may be provided free of charge or can be billable according to an advance cost
estimate, depending on the extent and validity of the warranty.

10 Legal information

10.1 Liability

The manufacturer will only assume liability if the product is used in accordance with the descrip-
tions and instructions provided in this document. The manufacturer will not assume liability for
damage caused by disregarding the information in this document, particularly due to improper
use or unauthorised modification of the product.

10.2 Trademarks

All product names mentioned in this document are subject without restriction to the respective
applicable trademark laws and are the property of the respective owners.

All brands, trade names or company names may be registered trademarks and are the property of
the respective owners.

Should trademarks used in this document fail to be explicitly identified as such, this does not justi-
fy the conclusion that the denotation in question is free of third-party rights.

10.3 CE conformity
Otto Bock Healthcare Products GmbH hereby declares that the product is in compliance with
applicable European requirements for medical devices.
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The product meets the requirements of the RoHS Directive 2011/65/EU on the restriction of the
use of certain hazardous substances in electrical and electronic devices.

The full text of the regulations and requirements is available at the following Internet address:
http://www.ottobock.com/conformity

11 Technical data

Ambient conditions
Storage (with and without packaging) +5 °C/+41 °F to +40 °C/+104 °F
Max. 85%relative humidity, non-condensing
Transport (with and without packaging) -20 °C/-4 °F to +60 °C/+140 °F
Max. 90% relative humidity, non-condensing
Operation -5 °C/+23 °F to +45 °C/+113 °F
Max. 95% relative humidity, non-condensing
Reference number 8E38=8*, 8E39=8*, 8E38=9*, 8E39=9",
8E43=8* 8E41=9*
Opening width 100 mm
Proportional speed 15-300 mm/s
Proportional gripping force 0-100 N
Lifetime 5 years
Rechargeable battery reference number 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5
Temperature range for charging [°C] +5to +40
Capacity [mAh] 9001 / 6801 / 600 1150 3450
9501 8001
Rechargeable battery lifetime [years] 2
Product behaviour during the charging process The product is non-functional
Operating time of the product with fully Approx. | Approx. | Approx. | Approx. | Approx.
charged battery [grip cycles] 2500- 2000- 1000~ 4000 10000
3000 2500 2000
(depend-
ing on
the bat-
tery
capacity)
Charging times (rechargeable battery fully dis- | Approx. | Approx. Approx. 2.5 Approx.
charged) [hours] 3.5 3 3
Nominal voltage [V] Approx. 7.4
Battery technology Li-lon Li-Po Li-lon
Approved battery chargers 757L20 757L35

1 See labeling on battery

12 Appendix
12.1 Symbols Used

I Manufacturer
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http://www.ottobock.com/conformity

In some jurisdictions it is not permissible to dispose of these products with unsor-
ted household waste. Disposal that is not in accordance with the regulations of
your country may have a detrimental impact on health and the environment. Please
observe the instructions of your national authority pertaining to return and collec-

|34

tion.
c € Declaration of conformity according to the applicable European directives
@ Serial number (YYYY WW NNN)

YYYY — year of manufacture

WW - week of manufacture
NNN - sequential number

Medical device

1 Avant-propos Frangais

INFORMATION

Date de la derniere mise a jour : 2022-03-23

» Veuillez lire attentivement I'intégralité de ce document avant d'utiliser le produit ainsi que
respecter les consignes de sécurité.

» Demandez au personnel spécialisé de vous expliquer comment utiliser le produit en toute
sécurité.

» Adressez-vous au personnel spécialisé si vous avez des questions concernant le produit ou
en cas de problemes.

» Signalez tout incident grave survenu en rapport avec le produit, notamment une aggravation
de |'état de santé, au fabricant et a I'autorité compétente de votre pays.

» Conservez ce document.

Les systémes de main électrique « 8E38=8*, 8E38=9*, 8E39=8"*, 8E39=9", 8E43=8" et 8E41=9" »
sont désignés ci-apres produit/composant de préhension.

Ces instructions d'utilisation vous fournissent des informations importantes relatives a I'utilisation,
au réglage et a la manipulation du produit.

Ne procédez a la mise en service du produit qu'en vous conformant aux informations figurant
dans les documents fournis avec le produit.

2 Description du produit
2.1 SensorHand Speed avec capteurs SUVA

2.1.1 Systéme de stabilisation de la prise

Le systéme de stabilisation de la prise de la main SensorHand Speed empéche I'objet tenu de
glisser en augmentant automatiquement la force de préhension. Dés que I'objet est fixé, ce pro-
cessus est interrompu. Cela est possible grace aux capteurs intégrés a la SensorHand Speed.
L'augmentation de la préhension est possible uniquement jusqu’a la valeur maximale du réajuste-
ment automatique de la force de préhension et elle est prévue pour les programmes 1-4. Le pro-
gramme 6 est prévu pour saisir des mousses souples ou des outils.

Le réajustement automatique de la force de préhension peut étre a tout moment stoppé au moyen
d'une courte impulsion d’« OUVERTURE ».
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2.1.2 FlexiGrip

La fonction FlexiGrip permet de tourner ou de déplacer un objet se trouvant dans la main sans
que la prise ne doive étre relachée avec des signaux d'électrodes et sans que I'objet ne doive
étre de nouveau saisi.

La SensorHand Speed suit les modifications de la position de I'objet qu’elle tient tout comme une
main naturelle le ferait. La prise est ainsi flexible.

La fonction FlexiGrip peut étre a tout moment stoppée au moyen d’une courte impulsion d'« OU-
VERTURE ».

2.1.3 Déverrouillage/verrouillage du poignet (8E43=*)

La flexion et I'extension individuelles du poi-
gnet peuvent étre verrouillées sur 5 positions
différentes (chacune a un intervalle de 20°).

1) Activer la touche de déverrouillage dans le
sens de la fleche.

2) Tandis la touche de déverrouillage est
maintenue enfoncée, placer le composant
de préhension sur la position choisie. Un
verrouillage a lieu a partir de la position
neutre a 20° et 40° dans chaque direction.

3) Dés que la touche de déverrouillage est re-
lachée, le composant de préhension se
verrouille sur la position choisie.

2.1.4 Description des programmes

L'orthoprothésiste peut régler 6 commandes différentes pour ce composant de préhension.

Apercu des variantes de commande

*  Programme 1 : DMC plus Sensorik (commande a deux électrodes)

* Programme 2 : AutoControl - Lowlnput (commande a deux électrodes, a une électrode et un
interrupteur ou uniquement a un interrupteur)

* Programme 3 : AutoControl (commande a une électrode, a un élément de commande linéaire
ou a un interrupteur)

* Programme 4 : VarioControl (commande a une électrode ou un élément de commande li-
néaire)

*  Programme 5 : VarioDual (commande a deux électrodes)

*  Programme 6 : DMC plus Sensorik désactivable (commande a deux électrodes)

2.1.4.1 Programme 1 : DMC plus Sensorik

Le programme 1 est celui le plus fréquemment utilisé. Les caractéristiques de fonctionnement les

plus importantes sont décrites ci-aprés.

* L’intensité de la contraction musculaire permet de commander la vitesse de I'ouverture et de
la fermeture du produit. Le processus de préhension est ainsi simplifié et semble naturel.

* L'intensité de la contraction musculaire détermine la force avec laquelle un objet est maintenu
dans le produit. Le maintien de petits objets fragiles est donc possible sans probléme.

Commande a 2 électrodes

Cette commande correspond a la commande DMC plus avec « interrupteur manuel » (Dynamic
Mode Control), mais integre en plus le systeme de stabilisation de la prise « Capteurs SUVA ».
L'intensité du signal d'électrode (résultant de la contraction musculaire) détermine I'intensité de
la vitesse de préhension ou de la force de préhension. Apres une préhension effectuée avec la
force maximale, le seuil d’enclenchement dans le sens de I'ouverture passe a une valeur plus éle-
vée (« interrupteur manuel virtuel »). Cette augmentation permet de réduire le risque d'ouverture
de la main avec des signaux myoélectriques involontaires. La fiabilité de la préhension, par
exemple tenir des couverts, est ainsi améliorée.
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OQuverture :  Proportionnelle avec I'électrode d'ouverture
Fermeture :  Proportionnelle avec I'électrode de fermeture

Exemple 1:  Lorsqu'un signal myoélectrique est faible, la force de préhension la plus faible
(10 N) est disponible pour saisir un objet. Si les capteurs détectent une modifica-
tion de la position de I'objet, un réajustement automatique a lieu en fonction des
besoins. Il permet une augmentation de 1,5 fois la force de préhension initiale
(15 N). La fonction FlexiGrip est active a partir de 20 N. A la fin de la sollicitation,
la SensorHand Speed applique de nouveau la force de préhension précédente.

Exemple 2:  Lorsque le signal myoélectrique est élevé, une force de préhension plus impor-
tante est générée et, en cas de modification de la position de I'objet tenu, un ré-
ajustement automatique a lieu en fonction des besoins jusqu’a la force de préhen-
sion maximale (130 N). Si la sollicitation a laquelle la main est soumise dépasse
130 N (force de préhension de la main et force externe appliquée), la fonction
FlexiGrip est activée. A la fin de la sollicitation, la SensorHand Speed applique de
nouveau la force de préhension précédente.

Ouverture Fermeture
Signal myoélectrique transmis par I'électrode | Signal myoélectrique transmis par I'électrode

Vitesse : Vitesse :

Proportionnelle de 15 mm/s a 300 mm/s Proportionnelle de 15 mm/s a 300 mm/s

Force de préhension initiale | Réajustement automatique |Fonction FlexiGrip
de la force de préhension

Proportionnelle : 0 N a 100 N | Proportionnelle : au max. Activation en fonction de la
jusqu’a 1,5 fois la force de force de préhension initiale,
préhension initiale, par avec une valeur légérement
exemple réajustement de la au-dessus de la force de pré-
force de préhension de 15 N | hension maximale possible
max. pour une force de pré- pour le réajustement
hension initiale de 10 N Au min. a partir de 20 N

Au max. a partir de 130 N

Un signal myoélectrique plus intense permet, indépendamment du réajustement automatique de
la force de préhension, d’augmenter a tout moment la force de préhension jusqu’a la force de
préhension maximale (100 N) si cela s'avére nécessaire.

2.1.4.2 Programme 2 : AutoControl - Lowlnput

Commande a: 2 électrodes, 1 électrode et 1 interrupteur ou 1 interrupteur

La main se ferme a la vitesse la plus élevée et saisit un objet avec la force de préhension la plus
faible (10 N). Si les capteurs détectent une modification de la position de I'objet, un réajustement
automatique a lieu en fonction des besoins jusqu’a la force de préhension maximale (130 N). La
fonction FlexiGrip est active a partir de la force de préhension maximale. A la fin de la sollicita-
tion, la SensorHand Speed applique de nouveau la force de préhension précédente.

Commande a 2 électrodes

Ouverture :  Proportionnelle avec I'électrode d'ouverture.
Fermeture : A la vitesse maximale au moyen d'un signal myoélectrique court d'une quelconque
intensité supérieure au seuil d'ouverture et transmis a |I'électrode de fermeture.
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Ouverture Fermeture
Signal myoélectrique transmis par I'électrode | Signal myoélectrique transmis par I'électrode

Vitesse : Vitesse :
Proportionnelle de 15 mm/s a 300 mm/s Constante a 300 mm/s

Force de préhension initiale | Réajustement automatique |Fonction FlexiGrip
de la force de préhension
10N Jusqu'a 130 N max. Active a partir de la force de
préhension maximale

Commande a 1 électrode et 1 interrupteur

Quverture :  Proportionnelle avec I'électrode d'ouverture.
Fermeture : A la vitesse maximale par un bref actionnement de I'interrupteur.

Ouverture Fermeture

Signal myoélectrique transmis par |'électrode | Signal via le c6té fermeture de I'interrupteur
Vitesse :

Vitesse : Constante a 300 mm/s

Proportionnelle de 15 mm/s a 300 mm/s

Force de préhension initiale | Réajustement automatique |Fonction FlexiGrip
de la force de préhension
10N Jusqu’a 130 N max. Active a partir de la force de
préhension maximale

Commande a 1 interrupteur
Ce programme peut étre utilisé avec n'importe quel interrupteur MyoBock.

Ouverture : A la vitesse maximale tant que le c6té ouverture de I'interrupteur est actionné. La
main électrique reste ensuite ouverte.
Fermeture : A la vitesse maximale par activation du contact de fermeture de I'interrupteur.

Ouverture Fermeture
La main s'ouvre tant que le c6té ouverture de | Signal via le c6té fermeture de I'interrupteur
I'interrupteur est actionné. Vitesse :

Constante a 300 mm/s
Vitesse :
Proportionnelle de 15 mm/s a 300 mm/s

Force de préhension initiale | Réajustement automatique |Fonction FlexiGrip
de la force de préhension
10N Jusqu'a 130 N max. Active a partir de la force de
préhension maximale

2.1.4.3 Programme 3 : AutoControl

Commande a: 1 électrode ou 1 élément de commande linéaire ou 1 interrupteur

La main se ferme a la vitesse la plus élevée et saisit un objet avec la force de préhension la plus
faible (10 N). Si les capteurs détectent une modification de la position de I'objet, un réajustement
automatique a lieu progressivement jusqu’a la force de préhension requise (130 N max.). Si la
sollicitation a laquelle la main est soumise dépasse 130 N (force de préhension de la main et
force externe appliquée), la fonction FlexiGrip est activée. A la fin de la sollicitation, la Senso-
rHand Speed applique de nouveau la force de préhension précédente.
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Commande a 1 électrode

Ouverture : A la vitesse maximale au moyen d'un signal myoélectrique rapide et continu trans-
mis par |'électrode.

Fermeture : A la vitesse maximale au moyen d'un relachement rapide du muscle.

Arrét : Le relachement tres lent du muscle transmis par |'électrode permet de garder la
main ouverte.

Exemple 1:  Aprés I'ouverture, relacher le muscle a une vitesse trés lente. La position ouverte
est maintenue.

Exemple 2:  Aprés I'ouverture, relacher le muscle a la vitesse la plus rapide. La main se ferme
automatiquement a la vitesse la plus élevée et commence a saisir |'objet avec une
force de préhension de 10 N. Si les capteurs détectent une modification de la po-
sition de I'objet, un réajustement automatique a lieu en fonction des besoins
jusqu'a la force de préhension maximale (130 N).

Ouverture Fermeture

Signal myoélectrique rapide et continu trans- Relachement trés lent du muscle transmis par

mis par |'électrode. I"électrode :

La main reste ouverte.
Vitesse : Relachement rapide du muscle transmis par
Constante a 300 mm/s I"électrode :

La main se ferme.

Vitesse :
Constante a 300 mm/s

Force de préhension initiale | Réajustement automatique |Fonction FlexiGrip

de la force de préhension

10N

Jusqu'a 130 N max. Active a partir de la force de
préhension maximale

Commande a 1 élément de commande linéaire

Ouverture : A la vitesse maximale par une traction rapide exercée sur I'élément de commande
linéaire.

Fermeture : A la vitesse maximale par le relachement rapide de la traction exercée sur
I"élément de commande linéaire.

Arrét : Le relachement tres lent de la traction de I'élément de commande linéaire permet
de maintenir la main ouverte.

Exemple 1:  Aprés I'ouverture, relacher trés lentement la traction exercée sur I'élément de
commande linéaire. La position ouverte est maintenue.

Exemple 2:  Aprés I'ouverture, relacher a la vitesse maximale la traction exercée sur I'élément
de commande linéaire. La main se ferme automatiquement a la vitesse la plus éle-
vée et commence a saisir I'objet avec une force de préhension de 10 N. Si les
capteurs détectent une modification de la position de I'objet, un réajustement au-
tomatique a lieu en fonction des besoins jusqu’'a la force de préhension maximale
(130 N).

Ouverture Fermeture

Traction rapide exercée sur I'élément de com- | Relachement trés lent de la traction exercée
mande linéaire. sur |'élément de commande linéaire :

La main reste ouverte.
Relachement rapide de la traction exercée sur
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Vitesse :

Constante a 300 mm/s

I'élément de commande linéaire :
La main se ferme.

Vitesse :

Constante a 300 mm/s

Force de préhension initiale

Réajustement automatique |Fonction FlexiGrip

de la force de préhension

10N

Active a partir de la force de
préhension maximale

Jusqu'a 130 N max.

Commande a 1 interrupteur

Ouverture : A la vitesse maximale tant que I'interrupteur est actionné.
Fermeture :  Une fois I'interrupteur relaché, la main se ferme automatiquement a la vitesse la

plus élevée et commence a saisir I'objet avec une force de préhension de 10 N.
Ouverture Fermeture
Ouverture tant que I'interrupteur est actionné. | Fermeture automatique dés que I'interrupteur
Vitesse : est relaché.
Constante a 300 mm/s Vitesse :

Constante a 300 mm/s

2.1.4.4 Programme 4 : VarioControl

Commande a: 1 électrode ou 1 élément de commande linéaire

Dans ce programme, I'intensité et la rapidité de la contraction musculaire déterminent la vitesse
d'ouverture. La vitesse de fermeture dépend du relachement de la contraction musculaire. La
fonction FlexiGrip est active & partir de la force de préhension maximale. A la fin de la sollicita-
tion, la SensorHand Speed applique de nouveau la force de préhension précédente.

Commande a 1 électrode

Proportionnelle. La vitesse et I'intensité de la contraction musculaire déterminent

Proportionnelle. La vitesse et I'intensité de la contraction musculaire déterminent
la vitesse de fermeture. Cela permet aussi de définir la valeur maximale du réajus-

Aprés I'ouverture, relacher le muscle a une faible vitesse. La fermeture s’effectue
en fonction de la durée du relachement musculaire a une vitesse faible. L'objet est
saisi avec une force de préhension faible (10 N). Aucun réajustement automatique

Apres I'ouverture, relacher le muscle a la vitesse la plus rapide. La main se ferme
automatiquement a la vitesse la plus élevée et commence a saisir |I'objet avec une
force de préhension de 10 N. Si les capteurs détectent une modification de la po-

Ouverture :
la vitesse d'ouverture.

Fermeture :
tement de la force de préhension.

Arrét : Le relachement tres lent du muscle transmis par |'électrode permet de garder la
main ouverte.

Exemple 1:
de la force de préhension n'a lieu.

Exemple 2 :
sition de I'objet, un réajustement automatique a lieu en fonction des besoins
jusqu'a la force de préhension maximale (130 N).

Ouverture Fermeture

En fonction de la vitesse et de I'intensité de la
contraction musculaire sur |I'électrode.
Vitesse :

Proportionnelle de 15 mm/s a 300 mm/s

En fonction de la vitesse et de I'intensité du re-
lachement musculaire sur I'électrode.

Vitesse :

Proportionnelle de 15 mm/s a 300 mm/s
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Force de préhension initiale

Réajustement automatique |Fonction FlexiGrip

de la force de préhension

10N A une vitesse de fermeture Active a partir de 20 N
faible & modérée : aucun
10N A une vitesse de fermeture mo- | Active a partir de la force de

dérée a élevée : jusqu'a 130 N
max.

préhension maximale

Commande a 1 élément de commande linéaire

Ouverture :

Fermeture :

Arrét :

Exemple 1:

Exemple 2 :

Proportionnelle. La vitesse et la force de la traction exercée sur I'élément de com-
mande linéaire déterminent la vitesse d'ouverture.

Proportionnelle. La vitesse du relachement de la traction exercée sur I'élément de
commande linéaire détermine la vitesse de fermeture. Cela permet aussi de définir
la valeur maximale du réajustement de la force de préhension.

Le relachement trés lent de la traction exercée sur I'élément de commande linéaire
permet de maintenir la main ouverte.

Aprés I'ouverture, relacher lentement la traction exercée sur I'élément de com-
mande linéaire. La fermeture s’effectue en fonction de la durée du relachement
musculaire a une vitesse faible. L'objet est saisi avec une force de préhension
faible (10 N). Aucun réajustement automatique de la force de préhension n'a lieu.
Aprés I'ouverture, relacher a la vitesse maximale la traction exercée sur |'élément
de commande linéaire. La main se ferme a la vitesse la plus élevée et commence a
saisir un objet avec une force de préhension de 10 N. Si les capteurs détectent
une modification de la position de I'objet, un réajustement automatique a lieu en
fonction des besoins jusqu'a la force de préhension maximale (130 N).

Ouverture

Fermeture

néaire
Vitesse :

En fonction de la vitesse et de la force de la
traction exercée sur I'élément de commande li-

Proportionnelle de 15 mm/s a 300 mm/s

En fonction de la vitesse du relachement de la
traction exercée sur |'élément de commande li-
néaire

Vitesse :

Proportionnelle de 15 mm/s a 300 mm/s

Force de préhension initiale

Réajustement automatique
de la force de préhension

Fonction FlexiGrip

10N A une vitesse de fermeture A une vitesse de fermeture
faible a modérée : aucun faible a modérée : active a par-
tirde 15 N
10N A une vitesse de fermeture mo- | A une vitesse de fermeture mo-

dérée a élevée : jusqu'a 130 N
max.

dérée a élevée : active a partir
de la force de préhension
maximale

2.1.4.5 Programme 5 : VarioDual

Commande a 2 électrodes

Dans ce programme, I'intensité et la rapidité de la contraction musculaire déterminent la vitesse
d'ouverture. La vitesse de fermeture jusqu'a obtention de la force de préhension minimale de
10 N environ dépend de la vitesse du relachement du muscle. Le signal myoélectrique transmis
en méme temps ou ensuite par la deuxieme électrode détermine la force de préhension. La fonc-
tion FlexiGrip est activée en fonction de la force de préhension initiale, avec une valeur légére-
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ment au-dessus de la force de préhension maximale possible pour le réajustement. A la fin de la
sollicitation, la SensorHand Speed applique de nouveau la force de préhension précédente.

Electrode 1

Ouverture :
Fermeture :

Arrét :

Electrode 2

Préhen-
sion :

Exemple 1:

Exemple 2:

Proportionnelle. La vitesse et I'intensité de la contraction musculaire déterminent
la vitesse d’ouverture.

Proportionnelle. La vitesse et I'intensité de la contraction musculaire déterminent
la vitesse de fermeture. La force de préhension est de 10 N environ.

Le relachement trés lent du muscle transmis par I'électrode permet de garder la
main ouverte.

L'intensité du signal myoélectrique sur la deuxiéme électrode détermine
I'augmentation de la force de préhension. La force de préhension maximale est de
100 N environ.

Aprés I'ouverture, relacher le muscle a n'importe quelle vitesse. La fermeture
s'effectue proportionnellement a la vitesse du relachement musculaire. L'objet est
saisi avec une force de préhension minimale (10 N). La fonction FlexiGrip est ac-
tive & partir de 20 N. A la fin de la sollicitation, la SensorHand Speed applique de
nouveau la force de préhension minimale.

Aprés la préhension comme décrit dans I'exemple 1, I'objet doit étre de nouveau
saisi avec une force de préhension plus élevée. Pour cela, générer un signal myo-
électrique sur la deuxieme électrode. Une force de préhension comprise entre

10 N et 100 N peut étre générée proportionnellement. En cas de modification de
la position de I'objet saisi, la force de préhension peut étre augmentée de 1,5 fois
la force de préhension prédéfinie. FlexiGrip est activée avec une valeur correspon-
dant a 2 fois la force de préhension prédéfinie, jusqu’a 130 N maximum. A la fin
de la sollicitation, la SensorHand Speed applique de nouveau la force de préhen-
sion initiale.

Ouverture

Fermeture

En fonction de la vitesse et de I'intensité de la
contraction musculaire sur la 1ére électrode.
Vitesse :

Proportionnelle de 15 mm/s a 300 mm/s

En fonction de la vitesse et de I'intensité du re-
lachement musculaire sur la 1ére I'électrode.
Vitesse :

Proportionnelle de 15 mm/s a 300 mm/s
Augmentation de la force de préhension : la
force de préhension dépend de I'intensité du
signal myoélectrique transmise par la 2éme
électrode. Force de préhension : proportion-
nelle 10 N a 100 N

Force de préhension initiale

Réajustement automatique
de la force de préhension

Fonction FlexiGrip

10N
Proportionnelle : 10 N a 100 N
sion

Fermeture : aucun réajuste-
ment de la force de préhen-

Augmentation de la force de
préhension : proportionnelle,
jusqu’a 1,5 fois la force de
préhension initiale

Activation a partir de 20 N en
fonction de la force de préhen-
sion initiale, avec une valeur
|égérement au-dessus de la
force de préhension maximale
possible pour le réajustement.
Au min. a partir de 20 N

Au max. a partir de 130 N
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2.1.4.6 Programme 6 : DMC plus Sensorik désactivable

Commande a 2 électrodes

Cette commande correspond au programme 1, avec pour différence la désactivation possible et
provisoire des « capteurs SUVA » ainsi que de la fonction FlexiGrip.

Activer et désactiver les « capteurs SUVA » et la fonction FlexiGrip

Les « capteurs SUVA » peuvent étre désactivés pour saisir des objets trés souples et élastiques,
tels que des mousses trés molles ou une pincette. Pour cela, ouvrir la SensorHand Speed
jusqu'a la butée et la maintenir ouverte avec un signal myoélectrique d'une quelconque intensité.
Exercer simultanément une pression sur les « capteurs SUVA » (ill. 1), par exemple en appuyant
sur le bord d'une table. Un bref signal vibratoire confirme la désactivation. Pour activer les « cap-
teurs SUVA », répéter la méme procédure. Deux brefs signaux vibratoires confirment I'activation
des « capteurs SUVA ».

INFORMATION : lorsque les « capteurs SUVA » sont désactivés, la force de préhension ne peut
pas étre réajustée automatiquement et les objets saisis peuvent donc glisser du produit. Apres la
pose de I'accumulateur, des signaux vibratoires indiquent le mode actuel.

Signal vibratoire émis une fois : les capteurs sont désactivés.

Signal vibratoire émis deux fois : les capteurs sont activés.

2.2 MyoHand VariPlus Speed

MyoHand VariPlus Speed est une main prothétique a commande myoélectrique qui se distingue
par une vitesse de préhension particulierement élevée associée a un concept de commande inno-
vant et trés précis. Il existe différents programmes proportionnels et numériques de commande,
par exemple a 1 ou 2 électrodes, a élément de commande linéaire et a interrupteur. lls permettent
un ajustement individuel aux besoins du patient.

Le composant de préhension a recours au systéme Ottobock DMC (DMC = Dynamic Mode
Control). Ce systéme utilise deux systémes de mesure et de régulation indépendants pour parfai-
tement ajuster la vitesse et la force de préhension au signal myoélectrique. La commande propor-
tionnelle DMC permet de piloter la vitesse et la force de préhension proportionnellement a
I'intensité du signal myoélectrique. En cas de modification de I'intensité du signal myoélectrique,
la vitesse et la force de préhension s'adaptent automatiquement a I'évolution du signal myoélec-
trique.

2.2.1 Description des programmes

L’'orthoprothésiste peut régler 6 commandes différentes pour ce composant de préhension.

Apercu des variantes de commande

* Programme 1 : DMC plus (commande a deux électrodes)

*  Programme 2 : AutoControl - Lowlnput (commande a deux électrodes, a une électrode et un
interrupteur ou uniquement a un interrupteur)

*  Programme 3: VarioControl (commande a une électrode ou un élément de commande li-
néaire)

*  Programme 4 : VarioDual (commande a deux électrodes)

*  Programme 5 : DigitalControl (commande a deux électrodes, a une électrode et un interrup-
teur ou uniquement a un interrupteur)

* Programme 6 : Double Channel Control (commande a une électrode)

2.2.1.1 Programme 1 : DMC plus

Commande a 2 électrodes

L'intensité du signal d’électrode (résultant de la contraction musculaire) détermine I'intensité de
la vitesse de préhension ou de la force de préhension. Un signal d'électrode plus intense permet
si nécessaire de réajuster a tout moment la préhension jusqu’a la force de préhension maximale
(env. 100 N).

Ouverture :  Proportionnelle avec I'électrode d'ouverture.
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Fermeture :  Proportionnelle avec I'électrode de fermeture.

Exemple 1:  Lorsqu'un signal d’électrode est faible, la force de préhension la plus faible est
disponible pour saisir un objet.
Exemple 2:  Un signal d'électrode élevé permet de générer une force de préhension plus im-

portante. Le réajustement de la préhension initié par un signal d’électrode plus in-
tense permet d’augmenter la force de préhension jusqu’a la force de préhension
maximale de 100 N environ.

Ouverture Fermeture
Signal d'électrode continu Signal d'électrode continu

La force de préhension maximale empéche
['ouverture de la main provoquée par des si-
gnaux d’électrode involontaires.

Vitesse : proportionnelle Vitesse : proportionnelle

2.2.1.2 Programme 2 : AutoControl - Lowlnput

Commande a: 2 électrodes, 1 électrode et 1 interrupteur ou 1 interrupteur
La main se ferme a une vitesse constante, la force de préhension augmente proportionnellement
a la durée de la préhension.

Commande a 2 électrodes
Ouverture :  Proportionnelle avec I'électrode d'ouverture.

Fermeture : A une vitesse constante au moyen d'un signal myoélectrique d'une quelconque in-
tensité supérieure au seuil d’ouverture et transmis par I'électrode de fermeture.

Ouverture Fermeture
Signal d'électrode continu Signal d’électrode continu

La force de préhension maximale empéche
I'ouverture de la main provoquée par des si-
gnaux d’électrode involontaires.

Vitesse : proportionnelle Vitesse : constante

Commande a 1 électrode et 1 interrupteur

Quverture :  Proportionnelle avec I'électrode d'ouverture.
Fermeture : A une vitesse constante par activation de I'interrupteur MyoBock.

Ouverture Fermeture
Signal d'électrode continu Signal via I'interrupteur

La force de préhension maximale empéche
I'ouverture de la main provoquée par des si-
gnaux d’électrode involontaires.

Vitesse : proportionnelle Vitesse : constante

Commande a 1 interrupteur
Ce programme peut étre utilisé avec n'importe quel interrupteur MyoBock.

Ouverture : A une vitesse constante tant que le cété ouverture de I'interrupteur est actionné.
La main électrique reste ensuite ouverte.
Fermeture : A une vitesse constante par activation du c6té fermeture de I'interrupteur.

Ouverture Fermeture
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La main s'ouvre tant que le c6té ouverture de | La main se ferme tant que le c6té fermeture de
I'interrupteur est actionné. I'interrupteur est actionné.

Vitesse : constante Vitesse : constante

2.2.1.3 Programme 3 : VarioControl

Commande a: 1 électrode ou 1 élément de commande linéaire

Dans ce programme, I'intensité et la rapidité de la contraction musculaire déterminent la vitesse
d'ouverture. La vitesse de fermeture et la force de préhension dépendent du relachement de la
contraction musculaire.

Commande a 1 électrode

OQuverture :  Proportionnelle. La vitesse et I'intensité de la contraction musculaire déterminent
la vitesse d’ouverture.

Fermeture :  Proportionnelle. La vitesse et I'intensité de la contraction musculaire déterminent
la vitesse de fermeture.

Arrét : Le relachement trés lent du muscle transmis par I'électrode permet de garder la
main ouverte.

Exemple 1:  Aprés I'ouverture, relacher le muscle a une faible vitesse. La fermeture s’effectue

proportionnellement a la chute du signal de I'électrode. L'objet est saisi avec une
force de préhension faible.

Exemple 2:  Aprés I'ouverture, relacher le muscle a la vitesse la plus rapide. La main se ferme
a la vitesse la plus élevée et commence a saisir un objet avec la force de préhen-
sion maximale (env. 100 N).

Ouverture Fermeture

Signal d'électrode croissant Signal d’électrode décroissant

Force de préhension : proportionnelle a la
chute du signal d'électrode.

La force de préhension maximale empéche
I"'ouverture de la main provoquée par des si-
gnaux d’électrode involontaires.

Vitesse : proportionnelle Vitesse : proportionnelle

Commande a 1 élément de commande linéaire

Ouverture :  Proportionnelle. La vitesse et I'intensité de la traction exercée sur I'élément de
commande linéaire déterminent la vitesse d'ouverture.

Fermeture :  Proportionnelle. La vitesse et I'intensité du relachement de la traction exercée sur
I"élément de commande linéaire déterminent la vitesse de fermeture.

Arrét : Le relachement trés lent de la traction exercée sur I'élément de commande linéaire
permet de maintenir la main ouverte.

Exemple 1:  Aprés I'ouverture, relacher lentement la traction exercée sur I'élément de com-
mande linéaire. L'objet est saisi avec une force de préhension faible.

Exemple 2:  Aprés I'ouverture, relacher a la vitesse maximale la traction exercée sur I'élément

de commande linéaire. La main se ferme a la vitesse la plus élevée et commence a
saisir un objet avec la force de préhension maximale (env. 100 N).

Ouverture Fermeture
Signal d'électrode croissant Signal d'électrode décroissant

Force de préhension : proportionnelle a la
chute du signal d'électrode.
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La force de préhension maximale empéche
I'ouverture de la main provoquée par des si-
gnaux d’électrode involontaires.

Vitesse : proportionnelle Vitesse : proportionnelle

2.2.1.4 Programme 4 : VarioDual

Commande a: 2 électrodes

Dans ce programme, l'intensité et la rapidité de la contraction musculaire déterminent la vitesse
d’ouverture. La vitesse de fermeture dépend de la vitesse du relachement du muscle. Le signal
myoélectrique transmis en méme temps ou ensuite par la deuxieme électrode détermine la force
de préhension.

Electrode 1:

OQuverture :  Proportionnelle. La vitesse et I'intensité de la contraction musculaire déterminent
la vitesse d'ouverture.

Fermeture :  Proportionnelle. La vitesse et I'intensité de la contraction musculaire déterminent
la vitesse de fermeture.

Arrét : Le relachement treés lent du muscle transmis par I'électrode permet de garder la
main ouverte.

Electrode 2 :

Préhen- L'intensité du signal myoélectrique sur la deuxiéme électrode détermine

sion : I'augmentation de la force de préhension.

Exemple 1:  Aprés I'ouverture, relacher le muscle a n'importe quelle vitesse. La fermeture

s'effectue proportionnellement a la vitesse du relachement musculaire. L'objet est
saisi avec la force de préhension minimale.

Exemple 2:  Aprés la préhension comme décrit dans I'exemple 1, |'objet doit étre de nouveau
saisi avec une force de préhension plus élevée. Pour cela, le patient génére un si-
gnal sur la deuxieme électrode. Une force de préhension de 100 N peut étre géné-
rée proportionnellement.

Ouverture Fermeture
Signal d'électrode croissant généré par une Signal d’électrode décroissant généré par un
contraction musculaire sur la lere électrode relachement musculaire sur la 1éere électrode

Force de préhension : proportionnelle a
I'intensité du signal sur la 2éme électrode.

Un réajustement de la préhension avec la force
de préhension maximale transmise sur la 2éme
électrode empéche I'ouverture de la main pro-
voquée par des signaux d'électrode involon-
taires.

Vitesse : proportionnelle Vitesse : proportionnelle

2.2.1.5 Programme 5 : DigitalControl

Commande a: 2 électrodes, 1 électrode et 1 interrupteur ou 1 interrupteur
La main se ferme a une vitesse constante, la force de préhension augmente proportionnellement
a la durée de la préhension.

Commande a 2 électrodes

Ouverture : ~ Numérique. Avec |'électrode d’ouverture. La main s'ouvre a une vitesse constante.
Fermeture :  Numérique. Avec I'électrode de fermeture. La main se ferme a une vitesse
constante.
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Ouverture Fermeture

Signal d'électrode continu Signal d’électrode continu
Force de préhension : dépend de la durée du
signal

Vitesse : constante Vitesse : constante

Commande a 1 électrode et 1 interrupteur

Ouverture :  Signal d'électrode transmis par I'électrode d'ouverture.

Fermeture :  Signal via I'interrupteur. La main se ferme a une vitesse constante.

Ouverture Fermeture

Signal d'électrode continu Signal via I'interrupteur
Force de préhension : dépend de la durée du
signal

Vitesse : constante Vitesse : constante

Commande a 1 interrupteur
Ce programme peut étre utilisé avec n'importe quel interrupteur MyoBock.

Ouverture : A une vitesse constante tant que le cété ouverture de l'interrupteur est actionné.
La main électrique reste ensuite ouverte.
Fermeture : A une vitesse constante tant que le coté fermeture de I'interrupteur est actionné.
Ouverture Fermeture
Signal via I'interrupteur Signal via I'interrupteur
Force de préhension : dépend de la durée du
signal
Vitesse : constante Vitesse : constante

2.2.1.6 Programme 6 : Double Channel Control

Commande a: 1 électrode

Dans ce programme, la main s'ouvre au moyen d'un signal rapide et fort. Elle se ferme au moyen
d'un signal lent et faible.

Ouverture Fermeture

Signal d'électrode rapide et fort Signal d’électrode lent et faible
Force de préhension : dépend de la durée du
signal

Vitesse : constante Vitesse : constante

3 Utilisation conforme

3.1 Usage prévu
Le produit est exclusivement destiné a I'appareillage exoprothétique des membres supérieurs.

3.2 Conditions d’utilisation

Le produit est exclusivement prévu pour |'appareillage d'un seul utilisateur. Le fabricant interdit
toute utilisation du produit sur une tierce personne.

Le produit a été congu pour des activités de la vie quotidienne et ne doit pas étre utilisé pour des
activités inhabituelles. Ces activités inhabituelles concernent notamment les sports présentant
une charge excessive du poignet et/ou une charge due a des chocs (appui facial, VTT, descente
VTT...) ou les sports extrémes (escalade libre, parapente, etc.). En outre, il n'est pas conseillé
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d'utiliser le produit pour conduire des véhicules automobiles, manipuler des appareils lourds (p.
ex. des machines de chantier), manipuler des machines industrielles et des appareils profession-
nels a moteur.

Pour obtenir des informations sur les conditions d’environnement autorisées, consultez les carac-
téristiques techniques (consulter la page 69).

3.3 Indications

* Niveau d’amputation transradial, transhuméral et désarticulation de I'épaule

* En cas d’amputation unilatérale ou bilatérale

* Dysmélie de I'avant-bras ou du bras

e L'utilisateur doit étre en mesure de comprendre et d'appliquer les consignes d'utilisation et
de sécurité.

* L'utilisateur doit présenter les aptitudes physiques et mentales nécessaires a la perception
des signaux optiques/acoustiques et/ou des vibrations mécaniques

3.4 Contre-indications
* Toutes les conditions qui sont contraires aux indications figurant aux chapitres « Sécurité » et
« Utilisation conforme » ou vont au-dela.

3.5 Qualification
Seuls des orthoprothésistes formés par Ottobock a cet effet sont autorisés a appareiller un pa-
tient avec le produit.

4 Sécurité

4.1 Signification des symboles de mise en garde

/A AVERTISSEMENT| Mise en garde contre les éventuels risques d'accidents et de blessures

graves.
/A PRUDENCE Mise en garde contre les éventuels risques d'accidents et de blessures.
[Avis || Mise en garde contre les éventuels dommages techniques.

4.2 Structure des consignes de sécurité

|A AVERTISSEMENT

Le titre désigne la source et/ou le type de risque

L’introduction décrit les conséquences du non-respect de la consigne de sécurité. S'il s’agit de
plusieurs conséquences, ces derniéres sont désignées comme suit :

> par ex. : conséquence 1 sile risque n'a pas été pris en compte

> par ex. : conséquence 2 si le risque n'a pas été pris en compte

» Ce symbole désigne les activités/actions a observer/appliquer afin d'écarter le risque.

4.3 Consignes générales de sécurité

| A AVERTISSEMENT

Non-respect des consignes de sécurité
Dommages corporels/matériels dus a I'utilisation du produit dans certaines situations.
» Respectez les consignes de sécurité et mesures mentionnées dans ce document.

|A AVERTISSEMENT

Utilisation de la prothése lors de la conduite d’un véhicule
Accident occasionné par un comportement inattendu de la prothése.
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» |l n'est pas conseillé d'utiliser la prothése pour conduire des véhicules automobiles et mani-
puler des appareils lourds (par ex. des machines de chantier).

| A AVERTISSEMENT |

Utilisation de la prothése pour manipuler des machines

Blessure occasionnée par un comportement inattendu de la prothese.

» |l n'est pas conseillé d'utiliser la prothése pour manipuler des machines industrielles et des
outils de travail motorisés.

|A AVERTISSEMENT

Utilisation de la prothése a proximité de systémes actifs implantés

Perturbation des systémes actifs pouvant étre implantés (p. ex. stimulateur cardiaque, défibrilla-

teur, etc.) provoquée par le rayonnement électromagnétique généré par la prothese.

» Lors de I'utilisation de la prothése a proximité directe de systémes actifs pouvant étre im-
plantés, veillez & ce que les distances minimales imposées par le fabricant de I'implant
soient respectées.

» Respectez impérativement les conditions d'utilisation et les consignes de sécurité stipulées
par le fabricant de I'implant.

|A AVERTISSEMENT

Contact cutané avec des fuites de lubrifiants suite a des dysfonctionnements du sys-
teme mécanique

Lésion par irritation cutanée.

» Evitez tout contact de la bouche, du nez et des yeux avec des lubrifiants qui s’échappent.

» Le produit doit étre vérifié par un SAV Ottobock agréé.

Pénétration de salissures et d’humidité dans le produit
Blessure occasionnée par un comportement inattendu du produit ou un dysfonctionnement.
» Veillez a ce qu'aucune particule solide ni aucun liquide ne pénétrent dans le produit.

/\ PRUDENCE

Manipulations du produit effectuées de maniére autonome

Blessure occasionnée par un dysfonctionnement et des actions inattendues de la prothése en

résultant.

» Aucune manipulation autre que les opérations décrites dans les présentes instructions
d'utilisation ne doit étre effectuée sur le produit.

» Seul le personnel spécialisé agréé par Ottobock est autorisé a ouvrir et a réparer le produit
ou a remettre en état des composants endommagés.

4.4 Remarques relatives a I’alimentation électrique / a la charge de I’accumulateur

| A AVERTISSEMENT

Utilisation d’un bloc d’alimentation, d’un adaptateur de prise ou d’un chargeur endom-

magés

Décharge électrique due au contact de piéces nues sous tension.

» N'ouvrez pas le bloc d'alimentation ni I'adaptateur de prise ou le chargeur.

» Ne soumettez pas le bloc d'alimentation, I'adaptateur de prise ou le chargeur a des sollicita-
tions extrémes.
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» Remplacez immédiatement les blocs d'alimentation, les adaptateurs de prise ou les char-
geurs endommagés.

|A AVERTISSEMENT

Charge de la prothése pendant le port
Décharge électrique due a un bloc d’'alimentation ou un chargeur défectueux.
» Pour des raisons de sécurité, retirez votre prothése avant de la charger.

Utilisation de la prothése avec un accumulateur trop faiblement chargé

Blessure occasionnée par un comportement inattendu de la prothése

» Avant chaque utilisation, vérifiez I'état de charge actuel et rechargez la prothese si néces-
saire.

» Veuillez noter qu'une température ambiante basse ou un vieillissement de I'accumulateur
sont susceptibles d'écourter la durée de service de la prothése.

» Veuillez noter que les actions/réactions du composant de préhension sont plus lentes en cas
de trés faible tension de I'accumulateur.

» Seules quelques prises ou actions peuvent étre exécutées avec le composant de préhension
si la tension de I'accumulateur est faible.

» Une faible amplitude d'ouverture peut indiquer la faible tension de I'accumulateur.

4.5 Remarques relatives au séjour dans des endroits particuliers

/\ PRUDENCE

Distance trop faible par rapport a des appareils de communication HF (par ex. télé-

phones portables, appareils Bluetooth, appareils WLAN)

Blessure occasionnée par un comportement inattendu du produit suite a une anomalie de la

communication interne des données.

» |l est donc recommandé de respecter une distance minimum de 30 cm par rapport aux ap-
pareils de communication HF.

/\ PRUDENCE

Utilisation du produit a une distance trés faible par rapport a d’autres appareils électro-

niques

Blessure occasionnée par un comportement inattendu du produit suite a une anomalie de la

communication interne des données.

» Lors du fonctionnement, ne placez pas le produit a proximité directe d'autres appareils élec-
troniques.

» N'empilez pas le produit sur d'autres dispositifs électroniques au cours de son fonctionne-
ment.

» Si une utilisation simultanée est inévitable, surveillez le produit et vérifiez la conformité
d'utilisation dans cette configuration d’utilisation.

/\ PRUDENCE

Séjour a proximité de fortes sources d’interférences magnétiques et électriques (par ex.
systémes antivol, détecteurs de métaux)

Blessure occasionnée par un comportement inattendu du produit suite a une anomalie de la
communication interne des données.
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» Evitez de séjourner a proximité de systémes antivol visibles ou cachés dans la zone d’entrée
et de sortie des magasins, de détecteurs de métaux/scanners corporels (par ex. dans les aé-
roports) ou d'autres sources d'interférences magnétiques et électriques importantes (par ex.
lignes a haute tension, émetteurs, postes de transformation, scanners, appareils IRM...).
Lorsque vous franchissez des systémes antivol, des scanners corporels, des détecteurs de
métaux, soyez attentif au produit dont le comportement peut étre inattendu.

v

/\ PRUDENCE

Séjour dans des endroits ou la température n’est pas comprise dans la plage de tempé-

ratures autorisée

Blessure due a une erreur de commande ou a un dysfonctionnement du systeme prothétique.

» Evitez de séjourner dans des endroits ol la température n'est pas comprise dans la plage
de températures autorisée (consulter la page 69).

4.6 Consignes relatives a l'utilisation

/\ PRUDENCE

Sollicitation mécanique du produit

Blessure due a une erreur de commande ou a un dysfonctionnement du produit.

» Protégez le produit contre les vibrations mécaniques et les chocs.

» Avant chaque utilisation, vérifiez que le produit ne présente aucun dommage visible.

/\ PRUDENCE

Manipulation non conforme

Blessure due a une mauvaise utilisation ou a un dysfonctionnement du produit.

» Demandez a votre orthoprothésiste qu'il vous explique comment manipuler correctement le
produit.

/\ PRUDENCE
Entretien non conforme du produit

> Blessures dues a une erreur de commande/un dysfonctionnement du produit ou a
I'endommagement des composants mécaniques.

> Détérioration ou rupture consécutive a la fragilisation des plastiques en raison de I'utilisation
de solvants, comme de I'acétone, de I'essence ou d’'autres substances similaires.

» Nettoyer le produit en respectant strictement les consignes du chapitre « Nettoyage et entre-
tien » (consulter la page 68).

» Ne pas nettoyer le produit sous I'eau courante.

» En cas d'utilisation d'un gant, priére de respecter aussi la notice d'utilisation du gant.

/\ PRUDENCE

Préhension d’objets avec des forces de préhension non adaptées

Blessure occasionnée par un comportement inattendu du produit.

» Notez que la force de préhension doit étre contrélée manuellement en fonction de la nature
de I'objet saisi (mou/dur).

/\ PRUDENCE

Surcharge due a des activités inhabituelles
Blessure occasionnée par un comportement inattendu du produit a la suite d’un dysfonctionne-
ment.
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» Le produit a été congu pour des activités de la vie quotidienne et ne doit pas étre utilisé pour
des activités inhabituelles. Ces activités inhabituelles concernent notamment les sports pré-
sentant une charge excessive du poignet et/ou une charge due a des chocs (appui facial,
VTT, descente VTT...) ou les sports extrémes (escalade libre, parapente, etc.).

» Une manipulation soigneuse du produit et de ses composants permet non seulement de
prolonger leur durée de vie, mais sert avant tout a assurer la sécurité personnelle du pa-
tient !

» En cas de sollicitations extrémes du produit et de ses composants (par exemple en cas de
chute ou autre cas similaire), le produit doit étre immédiatement contrélé afin d'évaluer les
dégats subis. Le cas échéant, envoyez le produit a un SAV Ottobock agréé.

/\ PRUDENCE

Risque de pincement entre les pointes des doigts

Blessure due a un pincement de parties du corps.

» Lors de I'utilisation du produit, veiller a ce qu'aucune partie du corps ne se trouve entre les
pointes des doigts.

» Lors de la fermeture de la main, veiller a ce qu'aucune partie du corps ne se trouve entre les
pointes des doigts.

» Nettoyer le produit une fois éteint.

Distance trop faible par rapport a des sources de forte chaleur

Inflammation du produit.

» N'exposez pas le produit a des sources de forte chaleur (feu, plaque de cuisson, canon a
chaleur, radiateur, etc.).

» Ne vous servez pas du produit pour saisir et tenir des objets incandescents.

/\ PRUDENCE

Déverrouillage involontaire du composant de préhension

Blessure due au déverrouillage du composant de préhension de I'avant-bras (lors du port
d’objets par exemple).

» Veillez a correctement raccorder la main avec I'emboiture ou les composants.

/\ PRUDENCE

Contact insuffisant des électrodes avec la peau

Blessure occasionnée par un comportement inattendu du produit suite a une commande incon-

trélée du composant prothétique.

» Veillez a ce que les surfaces de contact des électrodes reposent, si possible, dans leur inté-
gralité sur une peau saine.

» Lorsque vous portez des charges lourdes, veillez a ce que le contact des électrodes avec la
peau soit toujours garanti.

» Si le produit ne peut pas étre correctement contr6lé au moyen des signaux musculaires,
éteignez la prothése compléte et consultez un orthoprothésiste.

Utilisation de la prothése avec des objets pointus ou coupants (par ex. couteau dans la
cuisine)
Blessures dues a des mouvements non intentionnels.
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» Lorsque vous manipulez des objets pointus ou coupants, utilisez la prothése avec la plus
grande prudence.

5 Contenu de la livraison

* 1 SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8*, 8E43=8*

ou

* 1 MyoHand VariPlus Speed 8E38=9*, 8E39=9*, 8E41=9*
e 1xinstructions d'utilisation (utilisateur)

6 Utilisation

6.1 Mise en marche et arrét du composant de préhension

L'interrupteur MARCHE/ARRET se trouve directement sous le capotage.

Une simple pression exercée sur le gant prothétique permet d'actionner ['interrupteur
MARCHE/ARRET.

Zone Fonction
Dos de la main MARCHE (voir ill. 1)
Pouce ARRET (voir ill. 2)

6.2 Fermeture de poignet

La fermeture de poignet permet de passer facilement et rapidement du produit a la pince élec-

trique et vice-versa.

Un produit équipé d'une fermeture de poignet offre les possibilités suivantes :

* Amener le composant de préhension dans la position de préhension la plus favorable en le
tournant (pronation et supination passives).

* Séparer en douceur le composant de préhension de I'emboiture pour le remplacer par une
pince électrique.
Pour ce faire, tourner le composant de préhension autour de son axe (360°), vers la gauche
ou la droite, jusqu’a sentir une légere résistance. Le composant de préhension peut étre reti-
ré lorsque la résistance est surmontée. (voir ill. 4)

Enclenchement de la fermeture de poignet

1) Insérer la fermeture de poignet de la prothése dans la bague a couler et bien I'enfoncer.

2) Tourner légerement la prothése vers la gauche ou la droite.

3) Une pression exercée permet de déclencher le mécanisme d’enclenchement et d’emboiter
fermement la main dans la bague a couler.
INFORMATION: Suite a I’enclenchement, vérifier que la prothése ou la pince est cor-
rectement fixée.

6.3 Charger I’laccumulateur

Respectez les points suivants lors de la charge de I'accumulateur :

* La capacité de I'accumulateur complétement chargé suffit a couvrir les besoins quotidiens.
* |l est recommandé de recharger le produit pendant la nuit pour une utilisation quotidienne.

* Avant la premiére utilisation, I'accumulateur devrait étre chargé pendant au moins 3 heures.

6.3.1 Chargeur 757L20 et EnergyPack 757B2*

AVIs |

Décharge compleéte de I’accumulateur

Endommagement irréparable du produit et donc perte fonctionnelle en cas de chargement irré-
gulier ou incomplet de I'accumulateur.

» En cas de stockage prolongé, chargez complétement I'accumulateur tous les 4 a 6 mois.
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1)

2)
3)

4)

5)

Branchez la station de charge et le bloc d'alimentation a la prise de courant.

— La DEL verte du bloc d’alimentation et la DEL verte au milieu de la série de

DEL s’allument.
Posez un ou deux accumulateurs dans la station de charge.
La DEL verte du compartiment de charge correspondant s’allume @ et le pro-
cessus de charge commence.
Des que I'accumulateur est entierement chargé, la DEL verte du compartiment
de charge correspondant :@: clignote.
Une fois la charge terminée, retirez I'accumulateur.

6.3.1.1 Affichage de I’état de charge actuel
Lorsque vous posez/enclenchez I'accumulateur dans la prothése, I'affichage de la capacité est
activé pendant quelques secondes sur I'accumulateur.

Affichage |Evénement

DEL

o Etat de charge supérieur 2 50 % (clignotement vert)

@ctO Etat de charge inférieur 2 50 % (clignotement tour & tour vert et orange)
@ Etat de charge inférieur 2 5 % (clignotement orange)

6.3.1.2 Dépannage

lateur posé

~ -
—.~
7\

Compartiment | DEL du Evénement
de charge comparti-
ment de
charge
vide ® ou O ou |Le chargeur est défectueux
° Le chargeur et le bloc d’alimentation doivent étre vérifiés par
vide ou accumu- W un SAV Ottobock agréé.

Accumulateur po-
sé

Charge de I’accumulateur en cours

-
~

7
7\

L’accumulateur est entiérement chargé

La température de Paccumulateur est trop élevée
Retirer et laisser refroidir I'accumulateur

@ O

L’accumulateur posé est défectueux
L'accumulateur doit étre vérifié par un SAV Ottobock agréé.
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6.3.2 Chargeur 757L35 et accumulateur 757B35="
6.3.2.1 Connecter le chargeur au produit

1) Branchez le connecteur de charge a la prise chargeur de
I'emboiture de la prothése.
— Des signaux confirment que le chargeur et la prothése sont cor-
rectement raccordés. (Signaux d'état).
2) Le processus de charge commence.
— La prothése est automatiquement désactivée.
3) Une fois la charge terminée, coupez la connexion avec la prothése.

N —

6.3.2.2 Coupure de sécurité

La coupure de sécurité de la prothese permet de protéger I'accumulateur et se déclenche dans
les cas suivants :

* Températures trop élevées ou trop basses

* Sous-tensions et surtensions

* Court-circuit

Aprés un court-circuit, vous devez poser et a nouveau retirer le connecteur de charge de la prise
chargeur afin d’activer le systéme électronique.

6.3.2.3 Affichage de I’état de charge actuel

Vous pouvez a tout moment consulter I'état de charge.

1) Lorsque la prothese est activée, appuyez sur la touche de la prise chargeur pendant moins
d'une seconde.

2) L'affichage DEL sur la prise chargeur indique I'état de charge actuel.

Prise char- |Evénement

geur

[ ] Accumulateur complétement chargé (clignote en vert)
) Accumulateur chargé a 50 % (clignote en jaune)

() Accumulateur vide (clignote en orange)

6.3.2.4 Sighaux sonores

Signal sonore Affichages supplé- | Evénement

mentaires

1xlong - * Désactiver la prothese via la prise chargeur

e La charge commence (connecteur de charge
branché a la prise chargeur)

e La charge se termine (connecteur de charge
débranché de la prise chargeur)

2 x court La DEL de la prise Activer la prothése
chargeur s'allume
brievement
3 x court - Tension de I'accumulateur trop faible, la pro-

thése se désactive automatiquement

7 Entreposage
Veiller a ranger le systéeme de main électrique en position ouverte lorsque celle-ci n’est pas utili-
sée afin de protéger les capteurs et la partie mécanique.
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8 Nettoyage et entretien

1) En cas de salissures, nettoyez le produit avec un chiffon humide ainsi qu'avec du savon doux
(par ex. Ottobock Derma Clean 4563H10=1-N).
Veillez a ce qu'aucun liquide ne péneétre dans le/les composant(s) du systeme.

2) Essuyez le produit a I'aide d'un chiffon ne formant pas de peluches et laissez sécher entiére-
ment a |'air.

| INFORMATION |

Evitez d’exposer le produit sans gant prothétique aux rayonnements directs du soleil ou aux ul-
traviolets (solarium) pendant une période prolongée.

Priére de consulter les informations jointes au gant pour connaitre les consignes d’entretien du
gant prothétique. De plus amples informations sont disponibles auprés de votre orthoprothésiste.

9 Maintenance

Il est recommandé d’effectuer une maintenance réguliére (révision d’'entretien) tous les 24 mois
afin de prévenir toute blessure et de préserver la qualité du produit.

D'une maniére générale, il est impératif de respecter les intervalles de maintenance pour tous les
produits au cours de la période de garantie pour continuer a bénéficier pleinement de la garantie.
Suite a la maintenance, des prestations SAV supplémentaires, par exemple une réparation,
peuvent étre nécessaires. Ces prestations SAV supplémentaires peuvent étre effectuées gratuite-
ment en fonction de I'étendue et de la validité de la garantie ou a titre payant sur devis préalable.

10 Informations légales

10.1 Responsabilité

Le fabricant est responsable si le produit est utilisé conformément aux descriptions et instructions
de ce document. Le fabricant décline toute responsabilité pour les dommages découlant d'un
non-respect de ce document, notamment d'une utilisation non conforme ou d’une modification
non autorisée du produit.

10.2 Marque

Toutes les dénominations employées dans le présent document sont soumises sans restrictions
aux dispositions du droit des marques de fabrique en vigueur et aux droits du propriétaire concer-
né.

Toutes les marques, tous les noms commerciaux ou noms de sociétés cités ici peuvent constituer
des marques déposées et sont soumis aux droits du propriétaire concerné.

L'absence d'un marquage explicite des marques citées dans ce document ne permet pas de
conclure gu'une dénomination n'est pas soumise aux droits d'un tiers.

10.3 Conformité CE

Le soussigné, Otto Bock Healthcare Products GmbH, déclare que le présent produit est
conforme aux prescriptions européennes applicables aux dispositifs médicaux.

Le produit est conforme aux exigences applicables de la directive 2011/65/UE relative a la limita-
tion de I'utilisation de certaines substances dangereuses dans les équipements électriques et
électroniques (« RoHS »).

Le texte complet des directives et des exigences est disponible a I'adresse Internet suivante :
http://www.ottobock.com/conformity
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11 Caractéristiques techniques

Conditions d’environnement

Stockage (avec et sans emballage)

de +5 °C/+41 °F a +40 °C/+104 °F

Humidité relative de I'air de 85 % max., sans

condensation

Transport (avec et sans emballage)

de -20 °C/-4 °F a +60 °C/+140 °F

Humidité relative de I'air de 90 % max., sans

condensation

Utilisation de -5 °C/+23 °F a +45 °C/+113 °F
Humidité relative de I'air de 95 % max., sans
condensation
Référence 8E38=8*, 8E39=8*, 8E38=9*, 8E39=9",
8E43=8" 8E41=9*
Largeur d’ouverture 100 mm
Vitesse proportionnelle 15-300 mm/s
Force de préhension proportionnelle 0-100 N
Durée de vie 5 ans
Référence de Paccumulateur 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5
Plage de température pendant la charge [°C] +5 a4 +40
Capacité [mAh] 900t / 680 / 600 1150 3450
9501 8001
Durée de vie de I'accumulateur [années] 2
Comportement du produit pendant la charge Le produit ne fonctionne pas
Durée de service du produit avec accumulateur| env. env. env. env. env.
complétement chargé [cycles de préhension] 2500- | 2000- | 1000- | 4000 10000
3000 2500 (en 2000
fonction
de la ca-
pacité de
I'accum-
ulateur)
Temps de charge (pour un accumulateur entié- | env. 3,5 | env.3 env. 2,5 env. 3
rement vide) [heures]
Tension nominale [V] env. 7,4
Technologie de I'accumulateur Li-ion Li-Po Li-ion
Chargeurs autorisés 757L20 757L35

1 cf. étiquette sur I'accumulateur

12 Annexe

12.1 Symboles utilisés

I Fabricant
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Il est interdit d'éliminer ce produit en tous lieux avec les ordures ménageres non
triées. Une élimination non conforme aux dispositions en vigueur dans votre pays
peut avoir des effets néfastes sur I'environnement et la santé. Veuillez respecter
les consignes des autorités compétentes de votre pays concernant les procédures
de collecte et de retour des déchets.

|34

c € Déclaration de conformité conforme aux directives européennes applicables
@ Numéro de série (YYYY WW NNN)
YYYY - Année de fabrication

WW - Semaine de fabrication
NNN - Numéro continu

Dispositif médical

1 Introduzione Italiano

INFORMAZIONE

Data dell'ultimo aggiornamento: 2022-03-23

» Leggere attentamente il presente documento prima di utilizzare il prodotto e osservare le in-
dicazioni per la sicurezza.

» Farsi istruire dal personale tecnico sull'utilizzo sicuro del prodotto.

» In caso di domande sul prodotto o all'insorgere di problemi, rivolgersi al personale tecnico.

» Segnalare al fabbricante e alle autorita competenti del proprio paese qualsiasi incidente gra-
ve in connessione con il prodotto, in particolare ogni tipo di deterioramento delle condizioni
di salute.

» Conservare il presente documento.

Le mani del sistema mioelettrico "8E38=8*, 8E38=9*, 8E39=8*, 8E39=9*, 8E43=8* e 8E41=9""
sono denominate qui di seguito prodotto/dispositivo terminale.

Queste istruzioni per |'uso forniscono importanti informazioni sull'utilizzo, la regolazione e il tratta-
mento del prodotto.

Mettere in funzione il prodotto soltanto in base alle informazioni contenute nei documenti di ac-
compagnamento forniti.

2 Descrizione del prodotto

2.1 SensorHand Speed con sensori SUVA

2.1.1 Sistema di stabilizzazione della presa

Il sistema di stabilizzazione della presa di SensorHand Speed impedisce uno scivolamento
dell'oggetto afferrato aumentando la forza di presa automaticamente. Non appena |'oggetto viene
fissato, questo processo viene interrotto. Questo € consentito grazie a un sensore integrato in
SensorHand Speed.

Il prolungamento della presa e possibile soltanto fino al raggiungimento del valore massimo della
regolazione della forza di presa automatica ed & previsto per i programmi 1-4. Per la presa di ele-
menti in espanso morbidi o attrezzi € previsto il programma 6.

La regolazione automatica della forza di presa pud essere arrestata in qualsiasi momento con un
breve impulso "APRIRE".
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2.1.2 FlexiGrip

La funzione FlexiGrip consente di ruotare o fare scorrere un oggetto afferrato nella mano senza
allentare la presa tramite i segnali dell'elettrodo e senza dovere successivamente rieffettuare la
presa.

SensorHand Speed segue le modifiche della posizione dell'oggetto afferrato come farebbe una
mano naturale. La presa pertanto ha un effetto flessibile.

La funzione FlexiGrip pud essere arrestata in qualsiasi momento con un breve impulso "APRIRE".

2.1.3 Sbloccaggio/bloccaggio del polso (8E43=*)

La flessione ed estensione individuale del pol-
so ¢ bloccabile in 5 diverse posizioni (ciascuna
in incrementi di 20°).

1) Premere il pulsante di sblocco nella dire-
zione della freccia.

2) Tenendo premuto il pulsante di sblocco,
muovere il dispositivo terminale nella posi-
zione desiderata. Partendo dalla posizione
neutra, un arresto si verifica a 20° e 40° in
ogni direzione.

3) Rilasciando il pulsante di sblocco, il dispo-
sitivo terminale si blocca nella rispettiva po-
sizione.

2.1.4 Descrizione del programma

Con questo dispositivo terminale i tecnici ortopedici possono impostare 6 diverse varianti di co-

mando.

Panoramica delle varianti di comando

*  Programma 1: DMC plus Sensorik (comando con due elettrodi)

* Programma 2: AutoControl LowInput (comando con due elettrodi, con un elettrodo e un inter-
ruttore o con solo un interruttore)

* Programma 3: AutoControl (comando con un elettrodo, con un trasduttore lineare o con un
interruttore)

*  Programma 4: VarioControl (comando con un elettrodo o con un trasduttore lineare)

* Programma 5: VarioDual (comando con due elettrodi)

* Programma 6: DMC plus Sensorik disattivabile (comando con due elettrodi)

2.1.4.1 Programma 1: DMC plus Sensorik

Il programma 1 viene utilizzato piu frequentemente. Di seguito vengono descritte le caratteristiche

delle funzioni pit importanti.

* Tramite l'intensita della tensione muscolare viene comandata la velocita di apertura e chiusura
del prodotto. In questo modo il processo di presa € facile e risulta naturale.

* L'intensita della tensione muscolare determina la forza con cui viene trattenuto un oggetto nel
prodotto. In questo modo & possibile trattenere oggetti piccoli e fragili senza problemi.

Comando con 2 elettrodi

Questo comando corrisponde al comando DMC plus con "interruttore manuale virtuale" integrato
(Dynamic Mode Control), ma in piu possiede il sistema di stabilizzazione presa "sensori SUVA".
L'entita della velocita di presa o della forza di presa € determinata dall'entita del segnale dell'elet-
trodo (derivante dalla contrazione muscolare). Dopo una presa con forza massima, la soglia
d'attivazione viene portata ad un valore superiore in direzione "apertura" ("interruttore manuale
virtuale"). L'aumento del valore comporta una diminuzione del rischio di apertura della mano con
segnali muscolari involontari. In questo modo si ottiene una sicurezza di presa maggiore, ad es.
mentre si tiene in mano una posata.
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Apertura:
Chiusura:

Esempio 1:

proporzionale tramite |'elettrodo di apertura
proporzionale tramite I'elettrodo di chiusura

Con un segnale muscolare basso per afferrare un oggetto viene utilizzata la forza

di presa minore (10 N). Se il sensore riconosce una modifica della posizione,
all'occorrenza, viene automaticamente effettuata una regolazione fino a 1,5 volte la
forza di presa iniziale (15 N). FlexiGrip interviene a partire da 20 N. Nel caso in cui
venga a mancare il carico, SensorHand Speed riduce nuovamente la forza di pre-
sa tornando al valore precedente.

Esempio 2:

Con un segnale muscolare piu elevato si ottiene una forza di presa piu elevata e

con una modifica della posizione dell'oggetto afferrato, in base alla necessita, vie-
ne regolata fino alla forza di presa massima (130 N). Se il carico sulla mano supe-
ra i 130 N (forza di presa della mano e azione di forza esterna), interviene Flexi-

Grip. Nel caso in cui venga a mancare il carico, SensorHand Speed riduce nuova-
mente la forza di presa tornando al valore precedente.

Aprire

Chiudere

Segnale Myo tramite |'elettrodo

Velocita:

proporzionale da 15 mm/s a 300 mm/s

Velocita:

Segnale Myo tramite I'elettrodo

proporzionale da 15 mm/s a 300 mm/s

Forza di presa iniziale

Regolazione successiva au-
tomatica della forza di pre-
sa

Funzione FlexiGrip

proporzionale: da 0 N a 100 N

proporzionale: fino a max. 1,5
volte la forza di presa iniziale,
ad es. forza di presa iniziale
10 N regolazione successiva
della forza di presa fino a max.
15N

in base alla forza di presa ini-
ziale, subentra leggermente
sopra la regolazione successi-
va della massima forza di pre-
sa

min. da 20 N

max. da 130 N

Tramite un segnale muscolare piu forte, indipendentemente dalla regolazione automatica della
forza di presa, in caso di necessita & possibile portare al massimo la forza di presa (100 N) in
qualsiasi momento, se necessario.

2.1.4.2 Programma 2: AutoControl - Lowlnput

Comando con: 2 elettrodi, 1 elettrodo e 1 interruttore o 1 interruttore
La mano si chiude con la massima velocita e afferra un oggetto con la minima forza di presa
(10 N). Se il sensore riconosce una modifica della posizione, all'occorrenza, viene automatica-
mente effettuata una regolazione fino alla massima forza di presa (130 N). FlexiGrip interviene a
partire dalla massima forza di presa. Nel caso in cui venga a mancare il carico, SensorHand
Speed riduce nuovamente la forza di presa tornando al valore precedente.

Comando con 2 elettrodi

Apertura: proporzionale tramite |'elettrodo di apertura.

Chiusura: con la velocita massima tramite un breve segnale muscolare di intensita a piacere
oltre la soglia di attivazione sull'elettrodo di chiusura.

Aprire Chiudere
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Segnale Myo tramite |'elettrodo

Velocita:

proporzionale da 15 mm/s a 300 mm/s

Velocita:

Segnale Myo tramite I'elettrodo

costante 300 mm/s

Forza di presa iniziale

Regolazione successiva au-
tomatica della forza di pre-
sa

Funzione FlexiGrip

10N

fino a max. 130 N

interviene a partire dalla mas-
sima forza di presa

Comando con 1 elettrodo e 1 interruttore

Apertura: proporzionale tramite |'elettrodo di apertura.

Chiusura: con la massima velocita tramite breve azionamento dell'interruttore.

Aprire Chiudere

Segnale Myo tramite I'elettrodo Segnale tramite il lato CHIUDERE dell'interrut-
tore

Velocita: Velocita:

proporzionale da 15 mm/s a 300 mm/s

costante 300 mm/s

Forza di presa iniziale

Regolazione successiva au-
tomatica della forza di pre-
sa

Funzione FlexiGrip

10N

fino a max. 130 N

interviene a partire dalla mas-
sima forza di presa

Comando con 1 interruttore

Questo programma puo essere utilizzato unitamente con un interruttore MyoBock a piacere.

Apertura: con la massima velocita, finché viene azionato il lato APRIRE dell'interruttore. La
mano rimane aperta.
Chiusura: con la massima velocita tramite azionamento del contatto di chiusura dell'interrut-
tore.
Aprire Chiudere
La mano si apre finché viene azionato il lato Segnale tramite il lato CHIUDERE dell'interrut-
APRIRE dell'interruttore tore
Velocita:

Velocita:

proporzionale da 15 mm/s a 300 mm/s

costante 300 mm/s

Forza di presa iniziale

Regolazione successiva au-
tomatica della forza di pre-
sa

Funzione FlexiGrip

10N

fino a max. 130 N

interviene a partire dalla mas-
sima forza di presa

2.1.4.3 Programma 3: AutoControl

Comando con: 1 elettrodo o 1 trasduttore lineare o 1 interruttore

La mano si chiude con la massima velocita e afferra un oggetto con la minima forza di presa
(10 N). Se il sensore riconosce una modifica della posizione, all'occorrenza, viene automatica-
mente effettuata una regolazione graduale fino alla massima forza di presa necessaria (130 N). Se
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il carico sulla mano supera i 130 N (forza di presa della mano e azione di forza esterna), intervie-
ne FlexiGrip. Nel caso in cui venga a mancare il carico, SensorHand Speed riduce nuovamente
la forza di presa tornando al valore precedente.

Comando con 1 elettrodo

Apertura: con la velocita massima tramite un segnale muscolare rapido e protratto tramite
|'elettrodo.

Chiusura: con la massima velocita tramite rapido rilassamento del muscolo.

Arresto: tramite un rilassamento muscolare molto lento attraverso |'elettrodo, la mano rima-
ne aperta.

Esempio 1: Dopo I'apertura rilassare il muscolo molto lentamente. La posizione di apertura ri-

mane invariata.

Esempio 2:  Dopo l'apertura rilassare il muscolo il pit rapidamente possibile. La mano si chiu-
de automaticamente alla massima velocita e inizia ad afferrare |'oggetto con una
forza di presa di 10 N. Se il sensore riconosce una modifica della posizione,
all'occorrenza, viene automaticamente effettuata una regolazione fino alla massima
forza di presa (130 N).

Aprire Chiudere
Segnale Myo rapido, costante, tramite I'elettro- | Rilassamento muscolare molto lento attraverso
do. I'elettrodo:

la mano rimane aperta.
Velocita: Rilassamento muscolare rapido attraverso
costante 300 mm/s I'elettrodo:

la mano si chiude

Velocita:
costante 300 mm/s

Forza di presa iniziale Regolazione successiva au- | Funzione FlexiGrip
tomatica della forza di pre-
sa
10N fino a max. 130 N interviene a partire dalla mas-
sima forza di presa

Comando con 1 trasduttore lineare

Apertura: con la massima velocita tramite trazione rapida sul trasduttore lineare.

Chiusura: con la massima velocita tramite rilascio rapido della trazione sul trasduttore linea-
re.

Arresto: tramite rilascio molto lento della trazione sul trasduttore lineare la mano rimane
aperta.

Esempio 1: Dopo I'apertura rilasciare molto lentamente la trazione del trasduttore lineare. La

posizione di apertura rimane invariata.

Esempio 2:  Dopo l'apertura rilasciare alla massima velocita la trazione del trasduttore lineare.
La mano si chiude automaticamente alla massima velocita e inizia ad afferrare I'og-
getto con una forza di presa di 10 N. Se il sensore riconosce una modifica della
posizione, all'occorrenza, viene automaticamente effettuata una regolazione fino
alla massima forza di presa (130 N).

Aprire | Chiudere
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Trazione con velocita elevata sul trasduttore li- | Rilascio molto lento della trazione sul trasdutto-
neare. re lineare:
la mano rimane aperta
Velocita: Rilascio molto rapido della trazione sul trasdut-
costante 300 mm/s tore lineare:
la mano si chiude
Velocita:
costante 300 mm/s
Forza di presa iniziale Regolazione successiva au- | Funzione FlexiGrip
tomatica della forza di pre-
sa
10N fino a max. 130 N interviene a partire dalla mas-
sima forza di presa

Comando con 1 interruttore

Apertura: con la massima velocita, finché viene azionato |'interruttore.
Chiusura: dopo il rilascio dell'interruttore la mano si chiude automaticamente alla massima
velocita e inizia ad afferrare I'oggetto con 10 N.
Aprire Chiudere
Si apre finché 'interruttore viene azionato. Si chiude automaticamente non appena viene
Velocita: rilasciato |'interruttore.
costante 300 mm/s Velocita:
costante 300 mm/s

2.1.4.4 Programma 4: VarioControl

Comando con: 1 elettrodo o 1 trasduttore lineare

Tramite questo programma, la velocita di apertura viene determinata dall'intensita e dalla velocita
della tensione muscolare. La velocita di chiusura dipende dalla diminuzione della tensione mu-
scolare. FlexiGrip interviene a partire dalla massima forza di presa. Nel caso in cui venga a man-
care il carico, SensorHand Speed riduce nuovamente la forza di presa tornando al valore prece-

dente.

Comando con 1 elettrodo

Apertura:

Chiusura:

Arresto:

Esempio 1:

Esempio 2:

Proporzionale. La velocita di apertura € proporzionale alla velocita e all'intensita
della tensione muscolare.

Proporzionale. La velocita di chiusura viene determinata in base all'intensita e alla
velocita del rilassamento muscolare. In questo modo viene indicata anche |'entita
della massima forza di presa aggiunta.

tramite un rilassamento muscolare molto lento attraverso |'elettrodo, la mano rima-
ne aperta.

Dopo I'apertura rilassare il muscolo lentamente. La chiusura avviene, analogamen-
te alla durata del rilassamento muscolare, a velocita lenta. L'oggetto viene afferra-
to con forza ridotta (10 N). Non avviene alcuna regolazione automatica successiva
della forza di presa.

Dopo I'apertura rilassare il muscolo il pit rapidamente possibile. La mano si chiu-
de automaticamente alla massima velocita e inizia ad afferrare I'oggetto con una
forza di presa di 10 N. Se il sensore riconosce una modifica della posizione,
all'occorrenza, viene automaticamente effettuata una regolazione fino alla massima
forza di presa (130 N).
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Aprire

Chiudere

Tramite velocita e intensita della tensione mu- | Tramite velocita e intensita del rilassamento

scolare sull'elettrodo. muscolare sull'elettrodo.

Velocita: Velocita:

proporzionale da 15 mm/s a 300 mm/s proporzionale da 15 mm/s a 300 mm/s
Forza di presa iniziale Regolazione successiva au- | Funzione FlexiGrip

tomatica della forza di pre-
sa

10N Con velocita di chiusura da ri- |interviene da 20 N
dotta a media: nessuna

10N Con velocita di chiusura da interviene a partire dalla mas-
media a elevata: fino a max. sima forza di presa
130N

Comando con 1 trasduttore lineare

Apertura: Proporzionale. La velocita di apertura viene determinata dalla velocita e dall'inten-
sita della trazione sul trasduttore lineare.

Chiusura: Proporzionale. La velocita di chiusura viene determinata dalla velocita di rilascio
sulla trazione del trasduttore lineare. In questo modo viene indicata anche |'entita
della massima forza di presa aggiunta.

Arresto: Tramite rilascio molto lento della trazione sul trasduttore lineare la mano rimane
aperta.

Esempio 1: Dopo I'apertura rilasciare molto lentamente la trazione del trasduttore lineare. La
chiusura avviene, analogamente alla durata del rilassamento muscolare, a velocita
lenta. L'oggetto viene afferrato con forza ridotta (10 N). Non avviene alcuna rego-
lazione automatica successiva della forza di presa.

Esempio 2:  Dopo l'apertura rilasciare alla massima velocita la trazione del trasduttore lineare.
La mano si chiude alla massima velocita e inizia ad afferrare un oggetto con una
forza di presa di 10 N. Se il sensore riconosce una modifica della posizione,
all'occorrenza, viene automaticamente effettuata una regolazione fino alla massima
forza di presa (130 N).

Aprire Chiudere

Tramite velocita e intensita della trazione sul Tramite velocita di rilascio sul trasduttore linea-

trasduttore lineare re

Velocita: Velocita:

proporzionale da 15 mm/s a 300 mm/s proporzionale da 15 mm/s a 300 mm/s

Forza di presa iniziale Regolazione successiva au- | Funzione FlexiGrip

tomatica della forza di pre-
sa

10N Con velocita di chiusura da ri- | Con velocita di chiusura da ri-

dotta a media: nessuna dotta a media: interviene da
15N

10N Con velocita di chiusura da Con velocita di chiusura da

media a elevata: fino a max. media a elevata: interviene dal-
130 N la forza di presa massima
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2.1.4.5 Programma 5: VarioDual

Comando con 2 elettrodi

Tramite questo programma, la velocita di apertura viene determinata dall'intensita e dalla velocita
della tensione muscolare. La velocita durante la chiusura fino al raggiungimento della forza di pre-
sa minima di circa 10 N dipende dalla rapidita del rilassamento muscolare. La forza di presa vie-
ne determinata dal segnale muscolare successivo o contemporaneo sul secondo elettrodo. Flexi-
Grip si inserisce in base alla forza di presa iniziale, subentra leggermente sopra la regolazione
successiva della massima forza di presa. Nel caso in cui venga a mancare il carico, SensorHand
Speed riduce nuovamente la forza di presa tornando al valore precedente.

Elettrodo 1

Apertura: Proporzionale. La velocita di apertura € proporzionale alla velocita e all'intensita
della tensione muscolare.

Chiusura: Proporzionale. La velocita di chiusura viene determinata in base all'intensita e alla
velocita del rilassamento muscolare. La forza di presa & di circa 10 N.

Arresto: tramite un rilassamento muscolare molto lento attraverso I'elettrodo, la mano rima-
ne aperta.

Elettrodo 2

Presa: La generazione della forza di presa viene determinata tramite I'entita del segnale
muscolare sul secondo elettrodo. La forza di presa massima ¢ di circa 100 N.

Esempio 1:  Dopo |'apertura rilassare il muscolo con velocita a piacere. La chiusura avviene

proporzionalmente alla velocita del rilassamento muscolare. L'oggetto viene affer-
rato con la forza minima (10 N). FlexiGrip interviene a partire da 20 N. Nel caso in
cui venga a mancare il carico, SensorHand Speed torna nuovamente alla forza di
presa minima.

Esempio 2: Dopo avere afferrato I'oggetto come nell'esempio 1, questo deve essere afferrato
con una forza di presa maggiore. Generare un segnale muscolare sul secondo
elettrodo. In modo proporzionale, & possibile generare una forza di presa compre-
sa tra 10 N e 100 N. Se I'oggetto afferrato cambia posizione, la forza di presa vie-
ne aumentata di circa 1,5 volte il valore della forza di presa indicato in precedenza.
FlexiGrip si inserisce quando la forza di presa arriva a circa il doppio del valore in-
dicato in precedenza, fino a max. 130 N, nel caso in cui venga a mancare il carico,
SensorHand Speed afferra nuovamente con la forza di presa originaria.

Aprire Chiudere

Tramite velocita e intensita della tensione mu- | Tramite velocita e intensita del rilassamento
scolare sul 1° elettrodo muscolare sul 1° elettrodo

Velocita: Velocita:

proporzionale da 15 mm/s a 300 mm/s proporzionale da 15 mm/s a 300 mm/s

Generazione della forza di presa: la forza di
presa dipende dall'entita del segnale muscola-
re sul 2° elettrodo. Forza di presa: proporzio-
nale da 10 N a 100 N

Forza di presa iniziale Regolazione successiva au- | Funzione FlexiGrip
tomatica della forza di pre-
sa
10N Durante la chiusura: nessuna |da 20 N in base alla forza di
Proporzionale: da 10 N a regolazione successiva della presa iniziale, subentra legger-
100 N forza di presa mente sopra la regolazione
Durante la generazione di for- | successiva della massima for-
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za di presa: proporzionale fino |za di presa
a max. 1,5 volte la forza di pre- | min. da 20 N
sa iniziale max. da 130 N

2.1.4.6 Programma 6: DMC plus Sensorik disattivabile

Comando con 2 elettrodi

Questo comando corrisponde al programma 1, tuttavia i "sensori SUVA" e la funzione FlexiGrip
sono temporaneamente disattivabili.

Accensione e spegnimento dei "sensori SUVA" e della funzione FlexiGrip

Per afferrare oggetti molto morbidi e cedevoli, come ad esempio spugne molto morbide oppure
una pinzetta, & possibile disattivare i "sensori SUVA". Per fare questo aprire SensorHand Speed
fino all'arresto e mantenere il sistema aperto con un segnale muscolare dell'intensita desiderata.
Contemporaneamente esercitare una leggera pressione sui "sensori SUVA" (fig. 1), ad esempio
premendo sul bordo di un tavolo. Un breve segnale di vibrazione conferma lo spegnimento. Per
|'accensione dei "sensori SUVA" ripetere lo stesso procedimento. Due brevi segnali di vibrazione
confermano |'attivazione dei "sensori SUVA".

INFORMAZIONI: prestare attenzione affinché con i "sensori SUVA" spenti la forza di presa non
venga regolata successivamente in modo automatico e gli oggetti afferrati possano cosi scivolare.
Dopo avere inserito la batteria dei segnali di vibrazione la informeranno sulla modalita attuale.

Un singolo segnale di vibrazione: i sensori sono spenti

Due segnali di vibrazione: i sensori sono accesi

2.2 MyoHand VariPlus Speed

MyoHand VariPlus Speed & una mano protesica con comando mioelettrico caratterizzata da una
velocita di presa particolarmente elevata unita a un concetto di comando sensibile e innovativo.
Sono disponibili diversi programmi proporzionali e digitali per il comando, ad es. con 1 o 2 elet-
trodi, con trasduttore lineare o interruttore. Questi consentono un adattamento individuale alle
esigenze del rispettivo paziente.

Il dispositivo terminale si basa sul sistema Ottobock DMC (DMC = Dynamic Mode Control). Il si-
stema utilizza due sistemi indipendenti di misurazione e regolazione, per adattare in maniera otti-
male la velocita e la forza di presa al segnale muscolare del paziente. Il comando DMC proporzio-
nale consente di comandare la velocita di presa e la forza di presa in modo proporzionale rispetto
all'intensita del segnale muscolare. Se I'intensita del segnale muscolare cambia, la velocita e la
forza di presa si adeguano immediatamente al segnale muscolare cambiato.

2.2.1 Descrizione del programma

Con questo dispositivo terminale i tecnici ortopedici possono impostare 6 diverse varianti di co-

mando.

Panoramica delle varianti di comando

*  Programma 1: DMC plus (comando con due elettrodi)

* Programma 2: AutoControl LowInput (comando con due elettrodi, con un elettrodo e un inter-
ruttore o con solo un interruttore)

*  Programma 3: VarioControl (comando con un elettrodo o con un trasduttore lineare)

*  Programma 4: VarioDual (comando con due elettrodi)

* Programma 5: DigitalControl (comando con due elettrodi, con un elettrodo e un interruttore o
con solo un interruttore)

*  Programma 6: Double Channel Control (comando con un elettrodo)

2.2.1.1 Programma 1: DMC plus

Comando con 2 elettrodi

L'entita della velocita di presa o della forza di presa € determinata dall'entita del segnale dell'elet-
trodo (derivante dalla contrazione muscolare). Tramite un segnale piu forte dell'elettrodo e possi-
bile, in caso di necessita, portare al massimo la forza di presa (circa 100 N).
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Apertura: proporzionale tramite |'elettrodo di apertura.

Chiusura: proporzionale tramite I'elettrodo di chiusura.

Esempio 1:  Con un segnale basso dell'elettrodo per afferrare un oggetto viene utilizzata la for-
za di presa minore.

Esempio 2: In presenza di un segnale piu forte dell'elettrodo viene generata una maggiore for-
za di presa. Tramite una presa successiva con un segnale dell'elettrodo piu forte
si verifica un aumento della forza di presa fino alla presa massima di circa 100 N.

Aprire Chiudere
Segnale dell'elettrodo costante Segnale dell'elettrodo costante

Una presa massima impedisce che la mano si
apra a causa di segnali dell'elettrodo involonta-
ri.

Velocita: proporzionale Velocita: proporzionale

2.2.1.2 Programma 2: AutoControl - Lowinput

Comando con: 2 elettrodi, 1 elettrodo e 1 interruttore o 1 interruttore
La mano si chiude a velocita costante, la forza di presa aumenta proporzionalmente alla durata
della presa stessa.

Comando con 2 elettrodi

Apertura: Proporzionale tramite |'elettrodo di apertura.

Chiusura: Con velocita costante tramite un segnale muscolare di intensita a piacere oltre la
soglia di attivazione sull'elettrodo di chiusura.

Aprire Chiudere
Segnale dell'elettrodo costante Segnale dell'elettrodo costante

Una presa massima impedisce che la mano si
apra a causa di segnali dell'elettrodo involonta-
ri.

Velocita: proporzionale Velocita: costante

Comando con 1 elettrodo e 1 interruttore

Apertura: Proporzionale tramite |'elettrodo di apertura.

Chiusura: Con velocita costante tramite azionamento dell'interruttore MyoBock.
Aprire Chiudere

Segnale dell'elettrodo costante Segnale tramite interruttore

Una presa massima impedisce che la mano si
apra a causa di segnali dell'elettrodo involonta-
ri.

Velocita: proporzionale Velocita: costante

Comando con 1 interruttore
Questo programma puo essere utilizzato unitamente con un interruttore MyoBock a piacere.

Apertura: Con velocita costante, finché viene azionato il lato APRIRE dell'interruttore. La
mano rimane aperta.

Chiusura: Con velocita costante tramite azionamento del lato CHIUDERE dell'interruttore.

Aprire Chiudere
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La mano si apre finché viene azionato il lato La mano si chiude finché viene azionato il lato
APRIRE dell'interruttore. CHIUDERE dell'interruttore.

Velocita: costante Velocita: costante

2.2.1.3 Programma 3: VarioControl

Comando con: 1 elettrodo o 1 trasduttore lineare

Tramite questo programma, la velocita di apertura viene determinata dall'intensita e dalla velocita
della tensione muscolare. La velocita di chiusura e la forza della presa dipendono dalla diminuzio-
ne della tensione muscolare.

Comando con 1 elettrodo

Apertura: Proporzionale. La velocita di apertura € proporzionale alla velocita e all'intensita
della tensione muscolare.

Chiusura: Proporzionale. La velocita di chiusura viene determinata in base all'intensita e alla
velocita del rilassamento muscolare.

Arresto: Tramite un rilassamento muscolare molto lento attraverso |'elettrodo, la mano rima-
ne aperta.

Esempio 1: Dopo I'apertura rilassare il muscolo lentamente. La chiusura avviene proporzional-
mente alla diminuzione del segnale dell'elettrodo. L'oggetto viene afferrato con
forza ridotta.

Esempio 2:  Dopo l'apertura rilassare il muscolo il piu rapidamente possibile. La mano si chiu-
de alla massima velocita e inizia ad afferrare un oggetto con una forza di presa
massima (circa 100 N).

Aprire Chiudere

Segnale dell'elettrodo in aumento Segnale dell'elettrodo in diminuzione

Forza di presa: proporzionale rispetto alla dimi-
nuzione del segnale dell'elettrodo.

Una presa massima impedisce che la mano si
apra a causa di segnali dell'elettrodo involonta-
ri.

Velocita: proporzionale Velocita: proporzionale

Comando con 1 trasduttore lineare

Apertura: Proporzionale. La velocita di apertura € determinata in base alla velocita e all'in-
tensita della trazione sul trasduttore lineare.

Chiusura: Proporzionale. La velocita di chiusura € determinata in base alla velocita e all'in-
tensita del rilascio della trazione sul trasduttore lineare.

Arresto: Tramite rilascio molto lento della trazione sul trasduttore lineare la mano rimane
aperta.

Esempio 1:  Dopo l'apertura rilasciare lentamente la trazione del trasduttore lineare. L'oggetto
viene afferrato con forza ridotta.

Esempio 2:  Dopo l'apertura rilasciare alla massima velocita la trazione del trasduttore lineare.
La mano si chiude alla massima velocita e inizia ad afferrare un oggetto con una
forza di presa massima (circa 100 N).

Aprire Chiudere

Segnale dell'elettrodo in aumento Segnale dell'elettrodo in diminuzione

Forza di presa: proporzionale rispetto alla dimi-
nuzione del segnale dell'elettrodo.
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Una presa massima impedisce che la mano si
apra a causa di segnali dell'elettrodo involonta-
ri.

Velocita: proporzionale Velocita: proporzionale

2.2.1.4 Programma 4: VarioDual

Comando con: 2 elettrodi
Tramite questo programma, la velocita di apertura viene determinata dall'intensita e dalla velocita
della tensione muscolare. La velocita durante la chiusura dipende dalla rapidita del rilassamento
muscolare. La forza di presa viene determinata dal segnale muscolare successivo o contempora-
neo sul secondo elettrodo.

Elettrodo 1:

Apertura: Proporzionale. La velocita di apertura e proporzionale alla velocita e all'intensita
della tensione muscolare.

Chiusura: Proporzionale. La velocita di chiusura viene determinata in base all'intensita e alla
velocita del rilassamento muscolare.

Arresto: Tramite un rilassamento muscolare molto lento attraverso |'elettrodo, la mano rima-
ne aperta.

Elettrodo 2:

Presa: La generazione della forza di presa viene determinata tramite I'entita del segnale
muscolare sul secondo elettrodo.

Esempio 1:  Dopo |'apertura rilassare il muscolo con velocita a piacere. La chiusura avviene

proporzionalmente alla velocita del rilassamento muscolare. L'oggetto viene affer-
rato con la forza minima.

Esempio 2: Dopo avere afferrato I'oggetto come nell'esempio 1, questo deve essere afferrato
con una forza di presa maggiore. Per fare questo il paziente genera un segnale
dell'elettrodo sul secondo elettrodo. In modo proporzionale, € possibile generare
una forza di presa fino a circa 100 N.

Aprire Chiudere
Segnale dell'elettrodo in aumento tramite ten- | Segnale dell'elettrodo in diminuzione tramite ri-
sione muscolare sul 1° elettrodo lassamento muscolare sul 1° elettrodo

Forza di presa: proporzionale all'intensita del
segnale sul 2° elettrodo

Una presa successiva con presa massima sul
2° elettrodo impedisce che la mano si apra a
causa di segnali dell'elettrodo involontari.

Velocita: proporzionale Velocita: proporzionale

2.2.1.5 Programma 5: DigitalControl

Comando con: 2 elettrodi, 1 elettrodo e 1 interruttore o 1 interruttore
La mano si chiude a velocita costante, la forza di presa aumenta proporzionalmente alla durata
della presa stessa.

Comando con 2 elettrodi

Apertura: Digitale. Tramite I'elettrodo di apertura. La mano si apre con velocita costante.
Chiusura: Digitale. Tramite I'elettrodo di chiusura. La mano si chiude con velocita costante.
Aprire Chiudere

Segnale dell'elettrodo costante Segnale dell'elettrodo costante
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Forza di presa: dipende dalla durata del se-

gnale

Velocita: costante Velocita: costante

Comando con 1 elettrodo e 1 interruttore

Apertura: Segnale dell'elettrodo tramite |'elettrodo di apertura.

Chiusura: Segnale tramite interruttore. La mano si chiude con velocita costante.

Aprire Chiudere

Segnale dell'elettrodo costante Segnale tramite interruttore
Forza di presa: dipende dalla durata del se-
gnale

Velocita: costante Velocita: costante

Comando con 1 interruttore
Questo programma pu0 essere utilizzato unitamente con un interruttore MyoBock a piacere.

Apertura: Con velocita costante, finché viene azionato il lato APRIRE dell'interruttore. La
mano rimane aperta.
Chiusura: Con velocita costante, finché viene azionato il lato CHIUDERE dell'interruttore.
Aprire Chiudere
Segnale tramite interruttore Segnale tramite interruttore
Forza di presa: dipende dalla durata del se-
gnale
Velocita: costante Velocita: costante

2.2.1.6 Programma 6: Double Channel Control

Comando con: 1 elettrodo
In questo programma la mano viene aperta con un segnale rapido e forte e chiusa con un segnale
lento e fluido.

Aprire Chiudere

Segnale dell'elettrodo rapido e forte Segnale dell'elettrodo lento e fluido
Forza di presa: dipende dalla durata del se-
gnale

Velocita: costante Velocita: costante

3 Uso conforme

3.1 Uso previsto
Il prodotto & indicato esclusivamente per la protesizzazione esoscheletrica di arto superiore.

3.2 Condizioni d’impiego

Il prodotto & concepito esclusivamente per |'utilizzo su un unico paziente. Il produttore non con-
sente |'utilizzo del prodotto da parte di un'altra persona.

Il prodotto & stato concepito per lo svolgimento di attivita quotidiane e non va utilizzato per attivita
particolari, quali, ad esempio, attivita sportive con carico eccessivo del polso e/o carichi dinamici
(flessioni, downhill, mountain biking, ecc.) o sport estremi (free climbing, parapendio, ecc.). Inol-
tre il prodotto non dovrebbe essere impiegato per guidare veicoli o attrezzature pesanti (ad es.
macchine edili), per manovrare macchinari industriali e attrezzi a motore.
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Le condizioni ambientali consentite sono descritte nel capitolo dedicato ai dati tecnici (v.
pagina 91).

3.3 Indicazioni

* Livello di amputazione transradiale, transomerale e disarticolazione di spalla

* Per amputazione monolaterale o bilaterale

* Dismelia dell'avambraccio o del braccio

* L'utente deve essere in grado di comprendere ed applicare le istruzioni per |'utilizzo e la sicu-
rezza.

» L'utente deve disporre dei requisiti fisici e mentali per poter riconoscere i segnali ottici/acusti-
ci e/o le vibrazioni meccaniche

3.4 Controindicazioni
* Tutte le condizioni in contraddizione o in deroga rispetto alle indicazioni contenute nel capito-
lo "Sicurezza" e "Utilizzo conforme".

3.5 Qualifica
Il trattamento di un paziente con il prodotto pud essere effettuato esclusivamente da tecnici orto-
pedici, in possesso di relativa formazione professionale e autorizzati da Ottobock.

4 Sicurezza

4.1 Significato dei simboli utilizzati

/A AVVERTENZA | Avvertenza relativa a possibili gravi pericoli di incidente e lesioni.

A CAUTELA Avvertenza relativa a possibili pericoli di incidente e lesioni.
|:| Avvertenza relativa a possibili guasti tecnici.

4.2 Struttura delle indicazioni per la sicurezza

| A AVVERTENZA

Il titolo indica la fonte e/o il tipo di pericolo

L'introduzione descrive le conseguenze in caso di mancata osservanza delle indicazioni per la

sicurezza. In caso di molteplici conseguenze, esse sono contraddistinte come segue:

> p. es.: conseguenza 1in caso di mancata osservanza del pericolo

> p.es.: conseguenza 2 in caso di mancata osservanza del pericolo

» Con questo simbolo sono indicate le attivita/azioni che devono essere osservate/eseguite
per evitare il pericolo.

4.3 Indicazioni generali per la sicurezza

| A AVVERTENZA

Mancato rispetto delle indicazioni per la sicurezza

Danni a cose e persone a seguito dell'utilizzo del prodotto in determinate situazioni.

» Attenersi alle indicazioni per la sicurezza e alle misure riportate in questo documento di ac-
compagnamento.

| A AVVERTENZA |

Utilizzo della protesi durante la guida di autoveicoli

Incidente dovuto a comportamento inaspettato della protesi.

» La protesi non deve essere impiegata per guidare veicoli o apparecchi pesanti (ad es. mac-
chine edili).
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| A AVVERTENZA

Utilizzo della protesi per il controllo di macchinari

Lesione dovuta a un comportamento inaspettato della protesi.

» La protesi non dovrebbe essere impiegata per controllare macchinari industriali e attrezzi di
lavoro a motore.

| A AVVERTENZA

Utilizzo della protesi nelle vicinanze di sistemi attivi e impiantabili

Guasto dei sistemi attivi e impiantabili (p. es. pacemaker, defibrillatore, ecc.) a seguito di radia-

zioni elettromagnetiche emesse dalla protesi.

» In caso di utilizzo della protesi direttamente nelle vicinanze di dispositivi attivi e impiantabili,
verificare il rispetto delle distanze minime prescritte dal produttore del dispositivo.

» Osservare assolutamente le condizioni d'impiego e le istruzioni per la sicurezza prescritte
dal costruttore del dispositivo impiantato.

| A AVVERTENZA

Contatto cutaneo con lubrificanti fuoriusciti a seguito di difetti del meccanismo
Lesioni dovute a irritazione cutanea.

» Non mettere i lubrificanti fuoriusciti a contatto con la bocca, il naso e gli occhi.

» |l prodotto deve essere controllato da un centro assistenza Ottobock autorizzato.

/\ CAUTELA

Penetrazione di sporcizia e umidita nel prodotto
Lesioni dovute a un comportamento inaspettato del prodotto o malfunzionamento.
» Accertarsi che particelle solide o liquidi non penetrino all'interno del prodotto.

/\ CAUTELA

Modifiche al prodotto eseguite di propria iniziativa

Lesione derivante da malfunzionamento e conseguenti, inattese azioni della protesi.

» Non eseguire alcun intervento sul prodotto ad eccezione di quelli indicati nelle presenti istru-
zioni per |'uso.

» L'apertura e la riparazione del prodotto o la riparazione di componenti danneggiati possono
essere effettuate solamente da personale tecnico autorizzato da Ottobock.

4.4 Indicazioni sull'alimentazione elettrica / Carica della batteria

| A AVVERTENZA

Utilizzo di alimentatore, connettore adattatore o caricabatteria danneggiati

Pericolo di folgorazione in caso di contatto con parti sotto tensione scoperte.

» Non aprire |I'alimentatore, il connettore adattatore o il caricabatteria.

» Non sottoporre |'alimentatore, il connettore adattatore o il caricabatteria a carichi estremi.

» Sostituire immediatamente gli alimentatori, i connettori adattatore o i caricabatteria danneg-
giati.

| A AVVERTENZA

Carica della protesi indossata
Scossa elettrica causata da alimentatore o caricabatteria difettoso.
» Per motivi di sicurezza non indossare la protesi durante il processo di carica.
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/\ CAUTELA

Utilizzo della protesi con uno stato di carica della batteria troppo basso

Lesione dovuta a un comportamento inaspettato della protesi

» Verificare lo stato di carica prima dell'utilizzo e, se necessario, ricaricare la protesi.

» Tenere presente che, in caso di temperature ambiente basse o per effetto dell'invecchia-
mento della batteria, la durata di funzionamento della protesi puo diminuire.

» Tenere anche presente che con una tensione molto bassa della batteria le azioni / reazioni
del componente di presa sono piu lente.

» Tenere inoltre presente che con una tensione molto bassa della batteria &€ possibile eseguire
solo poche prese o azioni con il componente di presa.

» Un'ampiezza di apertura ridotta puo indicare una tensione insufficiente della batteria.

4.5 Indicazioni per la permanenza in determinate aree

/A CAUTELA

Distanza insufficiente da apparecchi di comunicazione ad alta frequenza (p. es. telefoni

cellulari, dispositivi Bluetooth, dispositivi WLAN)

Lesioni dovute a un comportamento inaspettato del prodotto a seguito di un'interferenza nello

scambio interno dei dati.

» Si consiglia pertanto di rispettare una distanza minima di 30 cm da apparecchi di comunica-
zione ad alta frequenza.

/\ CAUTELA

Funzionamento del prodotto a distanze minime da altri dispositivi elettronici

Lesioni dovute a un comportamento inaspettato del prodotto a seguito di un'interferenza nello

scambio interno dei dati.

» Durante il funzionamento non portare il prodotto nelle immediate vicinanze di altri dispositivi
elettronici.

» Non sovrapporre il prodotto ad altri dispositivi elettronici durante il funzionamento.

» Se non e possibile evitare di far funzionare contemporaneamente i dispositivi, controllare
che |'utilizzo del prodotto con questa disposizione sia conforme all'uso previsto.

/\ CAUTELA

Permanenza in prossimita di fonti di interferenza elettromagnetica intense (ad es. siste-

mi antifurto, rilevatori di oggetti metallici)

Lesioni dovute a un comportamento inaspettato del prodotto a seguito di un'interferenza nello

scambio interno dei dati.

» Evitare la permanenza in prossimita di sistemi antifurto visibili o nascosti nell'area d'acces-
so/uscita di negozi, rilevatori di oggetti metallici/body scanner per persone (ad es. in aero-
porti) o fonti di interferenze elettromagnetiche intense (ad es. linee ad alta tensione, trasmet-
titori, stazioni di trasformazione, tomografi computerizzati, tomografi a risonanza magnetica
nucleare, ecc.).

» Far attenzione a eventuali funzionamenti inattesi del prodotto quando si passa attraverso si-
stemi antifurto, body scanner e rilevatori di oggetti metallici.

/\ CAUTELA

Permanenza in aree al di fuori del campo di temperatura ammesso
Lesioni dovute a comando errato o malfunzionamento del sistema protesico.
» Evitare la permanenza in aree al di fuori del campo di temperatura ammesso (v. pagina 91).
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4.6 Indicazioni per l'utilizzo

/\ CAUTELA

Sollecitazione meccanica del prodotto

Lesioni dovute a comando errato o malfunzionamento del prodotto.

» Non esporre il prodotto a vibrazioni meccaniche o urti.

» Verificare la presenza di danni visibili del prodotto prima di ogni impiego.

/\ CAUTELA

Utilizzo improprio
Lesioni dovute ad un utilizzo errato o malfunzionamento del prodotto.
» Farsi spiegare il corretto utilizzo del prodotto.

/\ CAUTELA

Cura non appropriata del prodotto

> Lesioni dovute a comando errato/malfunzionamento del prodotto o danneggiamento dei
componenti meccanici

> Danneggiamento o rottura in seguito a formazione di fessure nel materiale plastico causata
dall'uso di diluenti come acetone, benzina o simili.

» Pulire il prodotto esclusivamente seguendo le indicazioni riportate nel capitolo "Pulizia e cu-
ra" (v. pagina 90).

» Non lavare il prodotto sotto acqua corrente.

» Se si utilizza un guanto, osservare anche le istruzioni per |'uso del guanto.

/\ CAUTELA

Presa di oggetti con forze di presa errate

Lesioni dovute a un comportamento inaspettato del prodotto.

» Tenere presente che la forza di presa deve essere controllata manualmente a seconda della
consistenza (morbida/dura) dell'oggetto da afferrare.

/\ CAUTELA

Sollecitazione eccessiva o sovraccarico dovuti ad attivita straordinarie

Lesioni dovute a un comportamento inaspettato del prodotto a seguito di malfunzionamento

» |l prodotto & stato concepito per lo svolgimento di attivita quotidiane e non va utilizzato per
attivita particolari, quali, ad esempio, attivita sportive con carico eccessivo del polso e/o ca-
richi dinamici (flessioni, downhill, mountain biking, ecc.) o sport estremi (free climbing, pa-
rapendio, ecc.).

» |l corretto impiego del prodotto e dei suoi componenti non solo ne aumenta la durata utile,
ma & fondamentale per la sicurezza personale del paziente!

» Se il prodotto e i suoi componenti sono sollecitati da carichi eccessivi (ad es. in seguito a
una caduta o in casi simili), & necessario sottoporre immediatamente il prodotto a un control-
lo per verificare la presenza di eventuali danni. Se necessario, inviare il prodotto a un centro
assistenza autorizzato Ottobock.

/\ CAUTELA

Pericolo di schiacciamento tra le punte delle dita
Lesioni dovute a schiacciamento di parti del corpo.
» Durante I'uso del prodotto, verificare che tra le punte delle dita non si trovino parti del cor-

po.
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» Alla chiusura della mano, verificare che non vi siano parti del corpo tra le punte delle dita.
» Pulire il prodotto quando & spento.

/\ CAUTELA

Distanza insufficiente da fonti di calore eccessivo

Infiammabilita del prodotto.

» Non esporre il prodotto a fonti di calore eccessivo (fuoco, piani di cottura, apparecchi di ri-
scaldamento, radiatori, ecc.).

» Non afferrare e tenere in mano oggetti roventi con il prodotto.

/\ CAUTELA

Sblocco involontario del componente di presa

Lesioni dovute al distacco del componente di presa dall'avambraccio (p. es. in caso di trasporto

di oggetti).

» Collegando la mano con l'invasatura o con i componenti controllare che il collegamento sia
stato eseguito correttamente.

/\ CAUTELA

Contatto insufficiente degli elettrodi con la pelle

Lesioni dovute a un comportamento inaspettato del prodotto a seguito di un comando incontrol-

lato dei componenti della protesi.

» Assicurarsi che le superfici di contatto degli elettrodi poggino completamente su pelle sana,
ove possibile.

» Controllare anche che il contatto con la pelle degli elettrodi continui ad essere assicurato
quando si trasportano carichi pesanti.

» Se non ¢ possibile controllare il prodotto mediante i segnali muscolari, spegnere |'intera
protesi e recarsi da un tecnico ortopedico.

/\ CAUTELA

Utilizzo della protesi con oggetti appuntiti o affilati (ad es. uso di un coltello in cucina)
Lesione derivante da movimenti involontari.
» Utilizzare con estrema cautela la protesi quando si usano oggetti affilati o appuntiti.

5 Fornitura

* 1 SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8*, 8E43=8*
oppure

* 1 MyoHand VariPlus Speed 8E38=9*, 8E39=9*, 8E41=9*
* 1 libretto di istruzioni per I'uso (per |'utente)

6 Utilizzo

6.1 Accensione/spegnimento del componente di presa
L'interruttore di accensione/spegnimento si trova direttamente sotto la mano interna.
L'interruttore di accensione/spegnimento pud essere azionato premendo sul guanto cosmetico.

Regione Funzione
Dorso della mano Accensione (v. fig. 1)
Pollice Spegnimento (v. fig. 2)

87



6.2 Innesto rapido

L'innesto rapido serve per passare facilmente e velocemente dal prodotto al greifer del sistema

mioelettrico e viceversa.

Se il prodotto & dotato di innesto rapido, € possibile quanto segue:

* Si puo portare il dispositivo terminale nella posizione piu vantaggiosa tramite rotazione (pro-
nazione e supinazione passiva).

* Si puo separare facilmente il dispositivo terminale dall'invasatura per sostituirlo con un greifer
del sistema mioelettrico.
A tale scopo ruotare il dispositivo terminale una volta intorno al suo asse (ca. 360°), a sinistra
o a destra, fino ad avvertire una leggera resistenza. Una volta superata la resistenza, si puo ri-
muovere il dispositivo terminale. (v. fig. 4)

Blocco dell'innesto rapido

1) Inserire I'innesto rapido della protesi nell'anello di laminazione e premerlo con forza.

2) Ruotare la protesi leggermente verso sinistra o verso destra.

3) Attraverso la pressione si attiva il meccanismo di innesto e la mano viene bloccata saldamente
nell'anello di laminazione.
INFORMAZIONE: Dopo l'innesto controllare che la protesi o il greifer siano bloccati in
sede.

6.3 Carica della batteria

Durante la ricarica della batteria, tenere presente i seguenti punti:

* La capacita della batteria completamente carica & sufficiente a coprire il fabbisogno giornalie-
ro.

* Per |'utilizzo quotidiano si consiglia di caricare il prodotto ogni giorno.

*  Prima del primo utilizzo, caricare la batteria per almeno 3 ore.

6.3.1 Caricabatteria 757L20 ed EnergyPack 757B2*

AVVISO |

Scaricamento completo della batteria

Danneggiamento irreparabile del prodotto e conseguente perdita di funzionalita in caso di cari-
ca irregolare e incompleta della batteria.

» In caso di inattivita prolungata ricaricare completamente la batteria ogni 4-6 mesi.

1) Collegare la stazione di carica con alimentatore alla presa di corrente.

— |l LED verde sull'alimentatore e il LED verde al centro della fila di LED si il-
luminano.

2) Inserire una o due batterie nella stazione di carica.

3) |l LED verde del relativo vano di carica si illumina @ e si avvia il processo di ca-
rica.

4) Se la batteria &€ completamente carica, il LED verde del relativo vano lampeg-
gia :@:.

5) Una volta terminato il processo di carica, rimuovere la batteria.

o
%¢ .

6.3.1.1 Indicazione dello stato di carica attuale
Durante l'inserimento/innesto della batteria nella protesi, viene attivato per alcuni secondi un indi-
catore di capacita sulla batteria.

Indicatore |Evento
LED

@ Carica superiore al 50% (illuminato in verde)
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Indicatore |Evento

LED

X0 Carica inferiore al 50% (illuminato alternativamente in verde e arancione)
() Carica inferiore al 5% (illuminato in arancione)

6.3.1.2 Risoluzione guasti

Vano di carica LED del va- | Evento
no di carica
scarico @ 0 0 o ® |ll caricabatteria é difettoso
vuoto o batteria v Il caricabatteria e |'alimentatore devono essere esaminati da
inserita _.: un centro assistenza Ottobock autorizzato.
9\
batteria inserita . La batteria é sotto carica
\‘, La batteria @ completamente carica
-
La temperatura della batteria é troppo elevata
O Rimuovere la batteria e lasciarla raffreddare
La batteria inserita é difettosa
. La batteria deve essere controllata da un centro assistenza
Ottobock autorizzato.

6.3.2 Caricabatteria 757L35 e batteria 757B35="
6.3.2.1 Collegamento del caricabatteria con il prodotto

1) Inserire il connettore di carica nella presa di carica dell'invasatura
protesica.
— Il corretto collegamento del caricabatteria alla protesi viene indi-

cato tramite segnali di risposta (Segnali di stato).

2) |l processo di carica si avvia.
— La protesi viene spenta automaticamente.

3) Una volta terminato il processo di carica, separare il collegamento
con la protesi.

B

6.3.2.2 Spegnimento di sicurezza

Lo spegnimento di sicurezza della protesi serve a proteggere la batteria e si attiva in caso di:

* Sovratemperatura o sottotemperatura

* Sovratensione o sottotensione

* Cortocircuito

Dopo un cortocircuito & necessario inserire il connettore di carica nella presa di carica per poi
estrarlo nuovamente al fine di attivare |'elettronica.

6.3.2.3 Indicazione dello stato di carica attuale

Lo stato di carica puo essere verificato in qualsiasi momento.

1) Con la protesi accesa premere il tasto sulla presa di carica per meno di un secondo.
2) L'indicatore LED sulla presa di carica da informazioni sullo stato di carica attuale.
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Presa di ca- | Evento

rica

(] Batteria carica (indicatore illuminato in verde)

O Batteria carica al 50% (indicatore illuminato in giallo)
() Batteria scarica (indicatore illuminato in arancione)

6.3.2.4 Segnali acustici

Segnale acustico Indicatori supple- Evento
mentari
1 segnale lungo - * Spegnere la protesi tramite la presa di carica
e La carica si avvia (connettore di carica colle-
gato alla presa di carica)
e La carica viene terminata (connettore di cari-
ca separato dalla presa di carica)
2 segnali brevi Il LED della presa di | Accendere la protesi
carica si illumina bre-
vemente
3 segnali brevi - Tensione della batteria troppo bassa, la protesi si
spegne automaticamente

7 Stoccaggio
Se la mano del sistema mioelettrico non viene utilizzata, si dovrebbe conservare la mano aperta al
fine di proteggere i sensori e i componenti meccanici.

8 Pulizia e cura

1) Pulire il prodotto con un panno umido e sapone delicato (ad es. Ottobock Derma Clean
453H10=1-N) in caso di sporcizia.
Accertarsi che nessun liquido penetri nel componente/nei componenti di sistema.

2) Asciugare il prodotto con un panno privo di pelucchi e lasciar asciugare per bene all'aria.

| INFORMAZIONE |

Evitare di esporre a lungo il prodotto ai raggi diretti del sole o alla luce UV (solarium) senza
guanto cosmetico.

Per indicazioni sulla cura del guanto cosmetico consultare le informazioni allegate al guanto. Il
proprio tecnico ortopedico potra fornire ulteriori informazioni.

9 Manutenzione

Al fine di evitare lesioni e di salvaguardare la qualita del prodotto, si consiglia di eseguire regolar-
mente una manutenzione (controllo del servizio assistenza) ogni 24 mesi.

In linea di massima il rispetto degli intervalli di manutenzione & d'obbligo per tutti i prodotti duran-
te il periodo di garanzia. Solo cosi si usufruisce dell'intera copertura della garanzia.

Durante la manutenzione potrebbe essere necessario eseguire prestazioni addizionali come ad
esempio una riparazione. A seconda dell'entita e della validita della garanzia queste prestazioni
addizionali del servizio assistenza possono essere eseguite gratuitamente oppure a pagamento,
previa presentazione del relativo preventivo.

90



10 Note legali

10.1 Responsabilita

Il produttore risponde se il prodotto & utilizzato in conformita alle descrizioni e alle istruzioni ripor-
tate in questo documento. Il produttore non risponde in caso di danni derivanti dal mancato ri-
spetto di quanto contenuto in questo documento, in particolare in caso di utilizzo improprio o mo-
difiche non permesse del prodotto.

10.2 Marchi

Tutte le designazioni menzionate nel presente documento sono soggette illimitatamente alle di-
sposizioni previste dal diritto di marchio in vigore e ai diritti dei relativi proprietari.

Tutti i marchi, nomi commerciali o ragioni sociali qui indicati possono essere marchi registrati e
sono soggetti ai diritti dei relativi proprietari.

L'assenza di un contrassegno esplicito dei marchi utilizzati nel presente documento non significa
che un marchio non sia coperto da diritti di terzi.

10.3 Conformita CE

Il fabbricante Otto Bock Healthcare Products GmbH dichiara che il prodotto & conforme alle nor-
me europee applicabili in materia di dispositivi medici.

Il prodotto soddisfa i requisiti previsti dalla direttiva RoHS 2011/65/UE sulla restrizione dell'uso di
determinate sostanze pericolose in apparecchiature elettriche ed elettroniche.

Il testo completo delle Direttive e dei requisiti € disponibile al seguente indirizzo Internet:
http://www.ottobock.com/conformity

11 Dati tecnici

Condizioni ambientali
Stoccaggio (con e senza confezione) +5 °C/+41 °F ... +40 °C/+104 °F
Umidita relativa: max. 85%, senza condensa
Trasporto (con e senza confezione) -20 °C/-4 °F ... +60 °C/+140 °F
Umidita relativa: max. 90%, senza condensa
Utilizzo -5 °C/+23 °F ... +45 °C/+113 °F
Umidita relativa: max. 95%, senza condensa
Codice 8E38=8*, 8E39=8", 8E38=9*, 8E39=9",
8E43=8* 8E41=9*
Larghezza di apertura 100 mm
Velocita proporzionale 15-300 mm/s
Forza di presa proporzionale 0-100 N
Vita utile 5 anni
Codice batteria 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5
Intervallo di temperatura durante la carica [°C] +5 ... +40
Capacita [mAh] 900!/ | 6801/ 600 1150 3450
950! 800!
Vita utile della batteria [anni] 2
Comportamento del prodotto durante il proces- Il prodotto non & funzionante
so di carica
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Codice batteria 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5
Durata di funzionamento del prodotto con bat- | ca. 2500 | ca. 2000 | ca. 1000 | ca. 4000 ca.
teria completamente carica [cicli di presa] - 3000 ( 2?00 - 2000 10000
In Tun-
zione
della ca-
pacita
della bat-
teria)
Tempo di carica (in caso di scarica completa ca. 3,5 ca. 3 ca. 2,5 ca. 3
della batteria) [ore]
Tensione nominale [V] ca. 7,4
Tecnologia della batteria loni di litio Li-Po loni di litio
Caricabatteria consentiti 757L20 757L35
! vedere |'etichetta sulla batteria
12 Allegato
12.1 Simboli utilizzati
I Produttore
Questo prodotto non puo essere smaltito ovunque con i normali rifiuti domestici.
E Uno smaltimento non conforme alle norme del Paese puo avere ripercussioni
s, sull'ambiente e sulla salute. Attenersi alle disposizioni delle autorita locali compe-

tenti relative alla restituzione e alla raccolta.

c E Dichiarazione di conformita ai sensi delle direttive europee applicabili

Numero di serie (YYYY WW NNN)

YYYY — Anno di fabbricazione

WW - Settimana di fabbricazione

NNN - Numero progressivo

Dispositivo medico

1 Introduccion

Espafol

INFORMACION
Fecha de la uUltima actualizacion: 2022-03-23

indicaciones de seguridad.

sen problemas.

» Lea este documento atentamente y en su totalidad antes de utilizar el producto, y respete las

» El personal técnico le explicard como utilizar el producto de forma segura.
» Pdngase en contacto con el personal técnico si tuviese dudas sobre el producto o si surgie-




» Comunique al fabricante y a las autoridades responsables en su pais cualquier incidente
grave relacionado con el producto, especialmente si se tratase de un empeoramiento del es-
tado de salud.

» Conserve este documento.

Las manos eléctricas de sistema "8E38=8%, 8E38=9*, 8E39=8*, 8E39=9%, 8E43=8* y 8E41=9*"
se denominaran en lo sucesivo producto o dispositivo de agarre.

Estas instrucciones de uso le proporcionan informacion importante relacionada con el empleo, el
ajuste y el manejo del producto.

Ponga en marcha el producto siguiendo exclusivamente la informacién incluida en los documen-
tos adjuntos.

2 Descripcion del producto
2.1 SensorHand Speed con sistema de sensores SUVA

2.1.1 Sistema de estabilizacién del agarre

El sistema de estabilizacion del agarre de la SensorHand Speed impide que el objeto agarrado
resbale incrementado automaticamente la fuerza de agarre. En cuanto el objeto queda fijado, es-
te proceso de interrumpe. Esto es posible gracias a un sistema de sensores integrado en la Sen-
sorHand Speed.

Unicamente se puede reforzar el agarre hasta el valor maximo del reajuste automatico de la fuerza
de agarre, y la funcion esta prevista para los programas 1-4. El programa 6 estd pensado para
agarrar espumas blandas o herramientas.

El reajuste automatico de la fuerza de agarre puede detenerse en cualquier momento con un bre-
ve impulso de "APERTURA".

2.1.2 FlexiGrip

La funcién FlexiGrip permite girar o desplazar un objeto sujeto con la mano sin tener que aflojar
el agarre por medio de sefales de los electrodos y luego volver a agarrarlo.

La SensorHand Speed se adapta a los cambios de posicién del objeto agarrado como lo haria
una mano natural. De este modo, el agarre es flexible.

La funcién FlexiGrip puede detenerse en cualquier momento con un breve impulso de "APERTU-
RA".

2.1.3 Bloquear/desbloquear la muieca (8E43=*)

La flexién y extensién individual de la mufieca
se puede bloquear en 5 posiciones distintas (a
intervalos de 20° cada una).

1) Pulse el botén de desbloqueo en la direc-
cion de la flecha.

2) Mueva el componente de agarre hasta la
posicién deseada con el botén de desblo-
queo pulsado. Este encajara a los 20° y los
40° en cada direccién partiendo de la posi-
cion neutra.

3) Soltando el botén de desbloqueo encajara
el componente de agarre en la posicién co-
rrespondiente.

2.1.4 Descripcion de los programas

El técnico ortopédico puede configurar 6 variantes de control diferentes en este dispositivo de
agarre.

Sinopsis de las variantes de control
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*  Programa 1: DMC plus Sensorik (control con dos electrodos)

* Programa 2: AutoControl - Lowlnput (control con dos electrodos, con un electrodo y un inte-
rruptor o solo con un interruptor)

*  Programa 3: AutoControl (control con un electrodo, con un elemento de control lineal o con
un interruptor)

* Programa 4: VarioControl (control con un electrodo o con un elemento de control lineal)

* Programa 5: VarioDual (control con dos electrodos)

* Programa 6: DMC plus Sensorik desconectable (control con dos electrodos)

2.1.4.1 Programa 1: DMC plus Sensorik

El programa 1 es el mas utilizado. A continuacién se describen las caracteristicas mas importan-

tes del funcionamiento.

* Lavelocidad de apertura y de cierre del producto se controla por medio de la intensidad de la
tension muscular. De este modo, el proceso de agarre resulta mas sencillo y natural.

* Laintensidad de la tensiéon muscular determina la fuerza con la que se sujeta un objeto en el
producto. De ahi que sujetar objetos pequenos y fragiles no suponga problema alguno.

Control con 2 electrodos

Este control equivale al control DMC plus con "interruptor virtual de mano" integrado (Dynamic
Mode Control), pero cuenta ademas con el sistema de estabilizacion del agarre "Sistema de sen-
sores SUVA". La intensidad de la sefal de los electrodos (que resulta de la tensiéon muscular) de-
termina la velocidad de agarre y la fuerza de agarre. Después de ejecutar un agarre con fuerza
maxima, el umbral de conexiéon aumenta a un valor superior en la direccién de apertura ("interrup-
tor virtual de mano"). Este incremento reduce el riesgo de abrir la mano con senales mioeléctri-
cas involuntarias. Esto aumenta la seguridad de agarre, p. ej., al sujetar cubiertos.

Apertura: Proporcional a través del electrodo de apertura
Cierre: Proporcional a través del electrodo de cierre
Ejemplo 1: En el caso de una sefial mioeléctrica baja, se genera la fuerza de agarre minima

(10 N) para asir un objeto. Si el sistema de sensores detecta un cambio en la po-
sicién del objeto, de ser necesario, la fuerza se reajusta automéaticamente hasta
1,5 veces la fuerza de agarre inicial (15 N). FlexiGrip se activa a partir de 20 N. Al
suprimirse la carga, la SensorHand Speed vuelve a agarrar con la fuerza de aga-
rre anterior.

Ejemplo 2: En el caso de una sefal mioeléctrica superior, se genera una fuerza de agarre ma-
yory, si se produce un cambio de posicion del objeto agarrado, la fuerza de aga-
rre, de ser necesario, se reajusta al valor maximo (130 N). Si la carga sobre la ma-
no supera los 130 N (fuerza de agarre de la mano y fuerza ejercida de forma exter-
na), FlexiGrip se activa. Al suprimirse la carga, la SensorHand Speed vuelve a
agarrar con la fuerza de agarre anterior.

Apertura Cierre

Sefial mioeléctrica a través del electrodo Sefal mioeléctrica a través del electrodo

Velocidad: Velocidad:

proporcional de 156 mm/s a 300 mm/s proporcional de 156 mm/s a 300 mm/s

Fuerza de agarre inicial Reajuste automatico de la Funcién FlexiGrip
fuerza de agarre
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Proporcional: de O N a 100 N

Proporcional: hasta un maximo
de 1,5 veces la fuerza de aga-
rre inicial, p. ej., con una fuer-
za de agarre inicial de 10 N,
reajuste de la fuerza de agarre
hasta max. 16 N

En funcién de la fuerza de aga-
rre inicial; se activa ligeramen-
te por encima del reajuste ma-
ximo de la fuerza de agarre
min. a partir de 20 N

max. a partir de 130 N

Con una sefal mioeléctrica mas intensa, si fuera necesario, el agarre se puede reforzar en cual-
quier momento hasta la fuerza de agarre méaxima (100 N) con independencia del reajuste automa-
tico de la fuerza de agarre.

2.1.4.2 Programa 2: AutoControl - Lowinput

Control con: 2 electrodos, 1 electrodo y 1 interruptor o 1 interruptor

La mano se cierra a velocidad maxima y sujeta un objeto con la fuerza de agarre minima (10 N).
Si el sistema de sensores detecta un cambio en la posicién del objeto, de ser necesario, el aga-
rre se refuerza automaticamente hasta la fuerza de agarre maxima (130 N). FlexiGrip se activa a
partir de la fuerza de agarre méaxima. Al suprimirse la carga, la SensorHand Speed vuelve a aga-
rrar con la fuerza de agarre anterior.

Control con 2 electrodos

Apertura: Proporcional a través del electrodo de apertura.

Cierre: A velocidad méaxima, a través de una breve sefal mioeléctrica por encima del um-
bral de activacion en el electrodo de cierre.

Apertura Cierre

Senal mioeléctrica a través del electrodo Sefal mioeléctrica a través del electrodo

Velocidad:
proporcional de 156 mm/s a 300 mm/s

Velocidad:
constante de 300 mm/s

Fuerza de agarre inicial Reajuste automatico de la
fuerza de agarre

Hasta max. 130 N

Funcién FlexiGrip

10N Se activa a partir de la fuerza

de agarre maxima

Control con 1 electrodo y 1 interruptor

Apertura: Proporcional a través del electrodo de apertura.

Cierre: A velocidad maxima pulsando brevemente el interruptor.

Apertura Cierre

Senfal mioeléctrica a través del electrodo Sefial a través del lado de cierre del interruptor
Velocidad:

Velocidad:
proporcional de 156 mm/s a 300 mm/s

constante de 300 mm/s

Fuerza de agarre inicial Reajuste automatico de la
fuerza de agarre

Hasta méax. 130 N

Funcién FlexiGrip

10N Se activa a partir de la fuerza

de agarre maxima

Control con 1 interruptor
Este programa puede utilizarse en combinacién con cualquier interruptor MyoBock.
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Apertura:

Cierre:

A velocidad maxima mientras se mantenga pulsado el lado de apertura del inte-
rruptor. A continuacion, la mano permanece abierta.
A velocidad méaxima pulsando el contacto de cierre del interruptor.

Apertura

Cierre

Velocidad:

La mano se abre mientras se mantenga pulsa- | Sefal a través del lado de cierre del interruptor
do el lado de apertura del interruptor Velocidad:

proporcional de 156 mm/s a 300 mm/s

constante de 300 mm/s

Fuerza de agarre inicial Reajuste automatico de la Funcién FlexiGrip

fuerza de agarre

10N

Hasta méax. 130 N Se activa a partir de la fuerza
de agarre maxima

2.1.4.3 Programa 3: AutoControl

Control con: 1 electrodo o 1 elemento de control lineal o 1 interruptor

La mano se cierra a velocidad maxima y sujeta un objeto con la fuerza de agarre minima (10 N).
Si el sistema de sensores detecta un cambio en la posiciéon del objeto, la fuera de agarre se rea-
justa automéaticamente y de forma progresiva hasta el valor necesario (max. 130 N). Si la carga
sobre la mano supera los 130 N (fuerza de agarre de la mano y fuerza ejercida de forma externa),
FlexiGrip se activa. Al suprimirse la carga, la SensorHand Speed vuelve a agarrar con la fuerza
de agarre anterior.

Control con 1 electrodo

Apertura: A velocidad maxima mediante una sefal mioeléctrica rapida y constante a través
del electrodo.

Cierre: A velocidad maxima mediante la relajacion rapida del musculo.

Manteni- La mano permanece abierta mediante una relajacién muscular muy lenta a través

miento: del electrodo.

Ejemplo 1: Después de abrir la mano, relaje el misculo muy lentamente. La posicién de aper-
tura se mantiene.

Ejemplo 2: Después de abrir la mano, relaje el misculo a maxima velocidad. La mano se cie-
rra automaticamente a maxima velocidad y empieza a asir el objeto con una fuerza
de agarre de 10 N. Si el sistema de sensores detecta un cambio en la posicion del
objeto, de ser necesario, el agarre se refuerza automaticamente hasta la fuerza de
agarre maxima (130 N).

Apertura Cierre

del electrodo.

Sefal mioeléctrica rapida y constante a través | Relajacion muscular muy lenta a través del

electrodo:
la mano permanece abierta.

Velocidad: Relajaciéon muscular rapida a través del elec-
constante de 300 mm/s trodo:

la mano se cierra

Velocidad:

constante de 300 mm/s
Fuerza de agarre inicial Reajuste automatico de la Funcién FlexiGrip

fuerza de agarre
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10N

Hasta méax. 130 N Se activa a partir de la fuerza
de agarre maxima

Control con 1 elemento de control lineal

Apertura: A velocidad méaxima mediante traccién rapida del elemento de control lineal.

Cierre: A velocidad maxima disminuyendo rapidamente la traccion del elemento de control
lineal.

Manteni- La mano permanece abierta disminuyendo muy lentamente la traccion del elemen-

miento: to de control lineal.

Ejemplo 1: Después de abrir la mano, disminuya muy lentamente la traccién del elemento de
control lineal. La posicion de apertura se mantiene.

Ejemplo 2: Después de abrir la mano, disminuya a velocidad maxima la traccién del elemento
de control lineal. La mano se cierra automaticamente a maxima velocidad y empie-
za a asir el objeto con una fuerza de agarre de 10 N. Si el sistema de sensores de-
tecta un cambio en la posicién del objeto, de ser necesario, el agarre se refuerza
automaticamente hasta la fuerza de agarre maxima (130 N).

Apertura Cierre

Traccién del elemento de control lineal a velo- | Disminucién muy lenta de la traccién del ele-
cidad elevada. mento de control lineal:

la mano permanece abierta

Velocidad: Disminucién rapida de la traccion del elemento
constante de 300 mm/s de control lineal:

la mano se cierra

Velocidad:

constante de 300 mm/s
Fuerza de agarre inicial Reajuste automatico de la Funcién FlexiGrip

fuerza de agarre
10N Hasta méax. 130 N Se activa a partir de la fuerza
de agarre maxima

Control con 1 interruptor

Apertura: A velocidad maxima mientras se mantenga pulsado el interruptor.

Cierre: Tras soltar el interruptor, la mano se cierra automaticamente a velocidad maxima y
empieza a asir el objeto con 10 N.

Apertura Cierre

Se abre mientras se mantenga pulsado el inte- | Se cierra automéaticamente en cuanto se suelta

rruptor. el interruptor.
Velocidad: Velocidad:
constante de 300 mm/s constante de 300 mm/s

2.1.4.4 Programa 4: VarioControl

Control con: 1 electrodo o 1 elemento de control lineal

En este programa, la intensidad y la rapidez de la tensién muscular determinan la velocidad de
apertura. La velocidad de cierre depende de la disminucién de la tensiéon muscular. FlexiGrip se
activa a partir de la fuerza de agarre méaxima. Al suprimirse la carga, la SensorHand Speed vuelve
a agarrar con la fuerza de agarre anterior.
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Control con 1 electrodo

Apertura: Proporcional. La velocidad y la intensidad de la tensién muscular determinan la
velocidad de apertura.

Cierre: Proporcional. La velocidad y la intensidad de la relajacién muscular determinan la
velocidad de cierre. De este modo se fija también la intensidad del refuerzo maxi-
mo de la fuerza de agarre.

Manteni- La mano permanece abierta mediante una relajacién muscular muy lenta a través

miento: del electrodo.

Ejemplo 1: Después de abrir la mano, relaje lentamente el musculo. El cierre transcurre de
forma analoga a la duracién de la relajacion muscular a velocidad lenta. El objeto
se agarra con fuerza reducida (10 N). No se produce un reajuste automatico de la
fuerza de agarre.

Ejemplo 2: Después de abrir la mano, relaje el miusculo a maxima velocidad. La mano se cie-
rra automaticamente a maxima velocidad y empieza a asir el objeto con una fuerza
de agarre de 10 N. Si el sistema de sensores detecta un cambio en la posicion del
objeto, de ser necesario, el agarre se refuerza automaticamente hasta la fuerza de
agarre maxima (130 N).

Apertura Cierre

Mediante la velocidad y la intensidad de la ten- | Mediante la velocidad y la intensidad de la re-

sion muscular en el electrodo. lajacion muscular en el electrodo.

Velocidad: Velocidad:

proporcional de 156 mm/s a 300 mm/s proporcional de 156 mm/s a 300 mm/s

Fuerza de agarre inicial Reajuste automatico de la Funcion FlexiGrip

fuerza de agarre

10N A velocidad de cierre de baja a | Se activa a partir de 20 N
media: ninguno
10N A velocidad de cierre de me- | Se activa a partir de la fuerza

dia a alta: hasta max. 130 N de agarre maxima

Control con 1 elemento de control lineal

Apertura:

Cierre:

Manteni-
miento:
Ejemplo 1:

Ejemplo 2:

Proporcional. La velocidad y la intensidad de la traccion del elemento de control li-
neal determinan la velocidad de apertura.

Proporcional. La velocidad a la que disminuye la traccién del elemento de control
lineal determina la velocidad de cierre. De este modo se fija también la intensidad
del refuerzo maximo de la fuerza de agarre.

La mano permanece abierta disminuyendo muy lentamente la traccion del elemen-
to de control lineal.

Después de abrir la mano, disminuya lentamente la traccioén del elemento de con-
trol lineal. El cierre transcurre de forma andloga a la duracion de la relajacién mus-
cular a velocidad lenta. El objeto se agarra con fuerza reducida (10 N). No se pro-
duce un reajuste automatico de la fuerza de agarre.

Después de abrir la mano, disminuya a velocidad maxima la traccién del elemento
de control lineal. La mano se cierra a velocidad maxima y empieza a asir un objeto
con una fuerza de agarre de 10 N. Si el sistema de sensores detecta un cambio
en la posicion del objeto, de ser necesario, el agarre se refuerza automaticamente
hasta la fuerza de agarre maxima (130 N).

Apertura

| Cierre
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Mediante la velocidad y la intensidad de la Mediante la velocidad a la que disminuye la

traccion del elemento de control lineal traccién del elemento de control lineal

Velocidad: Velocidad:

proporcional de 156 mm/s a 300 mm/s proporcional de 15 mm/s a 300 mm/s

Fuerza de agarre inicial Reajuste automatico de la Funcién FlexiGrip
fuerza de agarre

10N A velocidad de cierre de baja a | A velocidad de cierre de baja a
media: ninguno media: se activa a partir de

15N

10N A velocidad de cierre de me- | A velocidad de cierre de me-

dia a alta: hasta max. 130 N dia a alta: se activa a partir de

la fuerza de agarre maxima

2.1.4.5 Programa 5: VarioDual

Control con 2 electrodos

En este programa, la intensidad y la rapidez de la tensién muscular determinan la velocidad de
apertura. La velocidad de cierre hasta alcanzar la fuerza de agarre minima de aprox. 10 N depen-
de de la rapidez de la relajacién muscular. La fuerza de agarre estd determinada por la sefal
mioeléctrica posterior o simultdnea en los dos electrodos. FlexiGrip se activa, en funcién de la
fuerza de agarre inicial, ligeramente por encima del reajuste maximo de la presién de agarre. Al
suprimirse la carga, la SensorHand Speed vuelve a agarrar con la fuerza de agarre anterior.
Electrodo 1

Apertura: Proporcional. La velocidad y la intensidad de la tensién muscular determinan la
velocidad de apertura.

Cierre: Proporcional. La velocidad y la intensidad de la relajacién muscular determinan la
velocidad de cierre. La fuerza de agarre es de aprox. 10 N.

Manteni- La mano permanece abierta mediante una relajacién muscular muy lenta a través

miento: del electrodo.

Electrodo 2

Agarre: La fuerza de agarre generada esta determinada por la intensidad de la sefhal mioe-
|éctrica en el segundo electrodo. La fuerza de agarre maxima es de aprox. 100 N.

Ejemplo 1: Después de abrir la mano, relaje el musculo a cualquier velocidad. El cierre se

produce proporcional a la velocidad de la relajacién muscular. El objeto se agarra
con la fuerza de agarre minima (10 N). FlexiGrip se activa a partir de 20 N. Al su-
primirse la carga, la SensorHand Speed vuelve a agarrar con la fuerza de agarre
minima.

Ejemplo 2: Después de efectuar el agarre como se indica en el ejemplo 1, el objeto debe asir-
se con una fuerza de agarre superior. Para ello, genere una sefal mioeléctrica en
el segundo electrodo. Puede generarse proporcionalmente una fuerza de agarre
de entre 10 Ny 100 N. Si el objeto agarrado cambia de posicion, la fuerza de aga-
rre aumenta hasta aprox. 1,5 veces el valor de la fuerza de agarre especificada.
FlexiGrip se activa a un valor 2 veces superior a la fuerza de agarre especificada
hasta méax. 130 N, y, al suprimirse la carga, la SensorHand Speed vuelve a aga-
rrar con la fuerza de agarre original.

Apertura Cierre
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Mediante la velocidad y la intensidad de la ten-
sién muscular en el electrodo 1

Velocidad:

proporcional de 156 mm/s a 300 mm/s

Mediante la velocidad y la intensidad de la re-
lajacion muscular en el electrodo 1

Velocidad:

proporcional de 15 mm/s a 300 mm/s
Generacion de la fuerza de agarre: fuerza de
agarre segun la intensidad de la sefal mioeléc-
trica en el electrodo 2. Fuerza de agarre: pro-
porcional, de 10 N a 100 N

Fuerza de agarre inicial

Reajuste automatico de la
fuerza de agarre

Funcién FlexiGrip

10N
Proporcional: de 10 N a 100 N

Durante el cierre: sin reajuste
de la fuerza de agarre
Durante la generacion de la
fuerza de agarre: proporcio-

A partir de 20 N en funcién de
la fuerza de agarre inicial; se

activa ligeramente por encima
del reajuste maximo de la fuer-

nal, hasta max. 1,5 veces la
fuerza de agarre inicial

za de agarre
min. a partir de 20 N
max. a partir de 130 N

2.1.4.6 Programa 6: DMC plus Sensorik desconectable

Control con 2 electrodos

Este control equivale al programa 1, aunque aqui el "Sistema de sensores SUVA" y la funcién
FlexiGrip pueden desactivarse provisionalmente.

Activacion y desactivacion del "Sistema de sensores SUVA" y de la funcién FlexiGrip

El "Sistema de sensores SUVA" puede desactivarse para agarrar objetos muy blandos y flexibles
como, p. ej., espumas muy blandas o una pinza. Para ello, abra la SensorHand Speed hasta el
tope y manténgala abierta con una sefial mioeléctrica de cualquier intensidad. Al mismo tiempo,
ejerza una ligera presién en el "Sistema de sensores SUVA" (fig. 1), p. €j., presionando contra el
canto de la mesa. Una breve sefal vibratoria confirma la desactivacion. Para activar el "Sistema
de sensores SUVA", repita el mismo proceso. Dos breves sefiales vibratorias confirman la activa-
cion del "Sistema de sensores SUVA".

INFORMACION: tenga en cuenta que, con el "Sistema de sensores SUVA" desactivado, la fuer-
za de agarre no se reajusta automaticamente y que los objetos agarrados pueden escurrirse.
Después de insertar la bateria, unas senales vibratorias le informan del modo actual.

Una sefial vibratoria: el sistema de sensores esta desactivado

Dos sehales vibratorias: el sistema de sensores esta activado

2.2 MyoHand VariPlus Speed

La MyoHand VariPlus Speed es una mano protésica controlada de modo mioeléctrico y que se
caracteriza por una velocidad de agarre particularmente elevada en combinacién con un innova-
dor concepto de control preciso. Hay disponibles diferentes programas proporcionales y digita-
les para el control, p. ej., con 1 o 2 electrodos, un elemento de control lineal o un interruptor. Es-
tos permiten una adaptacion individual a las necesidades de cada paciente.

El dispositivo de agarre se basa en el sistema Ottobock DMC (DMC = Dynamic Mode Control).
Este sistema utiliza dos sistemas independientes de medicién y de regulacién para adaptar la ve-
locidad y la fuerza de agarre de forma dptima a la sefal mioeléctrica. El control proporcional
DMC permite controlar la velocidad y la fuerza de agarre proporcionalmente a la intensidad de la
sefial mioeléctrica. Si la intensidad de la sefial mioeléctrica varia, la velocidad de agarre y la fuer-
za de agarre se adaptan inmediatamente a la sefial mioeléctrica modificada.

2.2.1 Descripcion de los programas
El técnico ortopédico puede configurar 6 variantes de control diferentes en este dispositivo de
agarre.
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Sinopsis de las variantes de control

*  Programa 1: DMC plus (control con dos electrodos)
* Programa 2: AutoControl - Lowlnput (control con dos electrodos, con un electrodo y un inte-

rruptor o solo con un interruptor)

*  Programa 3: VarioControl (control con un electrodo o con un elemento de control lineal)
* Programa 4: VarioDual (control con dos electrodos)
* Programa 5: DigitalControl (control con dos electrodos, con un electrodo y un interruptor o

solo con un interruptor)

* Programa 6: Double Channel Control (control con un electrodo)

2.2.1.1 Programa 1: DMC plus
Control con 2 electrodos

La intensidad de la sefial de los electrodos (que resulta de la tensién muscular) determina la velo-
cidad de agarre y la fuerza de agarre. Con una sefial mas intensa de los electrodos, el agarre se
puede reforzar en cualquier momento hasta la fuerza de agarre maxima (aprox. 100 N) si fuera

necesario.

Apertura: Proporcional a través del electrodo de apertura.

Cierre: Proporcional a través del electrodo de cierre.

Ejemplo 1: Con una senal de los electrodos menor, para agarrar un objeto se genera la fuerza
de agarre minima.

Ejemplo 2: Con una senal de los electrodos mayor, se genera una fuerza de agarre también
mayor. Al volver a agarrar con una sefial de los electrodos mas intensa, se produ-
ce un aumento de la fuerza de agarre hasta el agarre maximo de aprox. 100 N.

Apertura Cierre

Senal continua de los electrodos

Senal continua de los electrodos

Un agarre maximo impide que la mano se abra
debido a sefiales involuntarias de los electro-
dos.

Velocidad: proporcional

Velocidad: proporcional

2.2.1.2 Programa 2: AutoControl - Lowinput

Control con: 2 electrodos, 1 electrodo y 1 interruptor o 1 interruptor
La mano se cierra a velocidad constante, y la fuerza de agarre aumenta proporcionalmente a la

duracién del agarre.

Control con 2 electrodos

Apertura: Proporcional a través del electrodo de apertura.

Cierre: A velocidad constante por medio de una sefial mioeléctrica de cualquier intensi-
dad por encima del umbral de activacion en el electrodo de cierre.

Apertura Cierre

Sefial continua de los electrodos

Sefal continua de los electrodos

Un agarre maximo impide que la mano se abra
debido a senales involuntarias de los electro-
dos.

Velocidad: proporcional

Velocidad: constante

Control con 1 electrodo y 1 interruptor

Apertura:
Cierre:

Proporcional a través del electrodo de apertura.
A velocidad constante, pulsando el interruptor MyoBock.
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Apertura

Cierre

Sehal continua de los electrodos

Sefial a través del interruptor

Un agarre maximo impide que la mano se abra
debido a sefales involuntarias de los electro-
dos.

Velocidad: proporcional

Velocidad: constante

Control con 1 interruptor

Este programa puede utilizarse en combinacién con cualquier interruptor MyoBock.

Apertura: A velocidad constante mientras se mantenga pulsado el lado de apertura del inte-
rruptor. A continuacion, la mano permanece abierta.

Cierre: A velocidad constante pulsando el lado de cierre del interruptor.

Apertura Cierre

La mano se abre mientras se mantenga pulsa-
do el lado de apertura del interruptor.

La mano se cierra mientras se mantenga pulsa-
do el lado de cierre del interruptor.

Velocidad: constante

Velocidad: constante

2.2.1.3 Programa 3: VarioControl

Control con: 1 electrodo o 1 elemento de control lineal

En este programa, la intensidad y la rapidez de la tensién muscular determinan la velocidad de
apertura. La velocidad de cierre y la fuerza de agarre dependen de la disminucién de la tension
muscular.

Control con 1 electrodo

Apertura: Proporcional. La velocidad y la intensidad de la tensién muscular determinan la
velocidad de apertura.

Cierre: Proporcional. La velocidad y la intensidad de la relajacién muscular determinan la
velocidad de cierre.

Manteni- La mano permanece abierta mediante una relajacién muscular muy lenta a través

miento: del electrodo.

Ejemplo 1: Después de abrir la mano, relaje lentamente el misculo. El cierre se produce de
forma proporcional al descenso de la sefial del electrodo. El objeto se agarra con
fuerza reducida.

Ejemplo 2: Después de abrir la mano, relaje el miusculo a maxima velocidad. La mano se cie-
rra a velocidad maxima y empieza a asir un objeto con fuerza de agarre maxima
(aprox. 100 N).

Apertura Cierre

Descenso de la senal del electrodo

Fuerza de agarre: proporcional al descenso de
la sefial del electrodo.

Senal del electrodo ascendente

Un agarre maximo impide que la mano se abra
debido a senales involuntarias de los electro-
dos.

Velocidad: proporcional

Velocidad: proporcional

Control con 1 elemento de control lineal

Apertura: Proporcional. La velocidad y la intensidad de la traccién del elemento de control li-

neal determinan la velocidad de apertura.
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Cierre:

Proporcional. La velocidad y la intensidad a la que disminuye la traccién del ele-
mento de control lineal determinan la velocidad de cierre.

Manteni- La mano permanece abierta disminuyendo muy lentamente la traccién del elemen-
miento: to de control lineal.
Ejemplo 1: Después de abrir la mano, disminuya lentamente la traccién del elemento de con-
trol lineal. El objeto se agarra con fuerza reducida.
Ejemplo 2: Después de abrir la mano, disminuya a maxima velocidad la traccién del elemento
de control lineal. La mano se cierra a velocidad maxima y empieza a asir un objeto
con fuerza de agarre maxima (aprox. 100 N).
Apertura Cierre
Senal del electrodo ascendente Descenso de la sefial del electrodo
Fuerza de agarre: proporcional al descenso de
la sefial del electrodo.
Un agarre maximo impide que la mano se abra
debido a sefiales involuntarias de los electro-
dos.
Velocidad: proporcional Velocidad: proporcional

2.2.1.4 Programa 4: VarioDual

Control con: 2 electrodos

En este programa, la intensidad y la rapidez de la tensién muscular determinan la velocidad de
apertura. La velocidad de cierre depende de la rapidez de la relajacion muscular. La fuerza de
agarre esta determinada por la sefial mioeléctrica posterior o simultanea en los dos electrodos.

Electrodo 1:

Apertura: Proporcional. La velocidad y la intensidad de la tensién muscular determinan la
velocidad de apertura.

Cierre: Proporcional. La velocidad y la intensidad de la relajacién muscular determinan la
velocidad de cierre.

Manteni- La mano permanece abierta mediante una relajacién muscular muy lenta a través

miento: del electrodo.

Electrodo 2:

Agarre: La fuerza de agarre generada esta determinada por la intensidad de la sefial mioe-
|éctrica en el segundo electrodo.

Ejemplo 1: Después de abrir la mano, relaje el misculo a cualquier velocidad. El cierre se
produce proporcional a la velocidad de la relajacion muscular. El objeto se agarra
con la fuerza de agarre minima.

Ejemplo 2: Después de efectuar el agarre como se indica en el ejemplo 1, el objeto debe asir-
se con una fuerza de agarre superior. Para ello, el paciente genera una sefal en el
segundo electrodo. Puede generarse de forma proporcional una fuerza de agarre
de hasta aprox. 100 N.

Apertura Cierre

Senal de los electrodos ascendente mediante | Senal descendente de los electrodos mediante
tensién muscular en el electrodo 1 relajacion muscular en el electrodo 1

Fuerza de agarre: proporcional a la intensidad
de la sefial en el electrodo 2
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Volver a agarrar con un agarre maximo en el
electrodo 2 impide que la mano se abra debido
a sefales involuntarias de los electrodos.

Velocidad: proporcional Velocidad: proporcional

2.2.1.5 Programa 5: DigitalControl

Control con: 2 electrodos, 1 electrodo y 1 interruptor o 1 interruptor
La mano se cierra a velocidad constante, y la fuerza de agarre aumenta proporcionalmente a la
duracién del agarre.

Control con 2 electrodos

Apertura: Digital. A través del electrodo de apertura. La mano se abre a velocidad constan-
te.

Cierre: Digital. A través del electrodo de cierre. La mano se cierra a velocidad constante.

Apertura Cierre

Senal continua de los electrodos Sefial continua de los electrodos
Fuerza de agarre: en funcién de la duracion de
la sefal

Velocidad: constante Velocidad: constante

Control con 1 electrodo y 1 interruptor

Apertura: Sefial a través del electrodo de apertura.

Cierre: Sefial a través del interruptor. La mano se cierra a velocidad constante.

Apertura Cierre

Sefial continua de los electrodos Sefial a través del interruptor
Fuerza de agarre: en funcién de la duracion de
la sefal

Velocidad: constante Velocidad: constante

Control con 1 interruptor
Este programa puede utilizarse en combinacién con cualquier interruptor MyoBock.

Apertura: A velocidad constante mientras se mantenga pulsado el lado de apertura del inte-
rruptor. A continuacion, la mano permanece abierta.
Cierre: A velocidad constante mientras se mantenga pulsado el lado de cierre del inte-
rruptor.
Apertura Cierre
Sefial a través del interruptor Sefial a través del interruptor
Fuerza de agarre: en funcién de la duracion de
la sefal
Velocidad: constante Velocidad: constante

2.2.1.6 Programa 6: Double Channel Control

Control con: 1 electrodo
En este programa, la mano se abre con una sefial rapida e intensa, y se cierra con una sefal len-
ta y suave.

Apertura Cierre
Sefial rapida e intensa del electrodo Sefial lenta y suave del electrodo

104



Fuerza de agarre: en funcién de la duracion de
la senal

Velocidad: constante Velocidad: constante

3 Uso previsto

3.1 Uso previsto
El producto debe utilizarse exclusivamente para el tratamiento exoprotésico de la extremidad su-
perior.

3.2 Condiciones de aplicacion

El producto esta previsto exclusivamente para ser utilizado en un Gnico usuario. El fabricante
no autoriza el uso de este producto en mas de una persona.

El producto ha sido disefiado para realizar actividades cotidianas y no puede emplearse en activi-
dades extraordinarias. Estas actividades extraordinarias comprenden, por ejemplo, modalidades
de deporte con cargas extremas para la mufieca o de impacto (flexiones, descenso en bicicleta,
bicicleta de montafa...) o deportes extremos (escalada libre, parapente, etc.). Ademas, el pro-
ducto no debe emplearse para conducir vehiculos o maquinaria pesada (p. €j., maquinaria de
construccion), ni para manejar maquinaria industrial o aparatos de trabajo a motor.

Puede consultar las condiciones ambientales permitidas en los datos técnicos (véase la
pagina 114).

3.3 Indicaciones

* Altura de amputacién transradial, transhumeral y desarticulacién de hombro

* Para amputaciones tanto unilaterales como bilaterales

* Dismelia del antebrazo o del brazo

* El usuario debe ser capaz de comprender y aplicar las indicaciones de utilizacién y las indica-
ciones de seguridad.

* El usuario ha de disponer de las facultades fisicas y psiquicas necesarias para poder percibir
sefiales visuales/acusticas y/o vibraciones mecanicas.

3.4 Contraindicaciones
* Cualquier situacion que contradiga o exceda las indicaciones comprendidas en los capitulos
"Seguridad" y "Uso previsto".

3.5 Cualificacion
El tratamiento ortoprotésico de un paciente con el producto solo pueden realizarlo técnicos orto-
pédicos autorizados por Ottobock mediante la correspondiente formacion.

4 Seguridad

4.1 Significado de los simbolos de advertencia

Advertencias sobre posibles riesgos de accidentes y lesiones graves.
Advertencias sobre posibles riesgos de accidentes y lesiones.

|:| Advertencias sobre posibles dafios técnicos.

4.2 Estructura de las indicaciones de seguridad

| A ADVERTENCIA

El encabezamiento denomina la fuente y/o el tipo de peligro
La introduccién describe las consecuencias en caso de no respetar la indicacién de seguridad.
En el caso de haber varias consecuencias, se distinguiran de la siguiente forma:
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> p. ej.: consecuencia 1 en caso de no respetar el aviso de peligro

> p. ej.: consecuencia 2 en caso de no respetar el aviso de peligro

» Este simbolo indica las actividades/acciones que deben respetarse/realizarse para evitar el
peligro.

4.3 Indicaciones generales de seguridad

| A ADVERTENCIA

Incumplimiento de las advertencias de seguridad

Danos personales y en el producto debidos al uso del producto en determinadas situaciones.

» Siga las advertencias de seguridad y las precauciones indicadas en este documento adjun-
to.

| A ADVERTENCIA |

Uso de la prétesis al conducir un vehiculo

Accidente debido a un comportamiento inesperado de la prétesis.

» La prétesis no deberia emplearse para conducir vehiculos ni maquinaria pesada (p. ej., ma-
quinaria de construccion).

| A ADVERTENCIA |

Uso de la protesis al manejar maquinaria

Lesiones debidas a un comportamiento inesperado de la prétesis.

» La prétesis no debe emplearse para manejar maquinaria industrial ni equipos accionados
por motor.

| A ADVERTENCIA

Utilizar la proétesis cerca de sistemas implantados activos

Alteracion de los sistemas implantables activos (p. ej., marcapasos, desfibrilador, etc.) debido a

la radiacion electromagnética generada por la prétesis.

» En caso de utilizar la protesis junto a sistemas implantables activos, preste atencién a que
se respeten las distancias minimas exigidas por el fabricante del implante.

» Observe en todo caso las condiciones de uso y las indicaciones de seguridad prescritas por
el fabricante del implante.

| A ADVERTENCIA

Contacto de la piel con lubricantes derramados debido a defectos en el sistema meca-
nico

Lesiones por irritaciones de la piel.

» Impida que los lubricantes derramados entren en contacto con la piel, la nariz y los ojos.

» El producto debe ser revisado por un servicio técnico autorizado de Ottobock.

| A PRECAUCION

Entrada de suciedad y humedad en el producto
Lesiones debidas a un comportamiento inesperado del producto o a fallos de funcionamiento.
» Procure que no penetren particulas sélidas ni liquidos en el producto.
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| A PRECAUCION |

Manipulaciones del producto realizadas por cuenta propia

Lesiones debidas a fallos y a reacciones inesperadas de la prétesis que resulten de estos.

» A excepcion de las tareas descritas en estas instrucciones de uso, no puede llevar a cabo
ninguna manipulacién del producto.

» Solo el personal técnico autorizado por Ottobock puede abrir y reparar el producto y arre-
glar los componentes danados.

4.4 Indicaciones sobre el suministro de corriente / para cargar la bateria

| A ADVERTENCIA

Uso de fuente de alimentacion, enchufe del adaptador o cargador danados

Calambre debido al contacto con piezas descubiertas conectadas.

» No abra la fuente de alimentacion ni el enchufe del adaptador ni el cargador.

» No someta a esfuerzos extremos la fuente de alimentacién ni el enchufe del adaptador ni el
cargador.

» Sustituya de inmediato cualquier fuente de alimentacion, enchufe del adaptador o cargador
dafados.

| A ADVERTENCIA

Cargar la prétesis sin quitarsela
Calambre debido a una fuente de alimentacion o un cargador defectuosos.
» Por motivos de seguridad, quitese la prétesis antes de iniciar el proceso de carga.

| A PRECAUCION

Uso de la prétesis con la bateria poco cargada

Lesiones debidas a un comportamiento inesperado de la prétesis

» Revise el nivel de carga actual de la prétesis antes de utilizarla y carguela en caso necesa-
rio.

» Tenga en cuenta que el tiempo de funcionamiento de la prétesis puede verse reducido debi-
do a una temperatura ambiental baja o al envejecimiento de la bateria.

» Tenga en cuenta que, en caso de una tensioén de la bateria muy reducida, las acciones y
reacciones del componente de agarre transcurren mas lentamente.

» Tenga en cuenta que, en caso de una tensién de la bateria muy reducida, solo es posible
ejecutar con el componente de agarre unos pocos agarres y acciones.

» Una amplitud de apertura reducida puede ser indicio de una tensién de la bateria reducida.

4.5 Indicaciones sobre las estancias en ciertas zonas

| A PRECAUCION

Distancia insuficiente con respecto a dispositivos de comunicacion de AF (p. ej., teléfo-

nos moviles, aparatos con Bluetooth, aparatos con wifi)

Lesiones provocadas por un comportamiento inesperado del producto debido a una alteracion

de la comunicacién interna de datos.

» Por tanto, se recomienda mantener una distancia minima de 30 cm respecto a dispositivos
de comunicacién de AF.
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| A PRECAUCION |

Uso del producto a muy poca distancia de otros aparatos electrénicos

Lesiones provocadas por un comportamiento inesperado del producto debido a una alteracion

de la comunicacién interna de datos.

» No sitte el producto mientras esté funcionando junto a otros aparatos electrénicos.

» Mientras esté funcionando, no apile el producto con otros aparatos electrénicos.

» Si no pudiese evitar que el producto y otros aparatos electrénicos estén funcionando a la
vez, observe el producto cuando se esté usando cerca de ellos y compruebe si funciona se-
gun lo previsto.

| A PRECAUCION |

Estancia en las proximidades de fuentes de interferencias magnéticas o eléctricas in-

tensas (p. ej., sistemas antirrobo, detectores de metales)

Lesiones provocadas por un comportamiento inesperado del producto debido a una alteracion

de la comunicacién interna de datos.

» Evite permanecer en las proximidades de sistemas antirrobo visibles u ocultos en las zonas
de entrada/salida de comercios, de detectores de metales o escaneres corporales para per-
sonas (p. ej., en aeropuertos), o cualquier otra fuente de interferencias magnéticas o eléctri-
cas intensas (p. €j., tendidos eléctricos de alta tensién, transmisores, subestaciones trans-
formadoras, equipos de tomografia computerizada, escaneres de resonancia magnética nu-
clear, etc.).

» Cuando vaya a atravesar algun sistema antirrobo, escaner corporal o detector de metales,
tenga presente que el producto puede reaccionar de forma inesperada.

| A PRECAUCION |

Estancia en zonas fuera del margen de temperatura admisible

Lesiones debidas a fallos en el control o en el funcionamiento del sistema protésico.

» Evite permanecer en lugares con temperaturas que estén fuera del margen de temperatura
admisible (véase la pagina 114).

4.6 Indicaciones sobre el uso

| A PRECAUCION |

Carga mecanica del producto

Lesiones debidas a fallos en el control o en el funcionamiento del producto.
» No someta el producto a vibraciones mecénicas ni a golpes.

» Compruebe antes de cada uso si el producto presenta dafios visibles.

| A PRECAUCION

Manejo incorrecto
Lesiones debidas a fallos en el manejo o de funcionamiento del producto.
» Déjese instruir en el manejo correcto del producto.

| A PRECAUCION

Cuidado incorrecto del producto

> Lesiones debidas a fallos en el control o en el funcionamiento del producto o dafios de los
componentes mecanicos

> Dafos o rotura debidos a la fragilidad de los plasticos causada por la utilizacion de disol-
ventes como acetona, gasolina u otros productos parecidos.
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» Limpie el producto exclusivamente conforme a las indicaciones del capitulo "Limpieza y cui-
dados" (véase la pagina 113).

» No limpie el producto bajo el grifo.

» En caso de utilizar un guante cosmético protésico, observe ademds sus instrucciones de
uso.

| A PRECAUCION |

Agarrar objetos con fuerzas de agarre incorrectas

Lesiones debidas a un comportamiento inesperado del producto.

» Tenga en cuenta que la fuerza de agarre debe controlarse manualmente en funcion de la
consistencia (blando/duro) del objeto agarrado.

| A PRECAUCION |

Sobrecarga debida a actividades extraordinarias

Lesiones debidas a un comportamiento inesperado del producto por fallos de funcionamiento.

» El producto ha sido disefiado para realizar actividades cotidianas y no puede emplearse en
actividades extraordinarias. Estas actividades extraordinarias comprenden, por ejemplo, mo-
dalidades de deporte con cargas extremas para la mufieca o de impacto (flexiones, descen-
so en bicicleta, bicicleta de montafa...) o deportes extremos (escalada libre, parapente,
etc.).

» Un manejo cuidadoso del producto y de sus componentes no solo prolonga su vida util, sino
que también contribuye a la propia seguridad del paciente.

» Si el producto y sus componentes se ven sometidos a esfuerzos extremos (p. ej., por caidas
o similares), debe comprobarse inmediatamente si estos presentan dafios. Si es necesario,
envie el producto a un servicio técnico autorizado de Ottobock.

| A PRECAUCION |

Peligro de aprisionamiento entre las puntas de los dedos

Lesiones debidas al aprisionamiento de partes del cuerpo.

» Al utilizar el producto, aseglrese de que no queda ninguna parte del cuerpo entre las pun-
tas de los dedos.

» Al cerrar la mano, asegUrese de que no queda ninguna parte del cuerpo entre las puntas de
los dedos.

» Limpie el producto cuando esté apagado.

| A PRECAUCION |

Distancia insuficiente a fuentes de calor intenso

Inflamacién del producto.

» No someta el producto a fuentes de calor intenso (fuego, placa de coccién, calentador, ra-
diador, etc.).

» No agarre ni sujete con el producto objetos candentes.

| A PRECAUCION |

Desbloqueo involuntario del componente de agarre

Lesiones al soltarse el componente de agarre del antebrazo (p. €j., al llevar objetos).

» Al unir la mano con el encaje o con componentes, preste atencién a ejecutar la unién co-
rrectamente.
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| A PRECAUCION |

Contacto insuficiente de los electrodos con la piel

Lesiones debidas a un comportamiento inesperado del producto provocado por un descontrol

del componente protésico.

» Procure que las superficies de contacto de los electrodos se apoyen, a ser posible, con to-
da su superficie sobre piel sana.

» Al llevar cargas pesadas, aseglrese de que los electrodos no pierden el contacto con la
piel.

» Sino puede controlarse el producto correctamente a través de las sefales musculares, apa-
gue toda la proétesis y consulte a su técnico ortopédico.

| A PRECAUCION

Utilizar la prétesis con objetos puntiagudos o afilados (p. ej., un cuchillo en la cocina)
Lesion debido a movimientos involuntarios.
» Utilice la prétesis con sumo cuidado cuando maneje objetos puntiagudos o afilados.

5 Componentes incluidos en el suministro

* 1 SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8*, 8E43=8*

o

* 1 MyoHand VariPlus Speed 8E38=9*, 8E39=9*, 8E41=9*
* Un ejemplar de las instrucciones de uso para usuarios

6 Uso

6.1 Encender y apagar el componente de agarre
El boton de encendido/apagado se encuentra justo debajo de la mano interior.
El botén de encendido/apagado puede accionarse pulsando en el guante cosmético protésico.

Area Funcién
Dorso de la mano Encendido (véase fig. 1)
Pulgares Apagado (véase fig. 2)

6.2 Cierre de la muneca

El cierre de la mufieca sirve para intercambiar de forma répida y sencilla el producto y el greifer

eléctrico.

Si el producto esta equipado con un cierre de mufeca, se dispone de las opciones siguientes:

* Colocar el dispositivo de agarre en la posiciéon de agarre mas propicia girandolo (pronacion y
supinacion pasivas).

* Separe el dispositivo de agarre ligeramente del encaje para cambiarlo por un greifer eléctri-
co.
Para ello, gire el dispositivo de agarre una vez sobre su propio eje (360°), da igual que lo ha-
ga hacia la izquierda o hacia la derecha, hasta que note una ligera resistencia. El dispositivo
de agarre se puede retirar una vez superada dicha resistencia. (véase fig. 4)

Encajar el cierre de muieca

1) Introduzca el cierre de mufeca de la proétesis en el anillo para laminar y empujelo hacia den-
tro.

2) Gire la prétesis ligeramente hacia la izquierda o hacia la derecha.

3) La presion activa el mecanismo de encaje, afianzando la mano en el anillo para laminar.
INFORMACION: Revise que la prétesis o el greifer estén bien colocados después de
que hayan encajado.
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6.3 Cargar la bateria

Tenga en cuenta los siguientes puntos a la hora de cargar la bateria:

* La capacidad de la bateria completamente cargada es suficiente para su uso durante un dia.

* Se recomienda cargar la bateria diariamente para poder usar el producto cada dia.

* Antes de usar la protesis por primera vez habra que cargar la bateria al menos durante 3 ho-
ras.

6.3.1 Cargador 757L20 y EnergyPack 757B2*

AVISO |

Descarga total de la bateria

Deterioro irreparable del producto y, como consecuencia, fallos en el funcionamiento debidos a

una carga irregular e incompleta de la bateria.

» Cargue la bateria por completo en intervalos de 4 a 6 meses en caso de almacenarla por
mucho tiempo.

1) Conecte la estacion de carga con fuente de alimentacion al enchufe.

— Se iluminan el LED verde de la fuente de alimentacién y el LED verde del
centro de la fila de LED.

2) Introduzca una o dos baterias en la estacién de carga.

3) EI LED verde del compartimento de carga correspondiente se ilumina @,y se
inicia el proceso de carga.

4) Una vez se haya cargado por completo la bateria, el LED verde del comparti-
mento de carga correspondiente parpadea :@:.

5) Extraiga la bateria cuando haya finalizado el proceso de carga.

6.3.1.1 Indicacion del nivel actual de carga
Al insertar/encajar la bateria en la prétesis se activa durante unos segundos el indicador de la ca-
pacidad de la bateria.

Indicador Suceso
LED
@ Nivel de carga superior al 50 % (iluminado en verde)
@O Nivel de carga inferior al 50 % (iluminado en verde y en naranja alternadamente)
() Nivel de carga inferior al 5 % (iluminado en naranja)
6.3.1.2 Solucién de problemas
Compartimento |LED del Suceso
de carga comparti-
mento de
carga
vacia @ o0 0 o @ |El cargador esta defectuoso
vacia o bateria in- \ 4 Un servicio técnico autorizado de Ottobock debe revisar el
sertada _.: cargador y la fuente de alimentacion.
1\
bateria insertada . La bateria se esta cargando
\‘_ La bateria esta completamente cargada
7\
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Compartimento |LED del Suceso
de carga comparti-
mento de
carga
bateria insertada La temperatura de la bateria es demasiado elevada
O Extraiga la bateria y deje que se enfrie
La bateria insertada esta defectuosa
. Un servicio técnico autorizado de Ottobock debe revisar la
bateria.

6.3.2 Cargador 757L35 y bateria 757B35="*
6.3.2.1 Conectar el cargador con el producto

1) Inserte el conector de carga en la toma de alimentacion del encaje
protésico.
— La conexion correcta del cargador con la prétesis se indica me-
diante avisos de confirmacién (Senales de estado).
2) Se inicia el proceso de carga.
— La protesis se apaga automaticamente.
3) Desconecte la prétesis una vez finalizado el proceso de carga.

N

6.3.2.2 Desconexion de seguridad

La desconexion de seguridad de la prétesis sirve para proteger la bateria y se activa en caso de:
* temperaturas demasiado elevadas o demasiado bajas,

* sobretensiones y subtensiones,

* cortocircuito.

Si se ha producido un cortocircuito, debe conectarse el conector de carga a la toma de alimenta-
cion, y volver a desconectarse para activar el sistema electrénico.

6.3.2.3 Indicacion del nivel actual de carga
El nivel de carga puede consultarse en cualquier momento.

1) Pulse el botén de la toma de alimentaciéon durante menos de un segundo con la proétesis en-
cendida.

2) El indicador LED situado en la toma de alimentacién le informa del nivel actual de carga.

Toma de Suceso

alimenta-

cion

@ Bateria totalmente cargada (iluminada en verde)
) Bateria cargada al 50 % (iluminada en amarillo)
@ Bateria vacia (iluminada en naranja)

6.3.2.4 Senales acusticas

Senal acustica Indicaciones adi- Suceso
cionales
1 senal larga - e Apagar la prétesis mediante la toma de ali-
mentacion.

e La carga comienza (conector de carga co-
nectado a la toma de alimentacion).
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Senal acustica Indicaciones adi- Suceso

cionales
e La carga finaliza (conector de carga desco-
nectado de la toma de alimentacién).
2 sefales cortas ElI LED de la toma de |Encender la prétesis

alimentacion se ilumi-
na brevemente.

3 senales cortas - Tensién de la bateria demasiado baja, la prétesis
se apaga automaticamente.

7 Almacenamiento
En caso de no utilizar la mano eléctrica de sistema, hay que procurar guardar la mano eléctrica
de sistema estando abierta para proteger los sensores y el mecanismo.

8 Limpieza y cuidados

1) Limpie el producto con un pafio himedo y jabon suave (p. ej., Derma Clean 453H10=1-N de
Ottobock) en caso de suciedad.
Preste atencién a que no penetre ningun liquido en el/los componente/s del sistema.

2) Seque el producto con un pafio que no suelte pelusas y deje que se termine de secar al aire.

| INFORMACION |

Evite exponer el producto durante un tiempo prolongado a la radiacion solar directa o a la luz
UV (solarium) sin un guante cosmético protésico.

Consulte las indicaciones para el cuidado del guante cosmético protésico en la informacién ad-
junta con el guante. Dirijase a su técnico ortopédico si necesita mas informacion.

9 Mantenimiento

Se recomienda efectuar un mantenimiento periédico (inspeccién de servicio) cada 24 meses con
el objetivo de evitar lesiones y para conservar la calidad del producto.

Con carécter general, todos los productos estan sujetos a intervalos de mantenimiento obligato-
rios durante el periodo de garantia. Solamente asi se conservard la garantia con todos sus efec-
tos.

Durante el mantenimiento pueden ser necesarias prestaciones de servicio adicionales, por ejem-
plo, una reparacion. En funcion de la cobertura y de la validez de la garantia, estas prestaciones
de servicio adicionales pueden llevarse a cabo de forma gratuita o estar sujetas a costes confor-
me a un presupuesto presentado previamente.

10 Aviso legal

10.1 Responsabilidad

El fabricante se hace responsable si este producto es utilizado conforme a lo descrito e indicado
en este documento. El fabricante no se responsabiliza de los dafos causados debido al incumpli-
miento de este documento y, en especial, por los dafios derivados de un uso indebido o una mo-
dificacion no autorizada del producto.

10.2 Marcas

Todas las denominaciones mencionadas en el presente documento estdn sometidas en su totali-
dad a las disposiciones del derecho de marca vigente correspondiente, asi como a los derechos
de los propietarios correspondientes.
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Todas las marcas, nombres comerciales o nombres de empresas que se indican en este docu-
mento pueden ser marcas registradas y estan sometidos a los derechos de los propietarios co-
rrespondientes.

La ausencia de una designacion explicita de las marcas utilizadas en este documento no implica
que una denominacion esté libre de derechos de terceros.

10.3 Conformidad CE

Por la presente, Otto Bock Healthcare Products GmbH declara que el producto es conforme con
las disposiciones europeas aplicables en materia de productos sanitarios.

El producto cumple los requisitos de la Directiva 2011/65/UE sobre restricciones a la utilizacién
de determinadas sustancias peligrosas en aparatos eléctricos y electrénicos.

El texto completo de las Directivas y exigencias esta disponible en la siguiente direccion de inter-
net: http://www.ottobock.com/conformity

11 Datos técnicos

Condiciones ambientales
Almacenamiento (con o sin embalaje) De +5 °C/+41 °F a +40 °C/+104 °F
Max. 85 % de humedad relativa, sin condensa-
ciéon
Transporte (con o sin embalaje) De -20 °C/-4 °F a +60 °C/+140 °F
Maéx. 90 % de humedad relativa, sin condensa-
cion
Funcionamiento De -5 °C/+23 °F a +45 °C/+113 °F
Max. 95 % de humedad relativa, sin condensa-
cion
Referencia 8E38=8*, 8E39=8", 8E38=9*, 8E39=9"*,
8E43=8" 8E41=9"
Ancho de abertura 100 mm
Velocidad proporcional 15-300 mm/s
Fuerza de agarre proporcional 0-100 N
Vida atil 5 afios
Referencia de la bateria 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5
Rango de temperatura durante la carga [°C] +5a +40
Capacidad [mAh] 900t / 6801 / 600 1150 3450
9501 8001
Vida util de la bateria [afos] 2
Comportamiento del producto durante el pro- El producto no funciona
ceso de carga
Tiempo de funcionamiento del producto con la | Aprox. Aprox. Aprox. Aprox. Aprox.
bateria completamente cargada [ciclos de aga- | 2500-30- | 2000-25- | 1000-20- | 4000 | 10000
rre] 00 00 (en 00
funcién
de la ca-
pacidad
de la ba-
teria)
Tiempos de carga (si la bateria estd completa- | Aprox. | Aprox.3 Aprox. 2,5 Aprox. 3
mente descargada) [horas] 3,5
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Referencia de la bateria 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5

Tension nominal [V] Aprox. 7,4

Tecnologia de la bateria lones de litio Polimero lones de litio

de litio

Cargadores autorizados 757L20 757L35

1 Véase la etiqueta de la bateria

12 Anexo

12.1 Simbolos utilizados

I Fabricante
En algunos lugares, este producto no puede desecharse junto con la basura do-
E méstica. Deshacerse de este producto sin tener en cuenta las disposiciones vi-
. gentes de su pais en materia de eliminacién de residuos podra tener consecuen-

cias negativas para el medio ambiente y para la salud. Por eso, le rogamos que
respete las advertencias que la administraciéon de su pais tiene en vigencia res-
pecto a la recogida selectiva de deshechos.

c € Declaracion de conformidad conforme a las directivas europeas aplicables
@ Numero de serie (YYYY WW NNN)
YYYY - Ano de fabricacion

WW - Semana de fabricacion
NNN - Nimero consecutivo

Producto sanitario

1 Prefacio Portugués

INFORMAGAO |

Data da dltima atualizagao: 2022-03-23

» Leia este documento atentamente antes de utilizar o produto e observe as indicagdes de se-
guranca.

» Solicite a um técnico que o instrua na utilizagao segura do produto.

» Se tiver duvidas sobre o produto ou caso surjam problemas, dirija-se ao técnico.

» Comunique todos os incidentes graves relacionados ao produto, especialmente uma piora
do estado de saulde, ao fabricante e ao 6rgao responsavel em seu pais.

» Guarde este documento.

As maos elétricas de sistema "8E38=8*, 8E38=9*%, 8E39=8*, 8E39=9*, 8E43=8* e 8E41=9*" sao
denominadas a seguir produto/dispositivo de preensao.

Este manual de utilizagdo fornece informagdes importantes sobre a utilizacao, ajuste e manuseio
do produto.

Coloque o produto em operacao apenas de acordo com as informacées fornecidas nos docu-
mentos anexos.
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2 Descricao do produto
2.1 SensorHand Speed com sensor SUVA

2.1.1 Sistema estabilizante da preensao

O sistema estabilizante da preensdo da SensorHand Speed impede que objetos segurados es-
correguem, por meio do aumento automatico da forga de preensdo. Assim que o objeto estiver fi-
xado, esse procedimento é interrompido. Isso é possivel gracas a um sensor integrado na Sen-
sorHand Speed.

A preensao reacional s6 é possivel até o valor maximo do reajuste automatico da forga de preen-
sdo e prevista para os programas 1 a 4. Para prender ferramentas e espumas macias é previsto o
programa 6.

O reajuste automaético da forga de preenséo pode ser interrompido a qualquer momento com um
breve impulso de "ABRIR".

2.1.2 FlexiGrip

A funcao FlexiGrip possibilita deslocar ou girar um objeto segurado na mao, sem precisar soltar
a preensao por meio de sinais de eletrodo e prender novamente na sequéncia.

A SensorHand Speed acompanha as alteragdes na posicao do objeto segurado, da mesma ma-
neira que uma mao natural faria. A preensao é, portanto, flexivel.

A funcao FlexiGrip pode ser interrompida a qualquer momento com um breve impulso de
"ABRIR".

2.1.3 Destravar/travar o punho (8E43=*)

A flexao e a extensao individuais do punho po-
dem ser travadas em 5 posi¢des diferentes (em
passos de 20° em cada caso).

1) Pressionar o botdo de destravamento no
sentido da seta.

2) Com o botdo de destravamento pressiona-
do, mover o dispositivo de preensao para a
posicdo desejada. O encaixe ocorre em
20° e 40° a partir da posigao neutra em ca-
da direcéo.

3) Ao soltar o botdo de destravamento, o dis-
positivo de preensao trava-se na respectiva
posigao.

2.1.4 Descricao do programa

Neste dispositivo de preensao, o técnico ortopédico pode ajustar 6 variantes de controle diferen-

tes.

Visao geral das variantes de controle

*  Programa 1: DMC plus Sensorik (controle com dois eletrodos)

* Programa 2: AutoControl - LowlInput (controle com dois eletrodos; com um eletrodo e um in-
terruptor ou apenas um interruptor)

*  Programa 3: AutoControl (controle com um eletrodo, com um elemento de controle linear ou
um interruptor)

* Programa 4: VarioControl (controle com um eletrodo ou um elemento de controle linear)

* Programa 5: VarioDual (controle com dois eletrodos)

* Programa 6: DMC plus Sensorik desativavel (controle com dois eletrodos)

2.1.4.1 Programa 1: DMC plus Sensorik
O programa 1 ¢é utilizado com mais frequéncia. A seguir sdo descritas as caracteristicas funcio-
nais mais importantes.
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¢ Por meio da intensidade da tensdo muscular, é controlada a velocidade de abertura e fecha-
mento do produto. Através disso, o processo de preensao é simples e tem uma aparéncia na-

tural.

* Aintensidade da tensdo muscular determina a forga com a qual um objeto é segurado no pro-
duto. Sendo assim, é possivel segurar objetos pequenos e frageis sem nenhum problema.

Controle com 2 eletrodos

Este controle corresponde ao comando DMC plus com "interruptor manual virtual" (Dynamic Mo-
de Control) integrado, porém apresenta adicionalmente o sistema estabilizador da preensao
"Sensor SUVA". O nivel da velocidade ou da forca de preensdo é determinado pela intensidade
do sinal do eletrodo (resultante da tensdo muscular). Ap6s uma preensdo com for¢ga maxima, o li-
miar de ativagdo na direcdo de abertura é alterado para um valor maior ("interruptor manual virtu-
al"). O aumento desse valor reduz o risco de abertura da méo por sinais mioelétricos involuntari-
os. Isso proporciona uma maior seguranca de preensao, por ex., ao segurar talheres.

Abrir:
Fechar:

Exemplo 1:

Exemplo 2:

proporcional através do eletrodo de Abrir
proporcional através do eletrodo de Fechar

Com um sinal mioelétrico baixo, é estabelecida a forca de preensdo mais baixa
(10 N) para prender um objeto. Se o sensor detecta uma alteragdo da posigdo do
objeto, é realizado automaticamente um reajuste de até 1,5 vezes a forca de pre-
ensdo inicial (15 N), conforme a necessidade. A fungao FlexiGrip é efetiva a partir
de 20 N. Se ndo houver mais carga, a SensorHand Speed prende novamente com
a forga de preensao anterior.

Com um sinal mioelétrico mais alto, é gerada uma forca de preensao mais alta e,
em caso de alteragdo da posicao do objeto segurado, é realizado um reajuste até
a forga de preensao maxima (130 N), conforme a necessidade. Se a carga sobre a
mao ultrapassar 130 N (forga de preensdo da mao e forgca atuando externamente),
a fungao FlexiGrip se torna ativa. Se nao houver mais carga, a SensorHand Spe-
ed prende novamente com a forga de preensao anterior.

Abertura

Fechamento

Velocidade:

Sinal mioelétrico através do eletrodo

proporcional 15 mm/s até 300 mm/s

Sinal mioelétrico através do eletrodo

Velocidade:
proporcional 15 mm/s até 300 mm/s

Forca de preensao inicial

Reajuste automatico da for-
ca de preensao

Funcao FlexiGrip

proporcional: 0 N a 100 N

proporcional: até no max. 1,5
vezes a forga de preensao ini-
cial, por ex., forga de preen-
sdo inicial 10 N e reajuste da
forca de preensao até no max.
15N

em funcao da forga de preen-
sdo inicial, efetiva respectiva-
mente pouco acima do reajus-
te automatico maximo da forca
de preensao

no min. a partir de 20 N

no max. a partir de 130 N

Através de um sinal mioelétrico mais forte, é possivel, se necessario, reapertar até a forca de pre-
ensdao maxima (100 N) a qualquer momento, independente do reajuste automético da forca de

preensao.
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2.1.4.2 Programa 2: AutoControl - Lowlnput

Controle com: 2 eletrodos, 1 eletrodo e 1 interruptor ou 1 interruptor

A mao fecha com a velocidade mais alta e segura um objeto com a for¢a de preensdo minima
(10 N). Se o sensor detecta uma alteragdo da posicdo do objeto, ha a preensao reacional auto-
matica até a forca de preensdo maxima (130 N), conforme a necessidade. A fungdo FlexiGrip é
efetiva a partir da forca de preensdo maxima. Se ndo houver mais carga, a SensorHand Speed
prende novamente com a forga de preensao anterior.

Controle com 2 eletrodos

Abrir: proporcional através do eletrodo de Abrir.

Fechar: com velocidade maxima através de um sinal mioelétrico curto, em qualquer inten-
sidade acima do limiar LIGAR, ao eletrodo de Fechar.

Abertura Fechamento
Sinal mioelétrico através do eletrodo Sinal mioelétrico através do eletrodo
Velocidade: Velocidade:
proporcional 15 mm/s até 300 mm/s constante 300 mm/s
Forca de preensao inicial Reajuste automatico da for- | Funcao FlexiGrip
ca de preensiao
10N até no max. 130 N efetiva a partir da forga de pre-
ensao maxima

Controle com 1 eletrodo e 1 interruptor

Abrir: proporcional através do eletrodo de Abrir.

Fechar: com velocidade maxima, acionando brevemente o interruptor.

Abertura Fechamento

Sinal mioelétrico através do eletrodo Sinal através do lado FECHAR do interruptor
Velocidade:

Velocidade: constante 300 mm/s

proporcional 15 mm/s até 300 mm/s

Forca de preensao inicial Reajuste automatico da for- | Funcao FlexiGrip
ca de preensao
10N até no max. 130 N efetiva a partir da forga de pre-
ensao maxima

Controle com 1 interruptor

Este programa pode ser utilizado em combinagao com qualquer interruptor MyoBock.

Abrir: com velocidade maxima enquanto o lado ABRIR do interruptor estiver sendo acio-
nado. A mao permanece aberta.

Fechar: com velocidade méaxima, acionando o contato de fechamento do interruptor.

Abertura Fechamento

A mao abre enquanto o lado ABRIR do inter- | Sinal através do lado FECHAR do interruptor
ruptor estiver sendo acionado Velocidade:

constante 300 mm/s

Velocidade:
proporcional 156 mm/s até 300 mm/s

118



Forca de preensao inicial Reajuste automatico da for- | Funcao FlexiGrip

ca de preensao

10N

até no max. 130 N efetiva a partir da forca de pre-
ensao maxima

2.1.4.3 Programa 3: AutoControl

Controle com: 1 eletrodo ou 1 elemento de controle linear ou 1 interruptor

A mao fecha com a velocidade mais alta e segura um objeto com a forga de preensao minima
(10 N). Se o sensor detecta uma alteragédo da posicéo do objeto, é realizado, de maneira automa-
tica e continua, um reajuste até a forca de preensdo necessaria (no max. 130 N). Se a carga so-
bre a mao ultrapassar 130 N (forca de preensao da mao e forga atuando externamente), a funcéao
FlexiGrip se torna ativa. Se ndo houver mais carga, a SensorHand Speed prende novamente com
a forca de preenséao anterior.

Controle com 1 eletrodo

Abrir: com velocidade maxima através de um sinal mioelétrico rapido e permanente atra-
vés do eletrodo.

Fechar: com velocidade maxima por meio do relaxamento réapido do musculo.

Manter: por meio de um relaxamento lento através do eletrodo, a mao permanece aberta.

Exemplo 1: Ap6s a abertura, relaxar o musculo com velocidade bastante lenta. A posi¢ao de
abertura permanece inalterada.

Exemplo 2:  Apés a abertura, relaxar o misculo com maxima velocidade. A mao fecha automa-
ticamente com méxima velocidade e comega a pegar o objeto com forga de preen-
sdo de 10 N. Se o sensor detecta uma alteracdo da posicéo do objeto, ha a preen-
sdo reacional automatica até a forca de preensao maxima (130 N), conforme a ne-
cessidade.

Abertura Fechamento

Sinal mioelétrico rapido e permanente através | Relaxamento bastante lento através do eletro-

do eletrodo. do:

a mao permanece aberta.

Velocidade: Relaxamento muscular rapido através do ele-

constante 300 mm/s trodo:

a méo se fecha
Velocidade:
constante 300 mm/s

Forca de preensao inicial Reajuste automatico da for- | Funcao FlexiGrip

ca de preensao

10N até no max. 130 N efetiva a partir da forga de pre-

ensdo maxima

Controle com 1 elemento de controle linear

Abrir:
Fechar:

Manter:

Exemplo 1:

com velocidade méaxima, com tracao rapida no elemento de controle linear.

com velocidade maxima, reduzindo rapidamente a tragdo no elemento de controle
linear.

por meio da reducao lenta da tragdo no elemento de controle linear, a mao perma-
nece aberta.

Apds a abertura, reduzir bem lentamente a tragao do elemento de controle linear.
A posicao de abertura permanece inalterada.
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Exemplo 2:

Ap6s a abertura, reduzir a tragdo do elemento de controle linear com velocidade

maxima. A mao fecha automaticamente com maxima velocidade e comecga a pegar
o objeto com forga de preensado de 10 N. Se o sensor detecta uma alteragédo da
posicdo do objeto, ha a preenséo reacional automética até a forca de preensao
maxima (130 N), conforme a necessidade.

Abertura

Fechamento

Tragdo com alta velocidade no elemento de
controle linear.

Velocidade:
constante 300 mm/s

Reducéo bastante lenta da tragdo no elemento
de controle linear:

a méo permanece aberta

Reducéo rapida da tragao no elemento de con-
trole linear:

a mao se fecha

Velocidade:

constante 300 mm/s

Forca de preensao inicial

Reajuste automatico da for-
ca de preensiao

Funcao FlexiGrip

10N

até no max. 130 N

efetiva a partir da forca de pre-
ensao maxima

Controle com 1 interruptor

Abrir: com velocidade méaxima enquanto o interruptor estiver sendo acionado.

Fechar: apos soltar o interruptor, a mao fecha automaticamente com maxima velocidade e
comeca a pegar o objeto com forca de preensao de 10 N.

Abertura Fechamento

Abre enquanto o interruptor estiver sendo acio-
nado.

Velocidade:

constante 300 mm/s

Fecha automaticamente assim que o interrup-
tor for solto.

Velocidade:

constante 300 mm/s

2.1.4.4 Programa 4: VarioControl

Controle com: 1 eletrodo ou 1 elemento de controle linear

Neste programa, a velocidade de abertura é determinada pela intensidade e rapidez da contra-
¢do muscular. A velocidade de fechamento depende da redugéo da tensdo muscular. A funcéo
FlexiGrip é efetiva a partir da forca de preensdo maxima. Se ndo houver mais carga, a Sen-
sorHand Speed prende novamente com a forca de preensao anterior.

Controle com 1 eletrodo

Proporcional. A velocidade de abertura é determinada pela velocidade e intensi-

Proporcional. A velocidade do fechamento é determinada pela velocidade e inten-

sidade do relaxamento muscular. Com isso, também é determinada a intensidade

por meio de um relaxamento lento através do eletrodo, a mao permanece aberta.

Abrir:
dade da contragao muscular.
Fechar:
da forga da preensao reacional maxima.
Manter:
Exemplo 1:

Apos a abertura, relaxar o musculo lentamente. O fechamento ocorre de forma

anéloga a duragdo do relaxamento muscular com velocidade lenta. O objeto é se-
gurado com menos forga (10 N). Nao ocorre um reajuste automatico da forga de

preensao.
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Exemplo 2: Apo6s a abertura, relaxar o miusculo com maxima velocidade. A mao fecha automa-
ticamente com méaxima velocidade e comega a pegar o objeto com forga de preen-
sao de 10 N. Se o sensor detecta uma alteragédo da posicao do objeto, ha a preen-
sdo reacional automatica até a forca de preensdao maxima (130 N), conforme a ne-

cessidade.

Abertura

Por meio da velocidade e intensidade da ten-
sdo muscular no eletrodo.

Velocidade:

Fechamento

Por meio da velocidade e intensidade do rela-
xamento muscular no eletrodo.
Velocidade:

proporcional 15 mm/s até 300 mm/s

proporcional 15 mm/s até 300 mm/s

Forca de preensao inicial

Reajuste automatico da for-
ca de preensao

Funcao FlexiGrip

10N Com velocidade de fechamen- | efetiva partir de 20 N
to baixa a média: ndo ha
10N Com velocidade de fechamen- | efetiva a partir da forca de pre-

to média a alta: até no max.

ensao maxima

130N

Controle com 1 elemento de controle linear

Abrir: Proporcional. A velocidade de abertura é determinada pela velocidade e intensi-
dade da tragao no elemento de controle linear.

Proporcional. A velocidade de fechamento é determinada pela velocidade com
que a tragdo do elemento de controle linear é reduzida. Com isso, também ¢é de-
terminada a intensidade da for¢ca da preensao reacional maxima.

por meio da reducdo lenta da tragdo no elemento de controle linear, a mao perma-
nece aberta.

Ap6s a abertura, reduzir lentamente a tragao do elemento de controle linear. O fe-
chamento ocorre de forma analoga a duragao do relaxamento muscular com velo-
cidade lenta. O objeto é segurado com menos forga (10 N). Nao ocorre um rea-
juste automatico da for¢a de preensao.

Ap6s a abertura, reduzir a tragdo do elemento de controle linear com velocidade
maxima. A mao fecha com maxima velocidade e comeca a pegar um objeto com
forca de preensao de 10 N. Se o sensor detecta uma alteragédo da posi¢ao do ob-
jeto, ha a preenséo reacional automética até a forca de preensdo maxima (130 N),
conforme a necessidade.

Fechar:

Manter:

Exemplo 1:

Exemplo 2:

Abertura Fechamento

Por meio da velocidade e intensidade da tra-
¢ao no elemento de controle linear
Velocidade:

proporcional 15 mm/s até 300 mm/s

Por meio da velocidade da redugéo da tracao
no elemento de controle linear

Velocidade:

proporcional 15 mm/s até 300 mm/s

Forca de preensao inicial

Reajuste automatico da for-
ca de preensao

Funcao FlexiGrip

10N

Com velocidade de fechamen-
to baixa a média: ndo ha

Com velocidade de fechamen-
to baixa a média: efetiva a par-
tirde 156 N

121



10N

Com velocidade de fechamen- | Com velocidade de fechamen-
to média a alta: até no max. to média a alta: efetiva a partir
130 N da forga de preensao maxima

2.1.4.5 Programa 5: VarioDual

Controle com 2 eletrodos

Neste programa, a velocidade de abertura é determinada pela intensidade e rapidez da contra-
¢ao muscular. A velocidade do fechamento, até ser atingida a forca de preensao minima de
aprox. 10 N, depende da rapidez do relaxamento muscular. A forca de preensao é determinada
pelo sinal mioelétrico subsequente ou simultaneo no segundo eletrodo. A fungéo FlexiGrip se tor-
na ativa em fungéo da forca de preenséo inicial, respectivamente pouco acima do reajuste auto-
matico maximo da forca de preensdo. Se ndo houver mais carga, a SensorHand Speed prende
novamente com a forga de preensao anterior.

Eletrodo 1

Abrir: Proporcional. A velocidade de abertura é determinada pela velocidade e intensi-
dade da contragdo muscular.

Fechar: Proporcional. A velocidade do fechamento é determinada pela velocidade e inten-
sidade do relaxamento muscular. A forca de preensao é de aprox. 10 N.

Manter: por meio de um relaxamento lento através do eletrodo, a mao permanece aberta.

Eletrodo 2

Segurar: O estabelecimento da forca de preensao é determinado pela intensidade do sinal
mioelétrico no segundo eletrodo. A forga de preensdao maxima é de aprox. 100 N.

Exemplo 1:  Apds a abertura, relaxar o misculo com qualquer velocidade. O fechamento ocor-
re de maneira proporcional a velocidade do relaxamento muscular. O objeto é se-
gurado com forga de preensédo minima (10 N). A funcédo FlexiGrip é efetiva a partir
de 20 N. Se néo houver mais carga, a SensorHand Speed prende novamente com
a forga de preensao minima.

Exemplo 2: Apés segurar como no exemplo 1, o objeto deve ser preso com uma forga de pre-
ensao maior. Para isso, gerar um sinal mioelétrico no segundo eletrodo. Proporci-
onalmente, pode ser gerada uma forca de preensao entre 10 N e 100 N. No caso
de uma alteragéo da posicédo do objeto segurado, a forga de preenséo é elevada
até um valor aprox. 1,5 vezes a forca de preensao especificada. A FlexiGrip se tor-
na ativa com duas vezes o valor da for¢a de preensdo especificada até no max.
130 N. Quando néo houver mais carga, a SensorHand Speed prende novamente
com a forga de preensao anterior.

Abertura Fechamento

Por meio da velocidade e intensidade da ten- | Por meio da velocidade e intensidade do rela-
sdo muscular no 1° eletrodo xamento muscular no 1° eletrodo

Velocidade: Velocidade:

proporcional 156 mm/s até 300 mm/s proporcional 15 mm/s até 300 mm/s

Estabelecimento da forca de preensao: forga
de preensdo em funcéo da intensidade do sinal
mioelétrico no 2° eletrodo. Forca de preensao:
proporcional 10 N a 100 N

Forca de preensao inicial Reajuste automatico da for- | Funcao FlexiGrip

ca de preensao
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10N
Proporcional: 10 N a 100 N

Ao fechar: nenhum reajuste
automatico da forca de preen-
sao

No estabelecimento da forca
de preensao: proporcional, até
no max. 1,5 vezes a forca de
preensao inicial

a partir de 20 N em funcao da

forca de preensao inicial, efeti-
va respectivamente pouco aci-
ma do reajuste automatico ma-
ximo da forga de preensao

no min. a partir de 20 N

no max. a partir de 130 N

2.1.4.6 Programa 6: DMC plus Sensorik desativavel

Controle com 2 eletrodos

Este controle corresponde ao programa 1, entretanto, o "sensor SUVA" e a funcao FlexiGrip po-
dem ser desativados temporariamente.

Ligar e desligar o "sensor SUVA" e a funcao FlexiGrip

Para pegar objetos muito macios e flexiveis, como espumas muito macias ou uma pinga, o "sen-
sor SUVA" pode ser desativado. Para isso, abrir a SensorHand Speed até o batente e manter
aberta com um sinal mioelétrico de qualquer intensidade. Simultaneamente pressionar o "sensor
SUVA" de leve (Fig. 1), por exemplo, contra a borda da mesa. Um curto sinal vibratério confirma
o desligamento. Para ligar o "sensor SUVA", repetir o mesmo procedimento. Dois sinais vibrato-
rios curtos confirmam a ativagdo do "sensor SUVA".

INFORMAGAO: Observe que, com o "sensor SUVA" desligado, a forga de preensdo nio é rea-
justada automaticamente e objetos segurados podem deslizar. Apds inserir a bateria, sinais vibra-
térios indicam o modo atual.

Sinal vibratério Unico: sensor esta desligado

Sinal vibratério duplo: sensor estéa ligado

2.2 MyoHand VariPlus Speed

A MyoHand VariPlus Speed é uma mao protética controlada mioeletricamente, que se destaca
por uma velocidade de preensdo excepcionalmente alta em combinagdo com um inovador con-
ceito de controle sensivel. Ha diversos programas proporcionais e digitais para o controle, por
exemplo, com 1 ou 2 eletrodos, elemento de controle linear ou interruptor. Estes permitem uma
adaptacao individual as necessidades do respectivo paciente.

O dispositivo de preenséo é baseado no sistema Ottobock DMC (DMC = Dynamic Mode Con-
trol). O sistema utiliza dois sistemas de medicéo e regulagdo independentes para ajustar a veloci-
dade e a forga de preensao ao sinal mioelétrico, de maneira ideal. O controle DMC proporcional
possibilita um controle da velocidade e da forgca de preensao proporcionalmente a intensidade do
sinal mioelétrico. Se a intensidade do sinal mioelétrico se alterar, a velocidade e a forca de pre-
ensao adaptam-se imediatamente ao sinal mioelétrico alterado.

2.2.1 Descricao do programa

Neste dispositivo de preensao, o técnico ortopédico pode ajustar 6 variantes de controle diferen-

tes.

Visao geral das variantes de controle

* Programa 1: DMC plus (controle com dois eletrodos)

*  Programa 2: AutoControl - LowInput (controle com dois eletrodos; com um eletrodo e um in-
terruptor ou apenas um interruptor)

* Programa 3: VarioControl (controle com um eletrodo ou um elemento de controle linear)

* Programa 4: VarioDual (controle com dois eletrodos)

* Programa 5: DigitalControl (controle com dois eletrodos; com um eletrodo e um interruptor
ou apenas um interruptor)

* Programa 6: Double Channel Control (controle com um eletrodo)
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2.2.1.1 Programa 1: DMC plus

Controle com 2 eletrodos

O nivel da velocidade ou da forca de preensédo é determinado pela intensidade do sinal do eletro-
do (resultante da tensdo muscular). Por meio de um sinal do eletrodo mais forte, é possivel rea-
pertar até a forca de preensdo maxima (aprox. 100 N) em qualquer momento, se necessario.

Abrir: proporcional através do eletrodo ABRIR.

Fechar: proporcional através do eletrodo FECHAR.

Exemplo 1: Com um sinal do eletrodo baixo, é estabelecida a forga de preensao mais baixa
para prender um objeto.

Exemplo 2: Com um sinal do eletrodo mais alto, é estabelecida uma forga de preensao mais

alta. Ao prender novamente com um sinal do eletrodo mais intenso, ocorre um au-
mento da forga de preensao até a preensao maxima de aprox. 100 N.

Abertura Fechamento

Sinal de eletrodo permanente Sinal de eletrodo permanente

Uma preensdao maxima impede a abertura da
mao por sinais de eletrodo involuntarios.
Velocidade: proporcional Velocidade: proporcional

2.2.1.2 Programa 2: AutoControl - Lowlnput

Controle com: 2 eletrodos, 1 eletrodo e 1 interruptor ou 1 interruptor
A mao fecha com velocidade constante, a forca de preensdo aumenta proporcionalmente a dura-
¢ao da acao de segurar.

Controle com 2 eletrodos

Abrir: proporcional através do eletrodo ABRIR.

Fechar: com velocidade constante através de um sinal mioelétrico, em qualquer intensida-
de acima do limiar LIGAR, ao eletrodo FECHAR.

Abertura Fechamento
Sinal de eletrodo permanente Sinal de eletrodo permanente

Uma preensdao maxima impede a abertura da
mao por sinais de eletrodo involuntarios.

Velocidade: proporcional Velocidade: constante

Controle com 1 eletrodo e 1 interruptor

Abrir: proporcional através do eletrodo ABRIR.

Fechar: com velocidade constante, acionando o interruptor MyoBock.
Abertura Fechamento

Sinal de eletrodo permanente Sinal através do interruptor

Uma preensao maxima impede a abertura da
mao por sinais de eletrodo involuntarios.

Velocidade: proporcional Velocidade: constante

Controle com 1 interruptor
Este programa pode ser utilizado em combinagao com qualquer interruptor MyoBock.

Abrir: com velocidade constante enquanto o lado ABRIR do interruptor estiver sendo
acionado. A mao permanece aberta.
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Fechar:

com velocidade constante, acionando o lado FECHAR do interruptor.

Abertura

Fechamento

A mao abre, enquanto o lado ABRIR do inter-
ruptor estiver sendo acionado.

A mao fecha, enquanto o lado FECHAR do in-
terruptor estiver sendo acionado.

Velocidade: constante

Velocidade: constante

2.2.1.3 Programa 3: VarioControl

Controle com: 1 eletrodo ou 1 elemento de controle linear
Neste programa, a velocidade de abertura é determinada pela intensidade e pela rapidez da con-

tragcdo muscular. A velocidade de fechamento e
tensao muscular.

Controle com 1 eletrodo

a forca de preensao dependem da reducao da

Abrir: Proporcional. A velocidade de abertura é determinada pela velocidade e intensi-
dade da contragdo muscular.

Fechar: Proporcional. A velocidade do fechamento é determinada pela velocidade e inten-
sidade do relaxamento muscular.

Manter: por meio de um relaxamento lento através do eletrodo, a mao permanece aberta.

Exemplo 1: Apbs a abertura, relaxar o masculo lentamente. O fechamento ocorre de maneira
proporcional & queda do sinal do eletrodo. O objeto é segurado com menos forga.

Exemplo 2:  Apés a abertura, relaxar o misculo com maxima velocidade. A mao fecha com ma-
xima velocidade e comega a pegar um objeto com forga de preensdo méaxima
(aprox. 100 N).

Abertura Fechamento

Sinal crescente do eletrodo

Queda do sinal do eletrodo

Forca de preensao: proporcional a queda do
sinal do eletrodo.

Uma preensdo maxima impede a abertura da
mao por sinais de eletrodo involuntarios.

Velocidade: proporcional

Velocidade: proporcional

Controle com 1 elemento de controle linear
Abrir:

Proporcional. A velocidade de abertura é determinada pela velocidade e intensi-

dade da tragdo no elemento de controle linear.

Fechar: Proporcional. A velocidade do fechamento é determinada pela velocidade e inten-
sidade da reducao da tracdo do elemento de controle linear.

Manter: por meio da redugao lenta da tragdo no elemento de controle linear, a mao perma-
nece aberta.

Exemplo 1:  Apds a abertura, reduzir lentamente a tragdo do elemento de controle linear. O
objeto é segurado com menos forca.

Exemplo 2:  Apds a abertura, reduzir a tragdo do elemento de controle linear com velocidade
maxima. A mao fecha com méaxima velocidade e comecga a pegar um objeto com
forca de preensdo maxima (aprox. 100 N).

Abertura Fechamento

Sinal crescente do eletrodo

Queda do sinal do eletrodo

Forca de preensao: proporcional a queda do
sinal do eletrodo.
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Uma preensdao maxima impede a abertura da
mao por sinais de eletrodo involuntarios.

Velocidade: proporcional Velocidade: proporcional

2.2.1.4 Programa 4: VarioDual

Controle com: 2 eletrodos

Neste programa, a velocidade de abertura é determinada pela intensidade e rapidez da contra-
¢ao muscular. A velocidade do fechamento depende da rapidez do relaxamento muscular. A for-
¢a de preensao é determinada pelo sinal mioelétrico subsequente ou simultdneo no segundo ele-
trodo.

Eletrodo 1:

Abrir: Proporcional. A velocidade de abertura é determinada pela velocidade e intensi-
dade da contragdo muscular.

Fechar: Proporcional. A velocidade do fechamento é determinada pela velocidade e inten-
sidade do relaxamento muscular.

Manter: por meio de um relaxamento lento através do eletrodo, a mao permanece aberta.

Eletrodo 2:

Segurar: O estabelecimento da for¢a de preensdo é determinado pela intensidade do sinal
mioelétrico no segundo eletrodo.

Exemplo 1:  Apds a abertura, relaxar o musculo com qualquer velocidade. O fechamento ocor-

re de maneira proporcional a velocidade do relaxamento muscular. O objeto é se-
gurado com for¢a de preensdo minima.

Exemplo 2:  Apds segurar como no exemplo 1, o objeto deve ser preso com uma forca de pre-
ensao maior. Para isso, o paciente gera um sinal de eletrodo no segundo eletro-
do. Proporcionalmente, pode ser gerada uma forga de preensao até aprox. 100 N.

Abertura Fechamento
Sinal de eletrodo crescente através da tensdo | Sinal de eletrodo decrescente através do rela-
muscular no 1° eletrodo xamento muscular no 1° eletrodo

Forga de preensao: proporcional a intensidade
do sinal no 2° eletrodo

Prender novamente com preensao maxima no
2° eletrodo impede a abertura da mao devido a
sinais de eletrodo involuntarios.

Velocidade: proporcional Velocidade: proporcional

2.2.1.5 Programa 5: DigitalControl

Controle com: 2 eletrodos, 1 eletrodo e 1 interruptor ou 1 interruptor
A mao fecha com velocidade constante, a forca de preensdo aumenta proporcionalmente a dura-
¢ao da acao de segurar.

Controle com 2 eletrodos

Abrir: Digital. Através do eletrodo ABRIR. A méao abre com velocidade constante.
Fechar: Digital. Através do eletrodo FECHAR. A mao fecha com velocidade constante.
Abertura Fechamento

Sinal de eletrodo permanente Sinal de eletrodo permanente

Forca de preensao: em funcao da duragao do
sinal
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Velocidade: constante Velocidade: constante

Controle com 1 eletrodo e 1 interruptor

Abrir: Sinal do eletrodo através do eletrodo ABRIR.

Fechar: Sinal através do interruptor. A mao fecha com velocidade constante.

Abertura Fechamento

Sinal de eletrodo permanente Sinal através do interruptor
Forca de preensao: em fungéo da duragao do
sinal

Velocidade: constante Velocidade: constante

Controle com 1 interruptor
Este programa pode ser utilizado em combinagdo com qualquer interruptor MyoBock.

Abrir: com velocidade constante enquanto o lado ABRIR do interruptor estiver sendo
acionado. A mao permanece aberta.
Fechar: com velocidade constante enquanto o lado FECHAR do interruptor estiver sendo
acionado.
Abertura Fechamento
Sinal através do interruptor Sinal através do interruptor
Forga de preenséo: em fungéo da duragao do
sinal
Velocidade: constante Velocidade: constante

2.2.1.6 Programa 6: Double Channel Control

Controle com: 1 eletrodo
Neste programa, a mao é aberta com um sinal rapido e forte, e fechada com um sinal lento e sua-
ve.

Abertura Fechamento

Sinal do eletrodo réapido e forte Sinal do eletrodo lento e suave
Forga de preenséo: em fungéo da duragao do
sinal

Velocidade: constante Velocidade: constante

3 Uso previsto

3.1 Finalidade
O produto destina-se exclusivamente a protetizacdo exoesquelética da extremidade superior.

3.2 Condicoes de uso

O produto destina-se exclusivamente a utilizagdo em um tdnico usuario. A utilizagdo do produto
em uma outra pessoa nao é permitida por parte do fabricante.

O produto foi desenvolvido para as atividades do dia a dia e ndo pode ser usado para atividades
extraordinarias. Tais atividades extraordinarias incluem, p. ex., modalidades esportivas com carga
excessiva sobre o punho e/ou impactos (flexdo de braco, downhill, mountain bike, ...) ou espor-
tes radicais (escalada livre, parapente, etc.). Além disso, ndo se recomenda utilizar o produto pa-
ra a conducao de automdveis ou de maquinas pesadas (p. ex., maquinas de construgdo), opera-
¢ao de maquinas industriais ou de equipamentos de trabalho motorizados.
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As condi¢cdes ambientais permitidas estdo especificadas nos Dados Técnicos (consulte a
pagina 136).

3.3 Indicacoes

* Nivel de amputagéo transradial, transumeral e desarticulagdo de ombro

* Amputacao uni ou bilateral

* Dismelia do antebrago ou brago

* O usudrio precisa ter condigdes de entender e implementar as instrugdes de uso e as indica-
¢oes de segurancga.

* O usudrio tem que cumprir os requisitos fisicos e mentais para a percepgao de sinais 6pti-
cos/acusticos e/ou de vibragdes mecanicas

3.4 Contraindicacoes
* Todos os requisitos que contradizem ou ultrapassam as indicagdes nos capitulos "Seguran-
¢a" e "Indicagbes de uso".

3.5 Qualificacao
A protetizagdo de um paciente com o produto deve ser realizada somente por técnicos ortopédi-
cos, que foram autorizados pela Ottobock através de um treinamento correspondente.

4 Seguranca

4.1 Significado dos simbolos de adverténcia

/A ADVERTENCIA| Aviso sobre potenciais riscos de acidentes e les6es graves.

A CUIDADO Aviso sobre potenciais riscos de acidentes e lesoes.
[INDICACAO | Aviso sobre potenciais danos técnicos.

4.2 Estrutura das indicacoes de seguranca

| A ADVERTENCIA

O cabecalho designa a fonte e/ou o tipo de risco

A introducao descreve as consequéncias da ndo observancia da indicacdo de seguranca. Se

houver vérias consequéncias, elas sao caracterizadas da seguinte forma:

> por ex.: consequéncia 1 em caso de ndo observancia do perigo

> por ex.: consequéncia 2 em caso de nao observancia do perigo

» Este simbolo caracteriza as atividades/a¢cGes que devem ser observadas/executadas para se
evitar o risco.

4.3 Indicacoes gerais de seguranca

| A ADVERTENCIA

Nao observancia das indicac6es de seguranca

Danos ao produto/ a pessoas ao utilizar o produto em determinadas situagoes.

» Observe as indicagbes de seguranca e as respectivas precaugdes especificadas neste do-
cumento anexo.

| A ADVERTENCIA

Utilizacao da protese ao dirigir um veiculo

Acidente decorrente do comportamento inesperado da proétese.

» Recomendamos nao utilizar a prétese para a condugao de automoéveis ou de maquinas pe-
sadas (p. ex., maquinas de construcgao).
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| A ADVERTENCIA

Utilizacao da protese ao operar maquinas

Lesao decorrente do comportamento inesperado da protese.

» Recomendamos ndo utilizar a protese para a operagdo de maquinas industriais ou de equi-
pamentos de trabalho motorizados.

| A ADVERTENCIA

Uso da prétese na proximidade de sistemas implantados ativos

Interferéncia sobre os sistemas implantaveis ativos (por ex. marca-passo, desfibriladores, etc.)

causada pela radiagao eletromagnética gerada pela protese.

» Ao utilizar a protese na proximidade direta de sistemas implantaveis ativos, observe as dis-
tancias minimas exigidas pelo fabricante do sistema implantado.

» E imprescindivel observar as condicdes de uso e indicaces de seguranca determinadas
pelo fabricante do sistema implantado.

| A ADVERTENCIA

Contato da pele com lubrificantes devido a vazamento por defeitos na parte mecanica
Lesao por irritacao da pele.

» Nao permitir o contato de lubrificantes vazados com a boca, nariz e olhos.

» O produto deve ser verificado pela assisténcia técnica autorizada Ottobock.

/\ CUIDADO

Penetracao de sujeira e umidade no produto

Lesdo decorrente do comportamento inesperado do produto ou de falha do funcionamento.

» Certifique-se de que ndo haja a penetracado de particulas sélidas nem de liquidos no produ-
to.

/\ CUIDADO

Manipulacoes do produto efetuadas por conta prépria

Lesao devido a falhas de funcionamento e consequentes agdes inesperadas da protese.

» Com excecéo dos trabalhos descritos neste manual de utilizagdo, ndo efetue nenhuma ma-
nipulagdo no produto.

» A abertura e o reparo do produto, assim como o reparo de componentes danificados, sé
podem ser efetuados por técnicos autorizados da Ottobock.

4.4 Indicacoes sobre a alimentacao de corrente / carregamento da bateria

| A ADVERTENCIA

Utilizacao de um transformador, adaptador ou carregador danificado

Choque elétrico causado por contato com pecas expostas, condutoras de tensao elétrica.
» Nao abrir o transformador, adaptador ou carregador.

» Nao expor o transformador, adaptador ou carregador a forgas extremas.

» Trocar imediatamente transformadores, adaptadores ou carregadores danificados.

| A ADVERTENCIA

Carregamento da protese sem retira-la
Choque elétrico devido ao transformador ou carregador com defeito.
» Por seguranca, retire a prétese antes do processo de carregamento.
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/\ CUIDADO

Utilizacao da protese com estado de carga da bateria demasiado baixo

Lesao decorrente do comportamento inesperado da protese

» Verifique o atual estado da carga antes de utilizar e, se necessario, recarregue a protese.

» Observe que pode haver uma reducdo do tempo de operagéo da prétese a uma temperatu-
ra ambiente baixa ou devido ao envelhecimento da bateria.

» Observe que as agdes/reagdes do componente de preensdo tornam-se lentas em caso de
tensao muito baixa da bateria.

» Observe que, em caso de tensdo muito baixa da bateria, sdo possiveis somente poucos ti-
pos de preensdo ou agdes com o componente de preenséo.

» A pouca abertura pode indicar uma tensao baixa da bateria.

4.5 Indicacoes sobre a permanéncia em determinadas areas

/\ CUIDADO

Distancia demasiado curta em relacao aos dispositivos de comunicacao RF (por ex., te-

lefones celulares, dispositivos Bluetooth, dispositivos WiFi)

Lesao decorrente do comportamento inesperado do produto devido a um transtorno da comuni-

cagdo interna de dados.

» Recomendamos, portanto, manter uma distancia minima de 30 cm em relacao a dispositivos
de comunicagédo RF.

/\ CUIDADO

Operacao do produto a uma distancia muito pequena em relacao a outros aparelhos

eletrénicos

Lesao decorrente do comportamento inesperado do produto devido a um transtorno da comuni-

cagdo interna de dados.

» Nao coloque o produto durante a operagao na proximidade direta de outros aparelhos ele-
tronicos.

» Nao empilhe o produto durante a operagao junto com outros aparelhos eletronicos.

» Se nao for possivel evitar a operagdo simultanea, observe o produto e verifique se a utiliza-
cao nesta configuragao estd em conformidade com a finalidade prevista.

/\ CUIDADO

Permanéncia em area de fontes de forte interferéncia elétrica e magnética (p. ex., siste-

mas antifurto, detectores de metal)

Lesao decorrente do comportamento inesperado do produto devido a um transtorno da comuni-

cagao interna de dados.

» Evite a permanéncia na proximidade de sistemas antifurto visiveis ou ocultos na entrada/sai-
da de lojas, detectores de metais/scanners corporais para pessoas (p. ex., em aeroportos)
ou de outras fontes de forte interferéncia elétrica e magnética (cabos de alta tensao, trans-
missores, transformadores, tomdgrafos computadorizados e de ressonancia magnética ...).

» Fique atento a um comportamento inesperado do produto ao passar por sistemas antifurto,
scanners corporais ou detectores de metal.

/\ CUIDADO

Permanéncia em areas fora da faixa de temperatura permitida
Lesao devido a falhas de controle ou de funcionamento do sistema de proétese.
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» Evite a permanéncia em areas fora da faixa de temperatura permitida (consulte a
pagina 136).

4.6 Informacoes sobre o uso

/\ CUIDADO

Carga mecanica do produto

Lesao devido a falhas de controle ou de funcionamento do produto.

» Nao exponha o produto a vibragdes mecanicas nem a choques.

» Antes de cada uso, verifique se o produto apresenta danos visiveis.

/\ CUIDADO

Manuseio incorreto
Lesao devido a utilizagao incorreta ou a falhas de funcionamento do produto.
» Solicite instrugoes para o manuseio correto do produto.

/\ CUIDADO

Cuidados inadequados do produto

> Lesdes devido a falhas de controle/funcionamento do produto ou a danificagdo dos compo-
nentes mecanicos

> Danificacdo ou rompimento devido a fragilidade dos plasticos causada pelo uso de solven-
tes como acetona, gasolina ou similares.

» Limpe o produto somente de acordo com as especificagoes no capitulo "Limpeza e cuida-
dos" (consulte a pagina 136).

» Nao limpe o produto sob agua corrente.

» Ao utilizar uma luva cosmética, observe também as instru¢oes de utilizagao da luva.

/\ CUIDADO

Preensao de objetos aplicando forcas de preensao incorretas

Lesao decorrente do comportamento inesperado do produto.

» Observe que a forga preénsil pode ser controlada manualmente em funcdo da caracteristica
do objeto a segurar (macio/duro).

/\ CUIDADO

Esforco excessivo devido a atividades excepcionais

Lesao decorrente do comportamento inesperado do produto causado por falha do funciona-

mento.

» O produto foi desenvolvido para as atividades do dia a dia e ndo pode ser usado para ativi-
dades extraordinarias. Tais atividades extraordindrias incluem, p. ex., modalidades esporti-
vas com carga excessiva sobre o punho e/ou impactos (flexdo de brago, downbhill, mountain
bike, ...) ou esportes radicais (escalada livre, parapente, etc.).

» O tratamento cuidadoso do produto e de seus componentes ndo sé aumenta a sua vida Util,
como também contribui, principalmente, para a segurancga pessoal do paciente!

» Se o produto e seus componentes tiverem sido sujeitos a cargas extremas (por exemplo, de-
vido a queda ou semelhante), deverdo ser inspecionados imediatamente quanto a presenca
de danos. Se necessario, envie o produto a assisténcia técnica autorizada Ottobock.
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/\ CUIDADO

Risco de aprisionamento entre as pontas dos dedos

Lesao causada por aprisionamento de partes do corpo.

» Ao usar o produto, certifique-se de que partes do corpo ndo se encontrem entre as pontas
dos dedos.

» Ao fechar a mao, certifique-se de que partes do corpo ndo se encontrem entre as pontas
dos dedos.

» Limpe o produto no estado desligado.

/\ CUIDADO

Distancia insuficiente de fontes de calor forte

Combustao do produto.

» Nao exponha o produto a fontes de forte calor (fogo, placas de fogdo elétrico, canhdes de
aquecimento elétricos, radiadores, etc.).

» Nao pegue e nem segure objetos incandescentes com o produto.

/\ CUIDADO

Desbloqueio acidental do componente de preensao

Lesao causada por soltar o componente de preensdo do antebrago (por ex., ao carregar obje-

tos).

» Certifique-se de que a conex@o da mao com o encaixe ou os médulos foi efetuada correta-
mente.

/A CUIDADO

Contato insuficiente dos eletrodos com a pele

Lesdo decorrente do comportamento inesperado do produto causado por comando descontro-

lado do componente protético.

» Certifique-se de que as superficies de contato dos eletrodos estejam, se possivel, completa-
mente em contato com a pele ilesa.

» Assegure-se de que o contato da pele com os eletrodos é mantido ao carregar cargas pesa-
das.

» Caso o produto ndo possa ser controlado corretamente através dos sinais musculares, de-
sative toda a proétese e dirija-se ao seu técnico ortopédico.

/\ CUIDADO

Utilizacao de objetos pontiagudos ou cortantes (p. ex., facas na cozinha) com a prétese

Lesao devido a movimentos involuntarios.

» Tenha especial cautela ao utilizar a prétese para manusear objetos pontiagudos ou cortan-
tes.

5 Material fornecido

* 1 SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8*, 8E43=8*

ou

* 1 MyoHand VariPlus Speed 8E38=9*, 8E39=9*, 8E41=9*
* 1 manual de utilizagao (usuério)
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6 Uso

6.1 Ligar/desligar o componente de preensao
A tecla LIGAR/DESLIGAR se encontra diretamente abaixo da mao interna.
A tecla LIGAR/DESLIGAR pode ser acionada pressionando-a sobre a luva protética.

Area Funcio
Dorso da mao LIGAR (veja a fig. 1)
Polegar DESLIGAR (veja a fig. 2)

6.2 Fecho de punho

O fecho de punho é destinado a troca répida e facil entre o produto e a pinca elétrica.

Se o produto estiver equipado com um fecho de punho, séo oferecidas as seguintes possibilida-
des:

Colocar o dispositivo de preensdo na posi¢do de preensdo mais conveniente através de rota-
¢do (supinacao e pronagdo passivas).

Separar facilmente o dispositivo de preensdo do encaixe, para troca-lo por uma pinga elétri-
ca.

Para isso, girar o dispositivo de preensdo uma vez em torno do préprio eixo (360°), ndo im-
portando se para a direita ou esquerda, até atingir uma leve resisténcia. Apds superar a resis-
téncia, o dispositivo de preensdo pode ser retirado. (veja a fig. 4)

Engatar o fecho de punho

Inserir o fecho de punho da prétese no anel de laminagao e pressiona-lo firmemente para
dentro.

Girar a prétese levemente para a esquerda ou a direita.

Por meio da press@o, o mecanismo de travamento é acionado e a mao engata firmemente no
anel de laminacgao.

INFORMAGAO: Apés o engate, verificar a fixacio firme da prétese ou da pinca.

6.3 Carregar a bateria
Observe os seguintes pontos ao carregar a bateria:

A capacidade da bateria com carga completa é suficiente para um dia.
Para o uso diario do produto, é recomendavel recarregé-lo todos os dias.
Antes da primeira utilizagao, convém carregar a bateria por no minimo 3 horas.

6.3.1 Carregador 757L20 e EnergyPack 757B2*

INDICACAO_

Descarga profunda da bateria
Danificagéo irreparavel do produto e consequente perda da fungcdo em caso de carregamento
irregular e incompleto da bateria.
» Em caso de armazenamento de longa duragdo, recarregue completamente a bateria a cada

4 até 6 meses.
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1)

2)
3)

4)

5)

Inserir a estagao de carga com o transformador na tomada.

— O LED verde no transformador e o LED verde no centro da fileira de LEDs
se acendem.

Inserir uma ou duas baterias na estagao de carga.

O LED verde no compartimento de carga correspondente se acende @ e o

processo de carregamento é iniciado.

Quando a bateria esta totalmente carregada, o LED verde do respectivo com-

partimento de carga pisca :@:.

Depois da conclusao do processo de carga, retirar a bateria.

6.3.1.1 Indicacao do estado de carga atual
Na colocagao/encaixe da bateria na prétese, é ativada por alguns segundos uma indicagao da
capacidade na bateria.

Indicador Ocorréncia

de LED

o Estado de carga acima de 50% (aceso em verde)

<0 Estado de carga abaixo de 50% (aceso em verde e laranja alternadamente)
@ Estado de carga abaixo de 5% (aceso em laranja)

6.3.1.2 Eliminacao de falhas

inserida

Compartimento |LED do Ocorréncia
de carga comparti-
mento de
carga
vazio @ ou O ou |O carregador apresenta defeito
°® O carregador e o transformador devem ser verificados pela
vazio ou bateria W assisténcia técnica autorizada Ottobock.

~ -
—.~
7\

bateria inserida

A bateria esta sendo carregada

-
~

A bateria esta completamente carregada

7
7\

A temperatura da bateria é muito alta
Retirar a bateria e deixar esfriar

A bateria inserida apresenta defeito
A bateria deve ser verificada pela assisténcia técnica autoriza-
da Ottobock.

@ O
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6.3.2 Carregador 757L35 e bateria 757B35="¢e
6.3.2.1 Conectar o carregador com o produto

1) Inserir o plugue de carga na tomada de carga do encaixe protético.
— A conexao correta do carregador com a proétese é indicada atra-
vés de confirmagdes (Sinais do estado).
2) O processo de carregamento € iniciado.
— A prétese é desligada automaticamente.
3) Depois da conclusdo do processo de carga, desligar a conexdo
com a proétese.

N —

6.3.2.2 Desligamento de seguranca

O desligamento de seguranga da prétese se destina a protegdo da bateria e é ativado nas segu-
intes situagdes:

* Temperatura elevada demais ou baixa demais

* Sobretenséao e subtensao

* Curto-circuito

Apos um curto-circuito provocado, € necessario colocar e retirar novamente o plugue de carga
da tomada de carga, para ativar o sistema eletrénico.

6.3.2.3 Indicacao do estado de carga atual

O estado de carga da bateria pode ser consultado a qualquer momento.

1) Com a proétese ligada, pressionar a tecla da tomada de carga por menos de um segundo.
2) O indicador LED na tomada de carga informa o estado de carga atual.

Tomada de |Ocorréncia

carga

@ Bateria cheia (aceso em verde)

) Bateria carregada a 50% (aceso em amarelo)
@ Bateria vazia (aceso em laranja)

6.3.2.4 Sinais de bip

Sinal de bip Indicacdes adicio- |Ocorréncia
nais
1 vez longo - ¢ Desligar a protese através da tomada de car-
ga

e O carregamento comega (plugue de carga
conectado a tomada de carga)

¢ O carregamento é terminado (plugue de car-
ga desconectado da tomada de carga)

2 vezes curto LED na tomada de Ligar a prétese
carga acende por um
instante
3 vezes curto - Tenséao da bateria baixa demais, a prétese desli-

ga-se automaticamente

7 Armazenamento
Caso a mao elétrica de sistema nao estiver em uso, deve-se tomar o cuidado de armazena-la no
estado aberto, para proteger os sistemas sensor e mecéanico.
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8 Limpeza e cuidados

1) Em caso de sujeira, limpar o produto com um pano Umido e sabdo suave (por ex., Derma
Clean 453H10=1-N da Ottobock).
Atentar para que nao haja a penetragéo de liquidos no(s) componente(s) do sistema.

2) Secar o produto com uma toalha que nao solta fiapos e deixar secar por completo ao ar.

| INFORMAGAO |

Evite expor o produto sem a luva protética a luz direta do sol ou luz UV (solario) por longo perio-
do de tempo.

As indicagdes de cuidado da luva protética devem ser consultadas nas informacoes fornecidas
junto com a luva. Vocé pode obter mais informagdes junto ao seu técnico ortopédico.

9 Manutencao

A fim de evitar lesbes e para conservar a qualidade do produto, recomenda-se a realizagcao de
uma manutengao periddica (inspegdo de assisténcia) a cada 24 meses.

De modo geral, o cumprimento obrigatério dos intervalos de manutengao durante o prazo de ga-
rantia é valido para todos os produtos. Sé assim é mantida a protecao integral da garantia.

No decorrer da manutencao, podem se tornar necessarios servigos adicionais, como um reparo.
Esses servicos adicionais podem ser realizados gratuitamente ou mediante pagamento ap6s uma
estimativa de custo prévia, em fungao da abrangéncia e prazo da garantia.

10 Notas legais

10.1 Responsabilidade

O fabricante se responsabiliza, se o produto for utilizado de acordo com as descri¢des e instru-
¢bes contidas neste documento. O fabricante ndo se responsabiliza por danos causados pela
ndo observancia deste documento, especialmente aqueles devido a utilizagdo inadequada ou a
modificagdo do produto sem permissao.

10.2 Marcas registradas

Todas as designacoes mencionadas no presente documento estdo sujeitas de forma irrestrita as
determinagdes do respectivo direito de marcas em vigor e dos direitos dos respectivos proprieta-
rios.

Todos os nomes comerciais, nomes de firma ou marcas aqui citados podem ser marcas registra-
das e estar sob os direitos dos respectivos proprietarios.

A falta de uma identificagcao explicita das marcas utilizadas neste documento ndo pode servir de
base conclusiva de que uma designacao esteja isenta de direitos de terceiros.

10.3 Conformidade CE

A Otto Bock Healthcare Products GmbH declara que o produto estd em conformidade com as
especificagdes europeias para dispositivos médicos aplicaveis.

O produto preenche os requisitos da Diretiva RoHS 2011/65/UE para a restricdo do uso de de-
terminadas substancias perigosas em dispositivos elétricos e eletrénicos.

O texto integral a respeito das diretivas e dos requisitos esta disponivel no seguinte enderego de
Internet: http://www.ottobock.com/conformity

11 Dados técnicos

Condicoes ambientais
Armazenamento (com e sem a embalagem) +5 °C/+41 °F a +40 °C/+104 °F

no max., 85% de umidade relativa do ar, ndo
condensante
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Condicoes ambientais
Transporte (com e sem a embalagem) -20 °C/-4 °F a +60 °C/+140 °F
no max. 90% de umidade relativa do ar, nao
condensante
Operagao -6 °C/+23 °F a +45 °C/+113 °F
no max. 95% de umidade relativa do ar, nao
condensante
Cadigo 8E38=8*, 8E39=8*, 8E38=9*, 8E39=9",
8E43=8" 8E41=9*
Amplitude de abertura 100 mm
Velocidade proporcional 15-300 mm/s
Forga de preenséo proporcional 0-100 N
Vida util 5 anos
Codigo da bateria recarregavel 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5
Faixa de temperatura ao carregar [°C] +5a +40
Capacidade [mAh] 900! / 680 / 600 1150 3450
9501 8001
Vida util da bateria recarregavel [anos] 2
Comportamento do produto durante o proces- O produto néo funciona
so de carregamento
Tempo de operagdo do produto com a bateria aprox. aprox. aprox. aprox. aprox.
recarregavel totalmente carregada [ciclos de 2500 - | 2000 - | 1000 - 4000 10000
preensdo] 3000 2500 2000
(depen-
dendo
da capa-
cidade
da bate-
ria)
Duracao do carregamento (em caso de des- aprox. | aprox. 3 aprox. 2,5 aprox. 3
carga total da bateria) [horas] 3,5
Tensao nominal [V] aprox. 7,4
Tecnologia da bateria fon de litio Polimero fon de litio
de litio
Carregadores permitidos 757L20 757135
1 ver rétulo na bateria recarregavel
12 Anexo
12.1 Simbolos utilizados
N Fabricante
Em alguns locais nao é permitida a eliminagao deste produto em lixo doméstico
E ndo seletivo. Uma eliminagdo contréria as respectivas disposi¢des nacionais pode

ter consequéncias nocivas ao meio ambiente e a salude. Favor observar as indica-

¢bes dos 6rgéos nacionais responsaveis pelos processos de devolugéo e coleta.
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c € Declaracao de Conformidade de acordo com as diretivas europeias aplicaveis

@ Namero de série (YYYY WW NNN)
YYYY - Ano de fabricagado
WW - Semana de fabricagdo
NNN - Nimero continuo

Dispositivo médico

1 Voorwoord Nederlands

INFORMATIE

Datum van de laatste update: 2022-03-23

» Lees dit document aandachtig door voordat u het product in gebruik neemt en neem de vei-
ligheidsinstructies in acht.

» Laat u door een vakspecialist uitleggen hoe u veilig met het product moet omgaan.

» Neem contact op met een vakspecialist wanneer u vragen hebt over het product of wanneer
er zich problemen voordoen.

» Meld elk ernstige incident dat in samenhang met het product optreedt aan de fabrikant en
de verantwoordelijke instantie in uw land. Dat geldt met name bij een verslechtering van de
gezondheidstoestand.

» Bewaar dit document.

De elektrohanden 8E38=8*, 8E38=9*, 8E39=8*, 8E39=9*%, 8E43=8" en 8E41=9* van het systeem
worden hierna product of grijpcomponent genoemd.

Deze gebruiksaanwijzing geeft u belangrijke informatie over het gebruik van dit product, het
instellen ervan en de omgang ermee.

Neem het product uitsluitend in gebruik zoals aangegeven in de begeleidende documenten.

2 Productbeschrijving
2.1 SensorHand Speed met SUVA-sensoren

2.1.1 Greepstabilisatiesysteem

Het greepstabilisatiesysteem van de SensorHand Speed voorkomt dat een vastgehouden object
weg glipt, doordat de grijpkracht automatisch wordt verhoogd. Zodra het object gefixeerd is,
wordt dit proces weer onderbroken. De SensorHand Speed ingebouwde sensoren maken dit
mogelijk.

Het bijsturen van de grijpkracht is alleen mogelijk tot de maximale waarde voor het automatisch
bijsturen van de grijpkracht en voor de programma's 1-4. Programma 6 is bestemd voor het grij-
pen van zachte schuimstoffen of gereedschappen.

Het automatisch bijsturen van de grijpkracht kan op elk moment worden gestopt met een korte
impuls OPENEN.

2.1.2 FlexiGrip

Met de FlexiGrip-functie kan een vastgepakt object in de hand worden gedraaid of verschoven
zonder de greep via een elektrodesignaal eerst losser te maken om dan weer vast te grijpen.

De SensorHand Speed volgt de veranderingen in de positie van het vastgehouden object, zoals
een natuurlijke hand dat zou doen. De greep is daardoor flexibel.

De FlexiGrip-functie kan op elk moment worden gestopt met een korte impuls OPENEN.
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2.1.3 Pols ontgrendelen/vergrendelen (8E43=")

Het individuele strekken en buigen van de pols
kan in 5 verschillende standen vergrendeld
worden (in stappen van 20°).

1) Druk de ontgrendelingsknop in de richting
van de pijl.

2) Houd de ontgrendelingsknop in de richting
van de pijl gedrukt en beweeg de grijpcom-
ponent naar de gewenste stand. Vergren-
deling vindt vanuit de neutrale positie
plaats bij 20° en 40° in elke richting.

3) Als de ontgrendelingsknop wordt losgela-
ten, vergrendelt de grijpcomponent zich in
de betreffende stand.

2.1.4 Programmabeschrijving

Bij deze grijpcomponenten kan de orthopedisch instrumentmaker 6 verschillende besturingsvari-

anten instellen.

Overzicht besturingsvarianten

*  Programma 1: DMC plus Sensorik (besturing met twee elektroden)

*  Programma 2: AutoControl - Lowlnput (besturing met twee elektroden, met elektrode en
schakelaar of met alleen een schakelaar)

*  Programma 3: AutoControl (besturing met een elektrode, een lineair besturingselement of een
schakelaar)

* Programma 4: VarioControl (besturing met een elektrode of een lineair besturingselement)

* Programma 5: VarioDual (besturing met twee elektroden)

*  Programm 6: DMC plus Sensorik uitschakelbaar (besturing met twee elektroden)

2.1.4.1 Programma 1: DMC plus Sensorik

Programma 1 wordt het vaakst gebruikt. De belangrijkste functionaliteiten worden hieronder

beschreven.

* De snelheid van openen en sluiten van het product wordt gestuurd door de sterkte van de
spierspanning. Daardoor is grijpen eenvoudig en werkt het natuurlijk.

* De sterkte van de spierspanning bepaalt de kracht waarmee een object in het product wordt
vastgehouden. Kleine en breekbare voorwerpen kunnen daardoor zonder enig probleem wor-
den vastgehouden.

Besturing met 2 elektroden

Deze besturing komt overeen met die van DMC plus met geintegreerde 'virtuele handschakelaar'
(Dynamic Mode Control), maar heeft daarnaast ook het greepstabilisatiesysteem met SUVA-sen-
soren. De grijpsnelheid of ook de grijpkracht wordt bepaald door de hoogte van het elektrodesig-
naal (resulterend uit de spierspanning). Na een grijpbeweging met maximale grijpkracht wordt de
inschakeldrempelwaarde in de OPEN-richting verhoogd (de virtuele handschakelaar). De verho-
ging vermindert het risico dat de hand met ongewilde spiersignalen wordt geopend. De grijpze-
kerheid, bijvoorbeeld bij het vasthouden van bestek, neemt zo toe.

Openen: proportioneel via de OPEN-elektrode
Sluiten: proportioneel via de DICHT-elektrode

Voorbeeld Bij een laag spiersignaal wordt de laagste grijpkracht (10 N) gebruikt voor het grij-
1: pen van een voorwerp. Herkennen de sensoren een verandering in de positie van
het voorwerp, dan wordt de grijpkracht zo nodig automatisch bijgestuurd tot 1,5
maal de aanvankelijke grijpkracht (15 N). FlexiGrip werkt vanaf 20 N. Bij het weg-
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vallen van de belasting grijpt de SensorHand Speed weer met de grijpkracht die
eerder werd gebruikt.

Voorbeeld

Bij een hoger spiersignaal wordt een hogere grijpkracht gebruikt en bij een veran-

2: dering van positie van het vastgegrepen voorwerp wordt zo nodig hogere grijp-
kracht ingezet tot maximaal 130 N. Wordt de belasting op de hand groter dan
130 N (grijpkracht van de hand en de extern inwerkende kracht), dan wordt Flexi-

Grip ingezet. Bij het wegvallen van de belasting grijpt de SensorHand Speed weer

met de grijpkracht die eerder werd gebruikt.

Open

Dicht

Myo-signaal via elektrode

Snelheid:
proportioneel 15 tot 300 mm/s

Snelheid:

Myo-signaal via elektrode

proportioneel 15 tot 300 mm/s

Aanvankelijke grijpkracht

Automatisch bijsturen grijp-
kracht

FlexiGrip-functie

proportioneel: 0 tot 100 N

proportioneel: tot max. 1,5
maal de aanvankelijke grijp-
kracht bijv. aanvankelijke grijp-
kracht 10 N, bijsturen tot max.

werkt afhankelijk van de aan-
vankelijke grijpkracht steeds
iets boven de maximale grijp-
kracht die wordt bijgestuurd

15N min. vanaf 20 N

max. vanaf 130 N

Door middel van een sterker spiersignaal kan, ongeacht de automatische bijsturing, zo nodig op
ieder gewenst moment worden gecorrigeerd tot maximale grijpkracht (100 N).

2.1.4.2 Programma 2: AutoControl - Lowinput

Besturing met 2 elektroden, 1 elektrode en 1 schakelaar of 1 schakelaar

De hand sluit met maximale snelheid en grijpt het voorwerp met minimale grijpkracht (10 N). Als
de sensoren een verandering in de positie van het voorwerp, herkennen wordt zo nodig automa-
tisch gecorrigeerd naar maximale grijpkracht (130 N). FlexiGrip werkt vanaf de maximale grijp-
kracht. Bij het wegvallen van de belasting grijpt de SensorHand Speed weer met de grijpkracht
die eerder werd gebruikt.

Besturing met 2 elektroden

Openen: proportioneel via de OPEN-elektrode.

Sluiten: met maximale snelheid door een kort spiersignaal van een sterkte naar keuze
boven de AAN-drempel op de DICHT-elektrode.

Open Dicht

Myo-signaal via elektrode Myo-signaal via elektrode

Snelheid:
proportioneel 15 tot 300 mm/s

Snelheid:
constant 300 mm/s

Aanvankelijke grijpkracht Automatisch bijsturen grijp-
kracht

tot max. 130 N

FlexiGrip-functie

10N werkt vanaf maximale grijp-

kracht
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Besturing met 1 elektrode en 1 schakelaar

Openen: proportioneel via de OPEN-elektrode.
Sluiten: met maximale snelheid door het kort bedienen van de schakelaar.
Open Dicht

Myo-signaal via elektrode

Snelheid:
proportioneel 15 tot 300 mm/s

Snelheid:

signaal via de DICHT-kant van de schakelaar

constant 300 mm/s

Aanvankelijke grijpkracht

Automatisch bijsturen grijp-
kracht

FlexiGrip-functie

10N

tot max. 130 N

werkt vanaf maximale grijp-
kracht

Besturing met 1 schakelaar

Dit programma kan worden gebruikt in combinatie met een MyoBock-schakelaar naar keuze.

Openen: met maximale snelheid, zolang de OPEN-kant van de schakelaar wordt bediend.
De hand blijft dan geopend.

Sluiten: met maximale snelheid door het bedienen van het DICHT-contact van de schake-
laar.

Open Dicht

Snelheid:
proportioneel 15 tot 300 mm/s

De hand gaat verder open zolang de OPEN-
kant van de schakelaar bediend wordt

Snelheid:

signaal via de DICHT-kant van de schakelaar

constant 300 mm/s

Aanvankelijke grijpkracht

Automatisch bijsturen grijp-
kracht

FlexiGrip-functie

10N

tot max. 130 N

werkt vanaf maximale grijp-
kracht

2.1.4.3 Programma 3: AutoControl

Besturing met 1 elektrode, 1 lineaire transducer of 1 schakelaar

De hand sluit met maximale snelheid en grijpt het voorwerp met minimale grijpkracht (10 N). Als
de sensoren een verandering in de positie van het voorwerp herkennen wordt automatisch en
traploos gecorrigeerd tot de maximale grijpkracht (max. 130 N). Wordt de belasting op de hand
groter dan 130 N (grijpkracht van de hand en de extern inwerkende kracht), dan wordt FlexiGrip
ingezet. Bij het wegvallen van de belasting grijpt de SensorHand Speed weer met de grijpkracht

die eerder werd gebruikt.

Besturing met 1 elektrode

Openen:
Sluiten:
Vasthou-
den:
Voorbeeld
1: blijft onveranderd.

met maximale snelheid door een snel, aanhoudend spiersignaal via de elektrode.
met maximale snelheid door het snel ontspannen van de spier.
door zeer langzame spierontspanning via de elektrode blijft de hand geopend.

Ontspan de spier na het openen de spier zeer langzaam. De geopende positie
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Voorbeeld Ontspan de spier na het openen zo snel mogelijk. De hand sluit automatisch met
2: maximale snelheid en grijpt het voorwerp om te beginnen met een grijpkracht van
10 N. Als de sensoren een verandering in de positie van het voorwerp, herkennen
wordt zo nodig automatisch gecorrigeerd naar maximale grijpkracht (130 N).
Open Dicht
Snel aanhoudend MyoSignal via de elektrode. |Zeer langzame spierontspanning via de elektro-
de:

Snelheid:

constant 300 mm/s

hand blijft geopend.
Snelle spierontspanning via de elektrode:
hand sluit

Snelheid:
constant 300 mm/s

Aanvankelijke grijpkracht

Automatisch bijsturen grijp- | FlexiGrip-functie

kracht

10N

tot max. 130 N werkt vanaf maximale grijp-

kracht

Besturing met 1 lineaire transducer

Openen: met maximale snelheid door snel trekken aan de lineaire transducer.

Sluiten: met maximale snelheid door snel minder worden van de trekkracht aan de lineaire
transducer.

Vasthou- bij zeer langzaam afnemende trekkracht aan de lineaire transducer blijft de hand

den: geopend.

Voorbeeld Na het openen de trekkracht aan de lineaire transducer zeer langzaam minder

1: laten worden. De geopende positie blijft onveranderd.

Voorbeeld Laat na het openen de trekkracht aan de lineaire transducer zo snel mogelijk min-

2: der worden. De hand sluit automatisch met maximale snelheid en grijpt het voor-
werp om te beginnen met een grijpkracht van 10 N. Als de sensoren een verande-
ring in de positie van het voorwerp, herkennen wordt zo nodig automatisch gecor-
rigeerd naar maximale grijpkracht (130 N).

Open Dicht

Zeer snel trekken aan de lineaire transducer.

Snelheid:
constant 300 mm/s

Zeer langzaam verminderen van de trekkracht
aan de lineaire transducer:

hand blijft geopend

Snel verminderen van de trekkracht aan de
lineaire transducer:

hand sluit

Snelheid:

constant 300 mm/s

Aanvankelijke grijpkracht
kracht

Automatisch bijsturen grijp-

FlexiGrip-functie

10N tot max. 130 N

werkt vanaf maximale grijp-
kracht

Besturing met 1 schakelaar

Openen:
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Sluiten: na het loslaten van de schakelaar sluit de hand automatisch met maximale snelheid
en grijpt het voorwerp om te beginnen met een grijpkracht van 10 N.

Open Dicht

Gaat verder open zolang de schakelaar Sluit automatisch zodra de schakelaar losgela-
bediend wordt. ten wordt.

Snelheid: Snelheid:

constant 300 mm/s constant 300 mm/s

2.1.4.4 Programma 4: VarioControl

Besturing met 1 elektrode of 1 lineaire transducer

Bij dit programma wordt de snelheid van openen bepaald door het spiersignaal en de snelheid
waarmee de spieren worden gespannen. De snelheid van sluiten en de grijpkracht zijn afhankelijk
van het afnemen van de spierspanning. FlexiGrip werkt vanaf de maximale grijpkracht. Bij het
wegvallen van de belasting grijpt de SensorHand Speed weer met de grijpkracht die eerder werd
gebruikt.

Besturing met 1 elektrode

Openen: proportioneel. De snelheid van openen wordt bepaald door de snelheid en de
sterkte van de spierspanning.
Sluiten: proportioneel. De snelheid van sluiten wordt bepaald door de snelheid en de

sterkte van de spierontspanning. Zo wordt ook de maximale grijpkracht bepaald
voor als er gecorrigeerd moet worden.

Vasthou- door zeer langzame spierontspanning via de elektrode blijft de hand geopend.
den:
Voorbeeld Ontspan de spier na het openen langzaam. Het sluiten volgt op dezelfde manier
1: de duur van de ontspanning van de spier met lage snelheid. Het voorwerp wordt
met weinig kracht (10 N) vastgepakt. Er volgt geen automatische correctie van de
grijpkracht.
Voorbeeld Ontspan de spier na het openen zo snel mogelijk. De hand sluit automatisch met
2: maximale snelheid en grijpt het voorwerp om te beginnen met een grijpkracht van
10 N. Als de sensoren een verandering in de positie van het voorwerp, herkennen
wordt zo nodig automatisch gecorrigeerd naar maximale grijpkracht (130 N).
Open Dicht
Door de snelheid en sterkte van de toegeno- Door de snelheid en sterkte van de afgenomen
men spierspanning op de elektrode. spierspanning op de elektrode.
Snelheid: Snelheid:
proportioneel 15 tot 300 mm/s proportioneel 15 tot 300 mm/s
Aanvankelijke grijpkracht Automatisch bijsturen grijp- | FlexiGrip-functie
kracht
10N Bij lage tot gemiddelde werkt vanaf 20 N
DICHT-snelheid: geen
10N Bij gemiddelde tot hoge werkt vanaf maximale grijp-
DICHT-snelheden: tot max. kracht
130 N

Besturing met 1 lineaire transducer

Openen: proportioneel. De snelheid van openen wordt bepaald door de snelheid en sterkte
van de trekkracht aan de lineaire transducer.
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Sluiten:

Vasthou-
den:
Voorbeeld
1:

Voorbeeld
2:

proportioneel. De snelheid van sluiten wordt bepaald door de snelheid van het
afnemen van de trekkracht aan de lineaire transducer. Zo wordt ook de maximale
grijpkracht bepaald voor als er gecorrigeerd moet worden.

door zeer langzaam verminderen van de trekkracht aan de lineaire transducer blijft
de hand geopend.

Laat na het openen de trekkracht aan de lineaire transducer langzaam minder wor-
den. Het sluiten volgt op dezelfde manier de duur van de ontspanning van de spier
met lage snelheid. Het voorwerp wordt met weinig kracht (10 N) vastgepakt. Er
volgt geen automatische correctie van de grijpkracht.

Laat na het openen de trekkracht aan de lineaire transducer zo snel mogelijk min-
der worden. De hand sluit met maximale snelheid en grijpt het voorwerp om te
beginnen met een grijpkracht van 10 N. Als de sensoren een verandering in de
positie van het voorwerp, herkennen wordt zo nodig automatisch gecorrigeerd
naar maximale grijpkracht (130 N).

Open

Dicht

Snelheid:

Door de snelheid en de sterkte van het trekken
aan de lineaire transducer

proportioneel 15 tot 300 mm/s

Door de snelheid waarmee het trekken aan de
aan de lineaire transducer afneemt

Snelheid:

proportioneel 15 tot 300 mm/s

Aanvankelijke grijpkracht

Automatisch bijsturen grijp-
kracht

FlexiGrip-functie

DICHT-snelheden: tot max.
130 N

10N Bij lage tot gemiddelde Bij lage tot gemiddelde
DICHT-snelheid: geen DICHT-snelheid: werkt vanaf
15N
10N Bij gemiddelde tot hoge Bij gemiddelde tot hoge

DICHT-snelheden: werkt vanaf
de maximale grijpkracht

2.1.4.5 Programma 5: VarioDual

Besturing met 2 elektroden

Bij dit programma wordt de snelheid van openen bepaald door het spiersignaal en de snelheid
waarmee de spieren worden gespannen. De snelheid van sluiten tot het bereiken van de minimale
grijpkracht van ca. 10 N hangt af van de snelheid van de ontspanning. De grijpkracht wordt
bepaald door het volgende of gelijktijdige spiersignaal bij de tweede elektrode. FlexiGrip wordt
werkzaam afhankelijk van de aanvankelijke grijpkracht maar altijd iets boven de maximale correc-
tie van de grijpkracht. Bij het wegvallen van de belasting grijpt de SensorHand Speed weer met
de grijpkracht die eerder werd gebruikt.

Elektrode 1
Openen:

Sluiten:

Vasthou-
den:

Elektrode 2
Grijpen:
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proportioneel. De snelheid van openen wordt bepaald door de snelheid en de
sterkte van de spierspanning.

proportioneel. De snelheid van sluiten wordt bepaald door de snelheid en de
sterkte van de spierontspanning. De grijpkracht bedraagt ca. 10 N.

door zeer langzame spierontspanning via de elektrode blijft de hand geopend.

de opbouw van de grijpkracht wordt bepaald door het spiersignaal bij de tweede
elektrode. De maximale grijpkracht bedraagt ca. 100 N.



Voorbeeld Ontspan na het openen de spier met een snelheid naar keuze. Het sluiten gebeurt

1: proportioneel met de snelheid van ontspannen. Het voorwerp wordt met minimale
grijpkracht (10 N) vastgepakt. FlexiGrip werkt vanaf 20 N. Als de belasting weg-
valt, grijpt de SensorHand Speed weer met minimale grijpkracht.

Voorbeeld Na het vastpakken zoals in voorbeeld 1 moet het voorwerp met meer grijpkracht

2: worden vastgepakt. Wek daarvoor een spiersignaal op bij de tweede elektrode.
Bouw grijpkracht op tussen 10 N en 100 N. Bij een verandering in de positie van
het voorwerp wordt de grijpkracht tot 1,5 maal de eerdere grijpkracht verhoogd.
FlexiGrip begint bij ca. 2 maal de waarde van de ingestelde grijpkracht tot max.
130 N, bij wegvallen van de belasting grijpt de SensorHand Speed weer met oor-
spronkelijke grijpkracht.

Open Dicht

Door de snelheid en sterkte van de toegeno- Door de snelheid en sterkte van de afgenomen
men spierspanning op de eerste elektrode. spierspanning op de eerste elektrode.
Snelheid: Snelheid:

proportioneel 15 tot 300 mm/s proportioneel 15 tot 300 mm/s

Opbouw grijpkracht: de grijpkracht is afhanke-
lijk van de hoogte van het spiersignaal bij de
tweede elektrode. Grijpkracht: proportioneel
10 N tot 100 N

Aanvankelijke grijpkracht Automatisch bijsturen grijp- | FlexiGrip-functie
kracht
10N Bij het sluiten: geen correctie | werkt vanaf 20 N afhankelijk
Proportioneel: 10 N tot 100 N | van grijpkracht van de aanvankelijke grijp-
Bij het opbouwen van grijp- kracht steeds iets boven de
kracht: proportioneel, tot max. | maximale grijpkracht die wordt
1,5 maal de aanvankelijke bijgestuurd
grijpkracht min. vanaf 20 N
max. vanaf 130 N

2.1.4.6 Programma 6: DMC plus Sensorik uitschakelbaar

Besturing met 2 elektroden

Deze besturing is vergelijkbaar met programma 1, maar de SUVA-sensoren en de FlexiGrip-func-
tie kunnen tijdelijk worden gedeactiveerd.

In- en uitschakelen van de SUVA-sensoren en de FlexiGrip-functie

Voor het grijpen van zeer zachte en meegevende voorwerpen, zoals schuimrubber of een pincet,
kunnen de SUVA-sensoren gedeactiveerd worden. Open daarvoor de SensorHand Speed tot aan
de aanslag en houd hem open met een spiersignaal naar keuze. Oefen tegelijkertijd wat druk uit
op de SUVA-sensoren (afb. 1), bijvoorbeeld tegen de rand van de tafel. Een kort trilsignaal beves-
tigt het uitschakelen. Herhaal het proces voor het inschakelen van de SUVA-sensoren. Twee kor-
te trilsignalen bevestigen de activering van de SUVA-sensoren.

INFORMATIE: Wees u ervan bewust dat bij uitgeschakelde SUVA-sensoren de grijpkracht niet
automatisch wordt gecorrigeerd, zodat vastgepakte voorwerpen kunnen wegglijden. Na het plaat-
sen van de accu's wordt u met trilsignalen over de actuele modus geinformeerd.

Enkel trilsignaal: sensoren zijn uitgeschakeld

Twee trilsignalen: de sensoren zijn ingeschakeld

2.2 MyoHand VariPlus Speed

De MyoHand VariPlus Speed is een myo-elekirisch gestuurde prothesehand, die zich onder-
scheidt door een bijzonder hoge grijpsnelheid gecombineerd met een innovatief, fijngevoelig
besturingsconcept. Er zijn verschillende proportionele en digitale programma's voor de bestu-
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ring, bijvoorbeeld met een of twee elektroden, een lineaire transducer of een schakelaar. Dit
maakt het mogelijk de hand individueel aan te passen aan de behoeften van de patiént.

De grijpcomponent is gebaseerd op het Ottobock DMC System (DMC = Dynamic Mode Con-
trol). Dit systeem maakt gebruik van twee onafhankelijke meet- en regelsystemen om de grijpsnel-
heid en grijpkracht optimaal aan het spiersignaal aan te passen. Met de proportionele DMC-
besturing kunnen grijpsnelheid en grijpkracht proportioneel door de sterkte van het spiersignaal
worden bepaald. Als de sterkte van het spiersignaal verandert, passen grijpsnelheid en grijp-
kracht zich direct aan het direct veranderde spiersignaal aan.

2.2.1 Programmabeschrijving

Bij deze grijpcomponenten kan de orthopedisch instrumentmaker 6 verschillende besturingsvari-

anten instellen.

Overzicht besturingsvarianten

*  Programma 1: DMC plus (besturing met twee elektroden)

*  Programma 2: AutoControl - Lowlnput (besturing met twee elektroden, met elektrode en
schakelaar of met alleen een schakelaar)

* Programma 3: VarioControl (besturing met een elektrode of een lineair besturingselement)

* Programma 4: VarioDual (besturing met twee elektroden)

*  Programma 5: DigitalControl (besturing met twee elektroden, met een elektrode en een scha-
kelaar of alleen een schakelaar)

*  Programma 6: Double Channel Control (besturing met één elektrode)

2.2.1.1 Programma 1: DMC plus
Besturing met 2 elektroden
De grijpsnelheid of ook de grijpkracht wordt bepaald door de hoogte van het elektrodesignaal

(resulterend uit de spierspanning). Via een sterker elektrodesignaal kan zo nodig op ieder
gewenst moment worden gecorrigeerd tot de maximale grijpkracht (ca. 100 N).

Openen: proportioneel via de OPEN-elektrode.

Sluiten: proportioneel via de DICHT-elektrode.

Voorbeeld Bij een laag elektrodesignaal wordt voor het grijpen van een voorwerp de laagste
1: grijpkracht ingezet.

Voorbeeld Bij een hoger elektrodesignaal wordt een hogere grijpkracht gegenereerd. Door te
2: corrigeren met een sterker elektrodesignaal wordt de grijpkracht verhoogd naar de

maximale waarde van ca. 100 N.

Open Dicht
Aanhoudend elektrodesignaal Aanhoudend elektrodesignaal

Toepassen van maximale grijpkracht voorkomt
dat de hand door een ongewenst elektrodesig-
naal wordt geopend.

Snelheid: proportioneel Snelheid: proportioneel

2.2.1.2 Programma 2: AutoControl - Lowlnput

Besturing met 2 elektroden, 1 elektrode en 1 schakelaar of 1 schakelaar
De hand sluit met constante snelheid, de grijpkracht neemt proportioneel toe met de duur van de
grijpbeweging.

Besturing met 2 elektroden

Openen: proportioneel via de OPEN-elektrode.

Sluiten: met constante snelheid door een spiersignaal van een sterkte naar keuze boven de
AAN-drempel op de DICHT-elektrode.
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Dicht
Aanhoudend elektrodesignaal

Toepassen van maximale grijpkracht voorkomt
dat de hand door een ongewenst elektrodesig-
naal wordt geopend.

Open
Aanhoudend elektrodesignaal

Snelheid: proportioneel Snelheid: constant

Besturing met 1 elektrode en 1 schakelaar

Openen: proportioneel via de OPEN-elektrode.
Sluiten: met constante snelheid door het bedienen van de MyoBock-schakelaar.
Open Dicht

Aanhoudend elektrodesignaal Signaal via de schakelaar

Toepassen van maximale grijpkracht voorkomt
dat de hand door een ongewenst elektrodesig-
naal wordt geopend.

Snelheid: proportioneel Snelheid: constant

Besturing met 1 schakelaar
Dit programma kan worden gebruikt in combinatie met een MyoBock-schakelaar naar keuze.

Openen: met constante snelheid, zolang de OPEN-kant van de schakelaar bediend wordt.
De hand blijft dan geopend.

Sluiten: met constante snelheid door het bedienen van de DICHT-kant van de schakelaar.

Open Dicht

De hand gaat verder open zolang de OPEN-
kant van de schakelaar bediend wordt.

De hand gaat verder dicht zolang de DICHT-
kant van de schakelaar bediend wordt.

Snelheid: constant

Snelheid: constant

2.2.1.3 Programma 3: VarioControl

Besturing met 1 elektrode of 1 lineaire transducer

Bij dit programma wordt de snelheid van openen bepaald door de hoogte en de snelheid van de
spierspanning. De snelheid van sluiten en de grijpkracht zijn afhankelijk van het verminderen van
de spierspanning.

Besturing met 1 elektrode

Openen: proportioneel. De snelheid van openen wordt bepaald door de snelheid en de
sterkte van de spierspanning.

Sluiten: proportioneel. De snelheid van sluiten wordt bepaald door de snelheid en de
sterkte van de spierontspanning.

Vasthou- door zeer langzame spierontspanning via de elektrode blijft de hand geopend.

den:

Voorbeeld Ontspan de spier na het openen langzaam. Het sluiten gebeurt proportioneel met

1: het zwakker worden van het elektrodesignaal. Het voorwerp wordt met weinig
kracht gepakt.

Voorbeeld Ontspan de spier na het openen zo snel mogelijk. De hand sluit met maximale

2: snelheid en grijpt het voorwerp om te beginnen met maximale grijpkracht (ca.
100 N).

Open Dicht |
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Stijgend elektrodesignaal Zwakker worden van het elektrodesignaal

Grijpkracht: proportioneel met het afnemen van
het elektrodesignaal.

Toepassen van maximale grijpkracht voorkomt
dat de hand door een ongewenst elektrodesig-
naal wordt geopend.

Snelheid: proportioneel Snelheid: proportioneel

Besturing met 1 lineaire transducer

Openen: proportioneel. De snelheid van openen wordt bepaald door de snelheid en kracht
waarmee aan de lineaire transducer getrokken wordt.
Sluiten: proportioneel. De snelheid van sluiten wordt bepaald door de mate waarin en de
snelheid waarmee de trekkracht aan de lineaire transducer afneemt.
Vasthou- door zeer langzaam verminderen van de trekkracht aan de lineaire transducer blijft
den: de hand geopend.
Voorbeeld Laat na het openen de trekkracht aan de lineaire transducer langzaam afnemen.
1: Het voorwerp wordt met weinig kracht gepakt.
Voorbeeld Laat na het openen de trekkracht aan de lineaire transducer zo snel mogelijk afne-
2: men. De hand sluit met maximale snelheid en grijpt het voorwerp om te beginnen
met maximale grijpkracht (ca. 100 N).
Open Dicht
Stijgend elektrodesignaal Zwakker worden van het elektrodesignaal
Grijpkracht: proportioneel met het afnemen van
het elektrodesignaal.
Toepassen van maximale grijpkracht voorkomt
dat de hand door een ongewenst elektrodesig-
naal wordt geopend.
Snelheid: proportioneel Snelheid: proportioneel

2.2.1.4 Programma 4: VarioDual

Besturing met 2 elektroden

Bij dit programma wordt de snelheid van openen bepaald door het spiersignaal en de snelheid
waarmee de spieren worden gespannen. De snelheid van sluiten is afhankelijk van de snelheid
van ontspannen van de spier. De grijpkracht wordt bepaald door het volgende of gelijktijdige
spiersignaal bij de tweede elektrode.

Elektrode 1:
Openen:

Sluiten:

Vasthou-
den:

Elektrode 2:
Grijpen:

Voorbeeld
1:
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proportioneel. De snelheid van openen wordt bepaald door de snelheid en de
sterkte van de spierspanning.

proportioneel. De snelheid van sluiten wordt bepaald door de snelheid en de
sterkte van de spierontspanning.

door zeer langzame spierontspanning via de elektrode blijft de hand geopend.

de opbouw van de grijpkracht wordt bepaald door het spiersignaal bij de tweede
elektrode.

Ontspan na het openen de spier met een snelheid naar keuze. Het sluiten gebeurt
proportioneel met de snelheid van ontspannen. Het voorwerp wordt met minimale
grijpkracht vastgepakt.



Voorbeeld

Na het vastpakken zoals in voorbeeld 1 moet het voorwerp met meer grijpkracht

2: worden vastgepakt. Daarvoor wekt de patiént een signaal op bij de tweede elek-
trode. De grijpkracht kan tot ca. 100 N proportioneel worden toegepast.

Open

Dicht

Stijgend elektrodesignaal door spierspanning
bij elektrode 1

Afnemend elektrodesignaal door spierontspan-
ning bij elektrode 1

Grijpkracht: proportioneel met de sterkte van
het signaal bij elektrode 2

Correctie met maximale grijpkracht bij elektro-
de 2 voorkomt dat de hand door ongewenste
elektrodesignalen wordt geopend.

Snelheid: proportioneel

Snelheid: proportioneel

2.2.1.5 Programma 5: DigitalControl

Besturing met 2 elektroden, 1 elektrode en 1 schakelaar of 1 schakelaar
De hand sluit met constante snelheid, de grijpkracht neemt proportioneel toe met de duur van de

grijpbeweging.
Besturing met 2 elektroden

Openen: digitaal. Via de OPEN-elektrode. De hand opent met constante snelheid.
Sluiten: digitaal. Via de DICHT-elektrode. De hand sluit met constante snelheid.
Open Dicht

Aanhoudend elektrodesignaal

Aanhoudend elektrodesignaal

Grijpkracht: afhankelijk van de duur van het
signaal

Snelheid: constant

Snelheid: constant

Besturing met 1 elektrode en 1 schakelaar

Openen: elektrodesignaal via de DICHT-elektrode.
Sluiten: signaal via de schakelaar. De hand sluit met constante snelheid.
Open Dicht

Aanhoudend elektrodesignaal

Signaal via de schakelaar

Grijpkracht: afhankelijk van de duur van het
signaal

Snelheid: constant

Snelheid: constant

Besturing met 1 schakelaar

Dit programma kan worden gebruikt in combinatie met een MyoBock-schakelaar naar keuze.

Openen: met constante snelheid, zolang de OPEN-kant van de schakelaar bediend wordt.
De hand blijft dan geopend.

Sluiten: met constante snelheid zolang de DICHT-kant van de schakelaar wordt bediend.

Open Dicht

Signaal via de schakelaar

Signaal via de schakelaar

Grijpkracht: afhankelijk van de duur van het
signaal

Snelheid: constant

Snelheid: constant
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2.2.1.6 Programma 6: Double Channel Control

Besturing met 1 elektrode
In dit programma wordt de hand met een snel en sterk signaal geopend en met een langzaam en
zacht signaal gesloten.

Open Dicht

Snel, sterk elektrodesignaal Langzaam, zacht elektrodesignaal
Grijpkracht: afhankelijk van de duur van het
signaal

Snelheid: constant Snelheid: constant

3 Gebruiksdoel

3.1 Gebruiksdoel
Het product mag uitsluitend worden gebruikt als onderdeel van uitwendige prothesen voor de
bovenste ledematen.

3.2 Gebruiksvoorwaarden

Het product is uitsluitend bedoeld voor gebruik door één persoon. Het product is door de fabri-
kant niet goedgekeurd voor gebruik door een tweede persoon.

Het product is ontwikkeld voor het verrichten van dagelijkse activiteiten en mag niet worden
gebruikt voor bijzondere activiteiten. Dergelijke activiteiten zijn bijvoorbeeld sporten met een over-
matige belasting van de pols en/of schokbelasting (push-ups, downhill, mountainbiken, ...) en
extreme sporten (freestyle klimmen, paragliding, enz.). Ook dient het product niet worden
gebruikt voor het besturen van motorvoertuigen en het bedienen van zware apparaten (bijv. bouw-
machines), industriéle machines en motorisch aangedreven werktuigen.

Voor de toegestane omgevingscondities verwijzen wij u naar de technische gegevens (zie
pagina 159).

3.3 Indicaties

* Amputatiehoogte transradiaal, transhumeraal en schouderexarticulatie

* Bij unilaterale of bilaterale amputatie

* Dysmelie van de onderarm of bovenarm

* De gebruiker moet in staat zijn om gebruiksinstructies en veiligheidsvoorschriften te begrijpen
en hiernaar te kunnen handelen.

* De gebruiker moet fysiek en mentaal in staat zijn optische/akoestische signalen en/of mecha-
nische trillingen waar te nemen.

3.4 Contra-indicaties
* Alle voorwaarden die in tegenspraak zijn met of verder gaan dan de informatie in het hoofd-
stuk "Veiligheid" en "Beoogd gebruik".

3.5 Kwalificatie
Het product mag alleen bij patiénten worden aangemeten door orthopedisch instrumentmakers
die bij Otto Bock een speciale opleiding hebben gevolgd en daartoe op basis van die opleiding
geautoriseerd zijn.

4 Veiligheid
4.1 Betekenis van de gebruikte waarschuwingssymbolen

/A WAARSCHUWING| Waarschuwing voor mogelijke ernstige ongevallen- en letselrisico's.
A VOORZICHTIG Waarschuwing voor mogelijke ongevallen- en letselrisico's.
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||:| Waarschuwing voor mogelijke technische schade.

4.2 Opbouw van de veiligheidsvoorschriften

| A WAARSCHUWING

In de kop wordt de bron en/of de aard van het gevaar vermeld

De inleiding beschrijft de gevolgen van niet-naleving van het veiligheidsvoorschrift. Bij meer dan

één gevolg worden deze gevolgen gekenschetst als volgt:

> bijv.: gevolg 1 bij veronachtzaming van het gevaar

> bijv.: gevolg 2 bij veronachtzaming van het gevaar

» Met dit symbool wordt aangegeven wat er moet worden gedaan om het gevaar af te wen-
den.

4.3 Algemene veiligheidsvoorschriften

| A WAARSCHUWING

Niet-naleving van de veiligheidsvoorschriften

Persoonlijk letsel/productschade door gebruik van het product in bepaalde situaties.

» Neem de in dit begeleidende document vermelde veiligheidsvoorschriften en voorzorgsmaat-
regelen in acht.

| A WAARSCHUWING |

Gebruik van de prothese bij het besturen van een voertuig

Ongeval door onverwacht gedrag van de prothese.

» De prothese kan beter niet worden gebruikt voor het besturen van motorvoertuigen en het
bedienen van zware apparaten (bijv. bouwmachines).

| A WAARSCHUWING |

Gebruik van de prothese bij het bedienen van machines

Verwonding door onverwacht gedrag van de prothese.

» De prothese kan beter niet worden gebruikt voor het bedienen van industriéle machines en
motorisch aangedreven werktuigen.

| A WAARSCHUWING

Gebruik van de prothese in de buurt van actieve geimplanteerde systemen

Storing van de actieve implanteerbare systemen (bijv. pacemakers, defibrillators, enz.) als

gevolg van door de prothese gegenereerde elektromagnetische straling.

» Let op dat u bij gebruik van de prothese in de directe nabijheid van actieve implanteerbare
systemen de minimale afstanden in acht neemt die worden voorgeschreven door de implan-
taatfabrikant.

» Neem altijd de door de implantaatfabrikant voorgeschreven gebruiksvoorwaarden en veilig-
heidsvoorschriften in acht.

| A WAARSCHUWING

Huidcontact met smeermiddelen die door een defect in het mechaniek naar buiten

komen

Letsel door irritatie van de huid.

» Voorkom dat smeermiddelen die naar buiten komen in contact raken met mond, neus of
ogen.
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| » Het product moet bij een geautoriseerde Ottobock servicewerkplaats worden gecontroleerd.

| A VOORZICHTIG

Binnendringen van vuil en vocht in het product
Verwonding door onverwacht gedrag van het product of een storing in de werking.
» Zorg ervoor dat er geen vaste deeltjes of vocht in het product binnendringen.

| A VOORZICHTIG

Wijziging van het product op eigen initiatief

Verwonding door een storing in de werking en daaruit resulterende onverwachte acties van de

prothese.

» Met uitzondering van de in deze gebruiksaanwijzing beschreven werkzaamheden mag u
niets aan het product wijzigen.

» Het product mag alleen worden geopend en gerepareerd resp. beschadigde componenten
mogen uitsluitend worden gerepareerd door medewerkers van Ottobock die daarvoor zijn
opgeleid en daartoe zijn geautoriseerd.

4.4 Aanwijzingen voor de stroomvoorziening/het laden van de accu

| A WAARSCHUWING

Gebruik van een beschadigde netvoeding, adapterstekker of acculader
Elektrische schok door aanraking van vrijliggende, spanningvoerende delen.

» Open de netvoeding, adapterstekker of acculader niet.

» Stel de netvoeding, adapterstekker en acculader niet bloot aan extreme belasting.
» Vervang een beschadigde netvoeding, adapterstekker of acculader onmiddellijk.

| A WAARSCHUWING

Laden van de prothese tijdens het dragen
Elektrische schok door een defecte netvoeding of acculader.
» Doe de prothese met het oog op uw veiligheid voor het laden altijd af.

| A VOORZICHTIG

Gebruik van de prothese bij een te geringe accucapaciteit

Verwonding door onverwacht gedrag van de prothese

» Controleer voor gebruik de actuele laadtoestand en laad de prothese zo nodig op.

» Houd er rekening mee dat de gebruiksduur van de prothese bij een lage omgevingstempera-
tuur en bij gebruik van een oudere accu verkort kan zijn.

» Houd er rekening mee dat de acties/reacties van de grijpcomponent bij een zeer lage accu-
spanning langzamer verlopen.

» Houd er rekening mee dat er bij een zeer lage accuspanning nog maar enkele grepen resp.
acties met de grijpcomponent mogelijk zijn.

» Een geringe openingswijdte kan een aanwijzing zijn voor een lage accuspanning.
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4.5 Aanwijzingen voor het verblijf in bepaalde omgevingen

| A VOORZICHTIG |

Te kleine afstand tot HF-communicatieapparaten (bijv. mobiele telefoons, Bluetooth-

apparaten, wifi-apparaten)

Verwonding door onverwacht gedrag van het product als gevolg van een storing in de interne

datacommunicatie.

» Daarom wordt geadviseerd om minimaal 30 cm afstand te houden van HF-communicatieap-
paraten.

| A VOORZICHTIG

Gebruik van het product op zeer korte afstand van andere elektronische apparaten

Verwonding door onverwacht gedrag van het product als gevolg van een storing in de interne

datacommunicatie.

» Breng het product tijdens het gebruik niet in de directe nabijheid van andere elektronische
apparaten.

» Stapel het product in ingeschakelde toestand niet op andere elektronische apparaten.

» Als een gelijktijdig gebruik niet te vermijden is, houd het product dan in het oog en contro-
leer of gebruik in de betreffende constellatie in overeenstemming is met het gebruiksdoel.

| A VOORZICHTIG

Verblijf in de buurt van sterke magnetische en elektrische storingsbronnen (bijv. dief-

stalbeveiligingssystemen en metaaldetectoren)

Verwonding door onverwacht gedrag van het product als gevolg van een storing in de interne

datacommunicatie.

» Blijf zoveel mogelijk uit de buurt van zowel zichtbare als verborgen diefstalbeveiligingssyste-
men bij de in- en uitgangen van winkels, metaaldetectoren/bodyscanners voor personen
(bijv. op luchthavens) en andere sterke magnetische en elektrische storingsbronnen (bijv.
hoogspanningsleidingen, zenders, transformatorstations, CT-scanners, MRI-scanners ...).

» Houd bij het passeren van diefstalbeveiligingssystemen, bodyscanners en metaaldetectoren
rekening met onverwacht gedrag van het product.

| A VOORZICHTIG

Verblijf op plaatsen met een temperatuur buiten het toegestane gebied
Verwonding door onjuiste besturing of onjuiste werking van het prothesesysteem.
» Mijd plaatsen waar de temperatuur buiten het toegestane gebied ligt (zie pagina 159).

4.6 Aanwijzingen voor het gebruik

| A VOORZICHTIG

Mechanische belasting van het product

Verwonding door onjuiste besturing of onjuiste werking van het product.

» Stel het product niet bloot aan mechanische trillingen of schokken.

» Controleer het product telkens voor gebruik op zichtbare beschadigingen.

| A VOORZICHTIG

Verkeerd gebruik
Verwonding door onjuiste bediening of onjuiste werking van het product.
» Laat u uitleggen hoe u met het product moet omgaan.
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| A VOORZICHTIG

Verkeerd onderhoud van het product

> Verwondingen door een verkeerde aansturing/storing in de werking van het product of
beschadiging van de mechanische componenten

> Beschadiging of breuk, doordat de kunststof door het gebruik van oplosmiddelen als ace-
ton, benzine e.d. bros is geworden.

» Reinig het product uitsluitend volgens de voorschriften in het hoofdstuk "Reiniging en onder-
houd" (zie pagina 158).

» Reinig het product niet onder stromend water.

» Neem bij gebruik van een prothesehandschoen ook de gebruiksaanwijzing van de hand-
schoen in acht.

| A VOORZICHTIG

Grijpen van objecten met de verkeerde grijpkracht

Verwonding door onverwacht gedrag van het product.

» Houd er rekening mee dat de grijpkracht afhankelijk van de aard (zacht/hard) van het gegre-
pen object handmatig geregeld moet worden.

| A VOORZICHTIG

Overbelasting door bijzondere activiteiten

Verwonding door onverwacht gedrag van het product als gevolg van een storing in de werking.

» Het product is ontwikkeld voor het verrichten van dagelijkse activiteiten en mag niet worden
gebruikt voor bijzondere activiteiten. Dergelijke activiteiten zijn bijvoorbeeld sporten met een
overmatige belasting van de pols en/of schokbelasting (push-ups, downhill, mountainbiken,
...) en extreme sporten (freestyle klimmen, paragliding, enz.).

» Zorgvuldige behandeling van het product en zijn componenten verlengt niet alleen de ver-
wachte levensduur daarvan, maar is vooral in het belang van de persoonlijke veiligheid van
de patiént!

» Als het product en zijn componenten extreem zijn belast (bijv. door een val of iets dergelijks),
moet het product onmiddellijk worden gecontroleerd op beschadigingen. Stuur het product
zo nodig naar een geautoriseerde Ottobock servicewerkplaats.

| A VOORZICHTIG

Klemgevaar tussen de vingertoppen

Verwonding door het ingeklemd raken van lichaamsdelen.

» Let bij het gebruik van het product op dat er zich tussen de vingertoppen geen lichaamsde-
len bevinden.

» Let bij het sluiten van de hand op dat er zich tussen de vingertoppen geen lichaamsdelen
bevinden.

» Reinig het product alleen als het uitstaat.

| A VOORZICHTIG |

Te geringe afstand tot sterke warmtebronnen

Ontbranden van het product.

» Stel het product niet bloot aan sterke warmtebronnen (vuur, kookplaat, heteluchtkanon, radi-
ator, enz.).

» Pak met het product geen gloeiende voorwerpen vast.
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| A VOORZICHTIG |

Onbedoelde ontgrendeling van de grijpcomponent

Verwonding doordat een grijpcomponent van de onderarm losraakt (bijv. bij het dragen van

voorwerpen).

» Let er bij het verbinden van de hand met de koker of de componenten op dat de verbinding
correct gemaakt is.

| A VOORZICHTIG |

Onvoldoende huidcontact van de elektroden

Verwonding door onverwacht gedrag van het product als gevolg van een ongecontroleerde aan-

sturing van de prothesecomponent.

» Zorg er zo mogelijk voor dat de huid waarop de contactvlakken van de elektroden komen te
liggen, helemaal gaaf is.

» Zorg ervoor dat de elektroden ook bij het dragen van zware lasten in contact blijven met de
huid.

» Als het niet lukt om het product met de spiersignalen op de juiste manier aan te sturen,
schakel de gehele prothese dan uit en ga ermee naar uw orthopedisch instrumentmaker.

| A VOORZICHTIG

Gebruik van de prothese met puntige of scherpe voorwerpen (bijv. messen in de keu-

ken)

Letsel door onbedoelde bewegingen.

» Wees bij gebruik van de prothese extra voorzichtig met het hanteren van puntige of scherpe
voorwerpen.

5 Inhoud van de levering

* 1 st. SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8*, 8E43=8*

of

* 1 st. MyoHand VariPlus Speed 8E38=9*, 8E39=9*, 8E41=9*
* 1 st. gebruiksaanwijzing (gebruiker)

6 Gebruik

6.1 Grijpcomponent in-/uitschakelen
De AAN/UIT-knop bevindt zich direct onder de binnenhand.
Door op de prothesehandschoen te drukken kan de AAN/UIT-knop bediend worden.

Gedeelte Werking
Rug van de hand AAN (zie afb. 1)
Duim UIT (zie afb. 2)

6.2 Polsscharniersluiting

Met de polsscharniersluiting kan eenvoudig en snel tussen het product en de elektrogrijper wor-
den gewisseld.

Indien het product met een polsscharniersluiting is uitgerust, zijn er de volgende mogelijkheden:
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* Breng de grijpcomponent door verdraaien (passieve pro- en supinatie) in de meest voordelige
grijppositie.

* Koppel de grijpcomponent licht los van de koker om deze door een elektrogrijper te vervan-
gen.
Draai de grijpcomponent één keer om zijn eigen as (360°) (ofwel links, ofwel rechts, beide
mogelijk) tot er een lichte weerstand voelbaar is. Als de weerstand wordt overwonnen, kan de
grijpcomponent verwijderd worden. (zie afb. 4)

Vergrendelen van polsscharniersluiting

1) Steek de polsscharniersluiting van de prothese in de ingietring en druk hem stevig aan.

2) Draai de prothese iets naar links of naar rechts.

3) Door de druk wordt het vergrendelmechanisme geactiveerd en de hand vast in de ingietring
vergrendeld.
INFORMATIE: Controleer na de vergrendeling of de prothese resp. de grijper goed
vastzit.

6.3 Accu laden

Bij het laden van de accu moet rekening worden gehouden met de volgende punten:

* De capaciteit van de volledig geladen accu is voldoende voor één dag.

* Bij dagelijks gebruik van het product wordt aangeraden de accu dagelijks te laden.

* Voordat het product voor het eerst wordt gebruikt, moet de accu minimaal 3 uur worden gela-
den.

6.3.1 Acculader 757L20 en EnergyPack 757B2*

LETOP.

Diepontlading van de accu

Onherstelbare beschadiging van het product en daaruit resulterend functieverlies bij onregelma-
tig of niet volledig laden van de accu.

» Laad de accu bij een langdurige opslag iedere 4 tot 6 maanden compleet op.

1) Sluit het laadstation met netvoeding aan op het stopcontact.
— De groene led op de netvoeding en de groene led in het midden van de rij
met leds lichten op.
2) Plaats een of twee accu's in het laadstation.
3) De groene led van de betreffende laadschacht licht op ® en het laden begint.
4) Als de accu volledig geladen is, gaat de groene led van de betreffende laad-
schacht knipperen :@:.
5) Verwijder de accu na het laden.

6.3.1.1 Weergave van de actuele laadtoestand
Bij het plaatsen/vergrendelen van de accu in de prothese wordt op de accu gedurende enkele
seconden de capaciteit weergegeven.

Led-indica- | Gebeurtenis

tor

[ ] Laadtoestand meer dan 50% (licht groen op)

@O Laadcapaciteit minder dan 50% (licht afwisselend groen en oranje op)
@ Laadtoestand minder dan 5% (licht oranje op)
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6.3.1.2 Storingen verhelpen

Laadschacht Led van de |Gebeurtenis
laad-
schacht
Leeg @ of o of ® |De acculader is defect
Leeg of accu v De acculader en de netvoeding moeten bij een geautoriseer-
ingezet _.: de Ottobock servicewerkplaats worden gecontroleerd.
9\
Accu ingezet . De accu wordt geladen
~‘, De accu is volledig geladen
-~
De temperatuur van de accu is te hoog
O Verwijder de accu en laat hem afkoelen.

De ingezette accu is defect
. De accu moet bij een geautoriseerde Ottobock servicewerk-
plaats worden gecontroleerd.

6.3.2 Acculader 757L35 en accu 757B35="
6.3.2.1 Acculader op het product aansluiten

1) Zet de laadstekker tegen de laadbus van de prothesekoker aan.
— Door middel van terugmeldingen wordt aangegeven of de accu-
lader goed met de prothese is verbonden (Statussignalen).
2) Het laden begint.
— De prothese wordt automatisch uitgeschakeld.
3) Koppel de acculader na het laden los van de prothese.

B

6.3.2.2 Veiligheidsuitschakeling

De veiligheidsuitschakeling van de prothese dient ter bescherming van de accu en wordt geacti-
veerd bij:

* een te hoge of te lage temperatuur

* over- en onderspanning

* kortsluiting

Om na een kortsluiting de elektronica weer te activeren, moet de laadstekker op de laadbus wor-
den aangesloten en daarna weer van de laadbus worden afgehaald.

6.3.2.3 Weergave van de actuele laadtoestand

De laadtoestand kan op ieder gewenst moment worden opgevraagd.

1) Druk bij ingeschakelde prothese de toets van de laadbus korter dan een seconde in.
2) De led-indicator op de laadbus geeft informatie over de actuele laadtoestand.

Laadbus Gebeurtenis

o Accu vol (licht groen op)

) Accu voor 50% geladen (licht geel op)
@ Accu leeg (licht oranje op)
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6.3.2.4 Piepsignalen

Piepsignaal Verdere signalen Gebeurtenis

1xlang - ¢ Schakel de prothese met de laadbus uit

e Het laden begint (de laadstekker is verbon-
den met laadbus)

e Het laden wordt beéindigd (de laadstekker is
losgekoppeld van de laadbus)

2 x kort Led van de laadbus | Schakel de prothese in
licht kort op
3 x kort - Accuspanning te laag, prothese wordt automa-
tisch uitgeschakeld

7 Opslag

Indien de systeem-elektrohand niet wordt gebruikt, moet er ten behoeve van de bescherming van
de sensoren en het mechanisme op gelet worden dat de systeem-elektrohand in geopende toe-
stand wordt bewaard.

8 Reiniging en dagelijks onderhoud

1) Verwijder vuil en vlekken van het product met een vochtige doek en milde zeep (bijv. Ottobock
Derma Clean 453H10=1-N).
Zorg ervoor dat er geen vocht in de systeemcomponent(en) binnendringt.

2) Droog het product af met een pluisvrije doek en laat het aan de lucht volledig drogen.

INFORMATIE

Zorg ervoor dat het product niet zonder prothesehandschoen gedurende langere tijd wordt
blootgesteld aan directe zonnestraling of uv-licht (solarium).

Onderhoudsinstructies voor de prothesehandschoen vindt u in de informatie die bij de hand-
schoen wordt meegeleverd. Aanvullende informatie ontvangt u van uw orthopedisch instrument-
maker.

9 Onderhoud

Ter voorkoming van letsel en voor het behoud van de productkwaliteit wordt aanbevolen om elke
24 maanden onderhoud (service-inspectie) uit te voeren.

In zijn algemeen geldt voor alle producten de verplichting de onderhoudsintervallen in acht te
nemen tijdens de garantieperiode. Alleen zo geniet u de volledige bescherming van de garantie.
In het kader van het onderhoud kunnen er extra services nodig zijn, zoals een reparatie. Deze
extra services kunnen afhankelijk van de omvang van de garantie en geldigheid gratis of na een
kostenraming tegen een vergoeding worden uitgevoerd.

10 Juridische informatie

10.1 Aansprakelijkheid

De fabrikant is aansprakelijk, wanneer het product wordt gebruikt volgens de beschrijvingen en
aanwijzingen in dit document. Voor schade die wordt veroorzaakt door niet-naleving van de aan-
wijzingen in dit document, in het bijzonder door een verkeerd gebruik of het aanbrengen van niet-
toegestane veranderingen aan het product, is de fabrikant niet aansprakelijk.

10.2 Handelsmerken
Alle in dit document vermelde namen vallen zonder enige beperking onder de bepalingen van het
daarvoor geldende merkenrecht en onder de rechten van de betreffende eigenaren.

158



Alle hier vermelde merken, handelsnamen en firmanamen kunnen geregistreerde merken zijn en
vallen onder de rechten van de betreffende eigenaren.

Uit het ontbreken van een expliciete karakterisering van de in dit document gebruikte merken kan
niet worden geconcludeerd dat een naam vrij is van rechten van derden.

10.3 CE-conformiteit

Hierbij verklaart Otto Bock Healthcare Products GmbH, dat het product voldoet aan de van toe-
passing zijnde Europese richtlijnen voor medische hulpmiddelen.

Het product voldoet aan de eisen van de RoHS-richtlijn 2011/65/EU betreffende beperking van
het gebruik van bepaalde gevaarlijke stoffen in elektrische en elektronische apparatuur.

De volledige tekst van de richtlijnen en de eisen kan worden geraadpleegd op het volgende inter-

netadres: http://www.ottobock.com/conformity

11 Technische gegevens

Omgevingscondities

Opslag (met en zonder verpakking)

+5 °C/+41 °F tot +40 °C/+104 °F
Max. 85% relatieve luchtvochtigheid, niet con-
denserend

Transport (met en zonder verpakking)

-20 °C/-4 °F tot +60 °C/+140 °F
Max. 90% relatieve luchtvochtigheid, niet con-
denserend

Gebruik

-5 °C/+23 °F tot +45 °C/+113 °F
Max. 95% relatieve luchtvochtigheid, niet con-
denserend

Referentienummer 8E38=8*, 8E39=8*, 8E38=9*, 8E39=9",
8E43=8* 8E41=9*
Openingswijdte 100 mm
Proportionele snelheid 15-300 mm/s
Proportionele grijpkracht 0-100 N
Levensduur 5 jaar
Artikelnummer accu 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5
Temperatuurgebied tijdens het laden [°C] +5 tot +40
Capaciteit [mAh] 900t / 6801 / 600 1150 3450
9501 800!
Levensduur van de accu [jaar] 2
Gedrag van het product tijdens het laden Het product is niet functioneel
Gebruiksduur van het product bij volledig gela- | ca. 2500 | ca. 2000 | ca. 1000 | ca. 4000 ca.
den accu [grijpcycli] - 3000 - 2500 - 2000 10000
(afhanke-
lijk van
de capa-
citeit van
de accu)
Laadtijden (bij volledige ontlading van de ca. 3,5 ca.3 ca. 2,5 ca. 3
accu)[uren]
Nominale spanning [V] ca. 7,4
Accutechnologie Li-ion LiPo Li-ion
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Artikelnummer accu 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5
Toegestane acculaders 757L20 757135
1 zie het etiket op de accu
12 Bijlage
12.1 Gebruikte symbolen
I Fabrikant
Dit product mag niet overal worden meegegeven met ongesorteerd huishoudelijk
ﬁ afval. Wanneer u zich bij het weggooien ervan niet houdt aan de in uw land gel-
et dende voorschriften, kan dat schadelijke gevolgen hebben voor het milieu en de

gezondheid. Neem de aanwijzingen van de in uw land bevoegde instantie voor
terugname- en inzamelprocedures in acht.

C E Verklaring van overeenstemming overeenkomstig de toepasselijke Europese richt-
lijnen
@ Serienummer (YYYY WW NNN)
YYYY — fabricagejaar

WW - fabricageweek
NNN - doorlopend nummer

Medisch hulpmiddel

1 Forord Svenska

INFORMATION

Datum foér senaste uppdatering: 2022-03-23

» L&s noga igenom detta dokument innan du bérjar anvanda produkten och beakta sékerhets-
anvisningarna.

» Lat fackpersonal visa dig hur du anvander produkten pa ett sakert sétt.

» Kontakta fackpersonalen om du har fragor om produkten eller om det uppstar problem.

» Anmal alla allvarliga tilloud som uppstar pa grund av produkten, i synnerhet vid forsamrat
halsotillstand, till tillverkaren och det aktuella landets ansvariga myndighet.

» Spara det har dokumentet.

Systemelektrohanderna "8E38=8*, 8E38=9*, 8E39=8*, 8E39=9*, 8E43=8" och 8E41=9"" kallas
hadanefter produkt eller gripkomponent.

Denna bruksanvisning ger dig viktig information om anvandning, instéllning och hantering av pro-
dukten.

Ta endast produkten i drift i enlighet med informationen i medféljande dokument.
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2 Produktbeskrivning

2.1 SensorHand Speed med SUVA-sensorik

2.1.1 Greppstabiliseringssystem

Greppstabiliseringssystemet i SensorHand Speed forhindrar att ett foremal som handen haller i
glider ur den genom att dess gripkraft 6kas automatiskt. Sa snart som féremalet har fixerats av-
bryts den har processen. Detta mojliggérs av inbyggd sensorik i SensorHand Speed.

Att gripa tag igen enligt ovan ar endast mojligt upp till det maximala vardet pa den automatiska ef-
terjusteringen av gripkraften och avsett fér program 1-4. Program 6 ar avsett fér greppande av
mjuka skummaterial eller verktyg.

Den automatiska efterjusteringen av gripkraften kan nar som helst stoppas med en kort "6ppna”-
impuls.

2.1.2 FlexiGrip

FlexiGrip-funktionen gor det mdjligt att vrida eller flytta pé ett greppat foremal utan att slappa pa
taget via elektrodsignaler och sedan tvingas gripa tag i det igen med handen.

SensorHand Speed féljer det greppade féremalets lagesforandringar som en naturlig hand ocksa
skulle gora det. Greppet kdanns darfor flexibelt.

FlexiGrip-funktionen kan néar som helst stoppas med en kort "6ppna”-impuls.

2.1.3 Lasa/lasa upp handleden (8E43=")

Handledens anpassningsbara flexion och ex-
tension kan lasas i fem olika lagen (i steg om
20° per lage).

1) Tryck in upplasningsknappen i pilens rikt-
ning.

2) Nar upplasningsknappen ar intryckt flyttar
du gripkomponenten till 6nskat lage. Uti-
fran neutrallaget sparras komponenten i
20° och 40° at alla hall.

3) Nar du slapper upp upplasningsknappen
lases gripkomponenten fast i respektive 1a-
ge.

2.1.4 Programbeskrivning

Med den héar gripkomponenten kan sex olika styrningsvarianter stéllas in av ortopedingenjéren.

Oversikt styrningsvarianter

* Program 1: DMC plus sensorik (styrning med tva elektroder)

*  Program 2: AutoControl — LowlInput (styrning med tva elektroder, med en elektrod och en bry-
tare eller bara en brytare)

* Program 3: AutoControl (styrning med en elektrod, med ett linjart stalldon eller en brytare)

*  Program 4: VarioControl (styrning med en elektrod eller ett linjart stélldon)

* Program 5: VarioDual (styrning med tva elektroder)

*  Program 6: DMC plus Sensorik, avstangningsbar (styrning med tva elektroder)

2.1.4.1 Program 1: DMC plus Sensorik

Oftast anvands program 1. Nedan beskrivs de viktigaste funktionella egenskaperna.

* Hastigheten pa 6ppning och stangning av produkten styrs med styrkan i muskelkontraktionen.
Det gor det latt att gripa tag i saker och det kdnns naturligt.

» Styrkan i muskelkontraktionen bestammer kraften med vilken ett féremal halls fast av produk-
ten. Det ar darfor mojligt att halla fast sma eller 6mtaliga féremal utan problem.
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Styrning med tva elektroder

Den har styrningen motsvarar DMC Plus-styrning med integrerad "virtuell handbrytare” (Dynamic
Mode Control), men den har dessutom greppstabiliseringssystemet "SUVA-sensorik”. Nivan pa
griphastigheten respektive gripkraften bestams av styrkan pa elektrodsignalen (som kommer av
muskelkontraktionen). Efter ett grepp med maximal gripkraft 6kas aktiveringstroskeln i 6ppnings-
riktningen till ett hogre véarde ("virtuell handbrytare”). Hojningen minskar risken for att handen
Oppnas med ofrivilliga muskelsignaler. Pa sa satt 6kar gripsékerheten nar man exempelvis haller i
bestick.

Oppna:
Stanga:

proportionellt via 6ppningselektroden
proportionellt via stdngningselektroden

Exempel 1: Vid en svag muskelsignal byggs den minsta gripkraften (10 N) upp for att gripa tag
i ett foremal. Om sensoriken kanner av en lagesforandring hos féremalet utfér den
en efterjustering — enligt behov — automatiskt pa upp till 1,5 ganger den initiala
gripkraften (15 N). FlexiGrip aktiveras fran och med 20 N. Om belastningen for-
svinner sa greppar SensorHand Speed igen med den féregaende gripkraften.
Med en starkare muskelsignal skapas en storre gripkraft och vid en lagesférand-
ring hos det greppade féremalet gors en efterjustering — enligt behov — &nda upp
till den maximala gripkraften (130 N). Om belastningen pa handen 6verstiger

130 N (handens gripkraft och kraft utifran) aktiveras FlexiGrip. Om belastningen
férsvinner sa greppar SensorHand Speed igen med den foregaende gripkraften.

Exempel 2:

Oppning
Myosignal via elektroden

Stingning
Myosignal via elektroden

Hastighet:
proportionell 15 mm/s upp till 300 mm/s

Hastighet:
proportionell 15 mm/s upp till 300 mm/s

Initial gripkraft

Automatisk efterjustering av
gripkraft

FlexiGrip-funktion

proportionell: 0 N upp till
100 N

proportionell: upp till 1,5 gang-
er den initiala gripkraften, t.ex.
initial gripkraft 10 N efterjuste-
ring av gripkraft upp till max

beroende av den initiala grip-
kraften, aktiveras alltid obetyd-
ligt 6ver den maximala efterju-
steringen av gripkraften

15N min. fran och med 20 N
max. fran och med 130 N

Med en starkare muskelsignal kan man, oberoende av den automatiska efterjusteringen av grip-
kraften, gripa tag igen vid behov nar som helst med upp till den maximala gripkraften (100 N).
2.1.4.2 Program 2: AutoControl - Lowinput

Styrning med tva elektroder, en elektrod och en brytare eller en brytare

Handen stangs med den snabbaste hastigheten och griper tag i ett féremal med den minsta grip-
kraften (10 N). Om sensoriken kénner av en lagesférandring hos féremalet greppas det igen — en-
ligt behov — automatiskt med upp till den maximala gripkraften (130 N). FlexiGrip aktiveras fran
och med den maximala gripkraften. Om belastningen férsvinner sa greppar SensorHand Speed i-
gen med den féregaende gripkraften.

Styrning med tva elektroder

Oppna: proportionellt via 6ppningselektroden.
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Stanga: med maximal hastighet genom en kort muskelsignal av valfri styrka via PA-troskeln
till stangningselektroden.

Oppning Stingning

Myosignal via elektroden Myosignal via elektroden

Hastighet: Hastighet:

proportionell 15 mm/s upp till 300 mm/s konstant 300 mm/s

Initial gripkraft Automatisk efterjustering av | FlexiGrip-funktion

gripkraft

10N upp till max 130 N aktiveras fran och med den

maximala gripkraften

Styrning med en elektrod och en brytare

Oppna: proportionellt via 6ppningselektroden.

Stanga: med maximal hastighet genom att mandvrera brytaren kortvarigt.

Oppning Stingning

Myosignal via elektroden Signal via brytarens STANGNINGssida

Hastighet:

Hastighet: konstant 300 mm/s

proportionell 156 mm/s upp till 300 mm/s

Initial gripkraft Automatisk efterjustering av | FlexiGrip-funktion

gripkraft

10N upp till max 130 N aktiveras fran och med den

maximala gripkraften

Styrning med en brytare
Detta program kan anvandas i kombination med valfri MyoBock-brytare.

Oppna: med maximal hastighet s& linge man manévrerar OPPNINGssidan pa brytaren.
Handen halls sedan 6ppen.
Sténga: med maximal hastighet genom att manévrera brytarens stdngningskontakt.
Oppning Stangning
Handen 6ppnas sé lange OPPNINGssidan p& | Signal via brytarens STANGNINGssida
brytaren manovreras Hastighet:
konstant 300 mm/s
Hastighet:
proportionell 15 mm/s upp till 300 mm/s
Initial gripkraft Automatisk efterjustering av | FlexiGrip-funktion
gripkraft
10N upp till max 130 N aktiveras fran och med den
maximala gripkraften

2.1.4.3 Program 3: AutoControl

Styrning med: en elektrod eller ett linjart stalldon eller en brytare

Handen stdngs med den snabbaste hastigheten och griper tag i ett féremal med den minsta grip-
kraften (10 N). Om sensoriken kanner av en lagesférandring hos foremalet utfor den automatiskt
och steglost en efterjustering upp till den gripkraft som behdvs for stunden (max. 130 N). Om be-
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lastningen pa handen &verstiger 130 N (handens gripkraft och kraft utifran) aktiveras FlexiGrip.
Om belastningen forsvinner sa greppar SensorHand Speed igen med den féregaende gripkraf-

ten.

Styrning med en elektrod

Oppna: med maximal hastighet genom snabb, ihéllande muskelsignal via elektroden.

Sténga: med maximal hastighet genom snabb avslappning av muskeln.

Stoppa: med mycket langsam muskelavslappning via elektroden stannar handen i 6ppet 1a-
ge.

Exempel 1: Slappna av i muskeln med mycket langsam hastighet efter éppnandet. Oppnings-
positionen forblir oférandrad.

Exempel 2: Slappna av i muskeln med den snabbaste hastigheten efter 6ppnandet. Handen
stangs automatiskt med den snabbaste hastigheten och borjar gripa tag i forema-
let med en gripkraft pa 10 N. Om sensoriken kénner av en lagesférandring hos fo-
remalet greppas det igen — enligt behov — automatiskt med upp till den maximala
gripkraften (130 N).

Oppning Stingning

Snabb ihallande myosignal via elektroden. Mycket langsam muskelavslappning via elek-

troden:
Hastighet: Handen stannar i 6ppet lage.
konstant 300 mm/s Snabb muskelavslappning via elektroden:
Handen stangs
Hastighet:
konstant 300 mm/s

Initial gripkraft Automatisk efterjustering av | FlexiGrip-funktion

gripkraft
10N upp till max 130 N aktiveras fran och med den
maximala gripkraften

Styrning med ett linjart stalldon

Oppna: med maximal hastighet genom att dra snabbt i det linjéra stalldonet.

Stanga: med maximal hastighet genom att snabbt slappa efter draget i det linjara stalldo-
net.

Stoppa: genom att mycket langsamt minska draget i det linjara stélldonet stannar handen i
Oppet lage.

Exempel 1: Slapp efter draget i stilldonet mycket ldngsamt efter ppnandet. Oppningspositio-
nen forblir oférandrad.

Exempel 2: Slapp efter draget i det linjara stélldonet med den snabbaste hastigheten efter
O6ppnandet. Handen stangs automatiskt med den snabbaste hastigheten och bor-
jar gripa tag i foremalet med en gripkraft pa 10 N. Om sensoriken kénner av en la-
gesforandring hos féremalet greppas det igen — enligt behov — automatiskt med
upp till den maximala gripkraften (130 N).

Oppning Stingning

Hastighet:

Drag med hdg hastighet i det linjara stélldonet. | Draget slapps efter mycket langsamt i det linja-

konstant 300 mm/s Draget slapps efter snabbt pa det linjara stall-

ra stalldonet:
Handen stannar i 6ppet lage
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donet:

Handen stéangs
Hastighet:
konstant 300 mm/s

Initial gripkraft Automatisk efterjustering av | FlexiGrip-funktion
gripkraft
10N upp till max 130 N aktiveras fran och med den
maximala gripkraften

Styrning med en brytare

Oppna: med maximal hastighet sa lange man mandvrerar brytaren.
Stanga: efter att man slappt upp brytaren stdngs handen automatiskt med den snabbaste
hastigheten och bérja gripa tag i féremalet med en gripkraft pa 10 N.

Oppning Stingning
Oppnas s& lange man manévrerar brytaren. Sténgs automatiskt sa snart man sléapper upp
Hastighet: brytaren.
konstant 300 mm/s Hastighet:
konstant 300 mm/s

2.1.4.4 Program 4: VarioControl

Styrning med: en elektrod eller ett linjart stélldon

Med det har programmet bestams 6ppningshastigheten av hastigheten och styrkan i muskelkon-
traktionen. Stangningshastigheten ar beroende av den avtagande muskelkontraktionen. FlexiGrip
aktiveras fran och med den maximala gripkraften. Om belastningen forsvinner sa greppar Sensor-
Hand Speed igen med den féregaende gripkraften.

Styrning med en elektrod

Oppna: Proportionellt. Oppningshastigheten bestams av hastigheten och styrkan i muskel-
kontraktionen.

Stanga: Proportionellt. Stdngningshastigheten bestdms av hastigheten och styrkan i mus-
kelavslappningen. Dessa bestammer i sin tur styrkan pa den maximala gripkraften i
efterhand.

Stoppa: med mycket langsam muskelavslappning via elektroden stannar handen i 6ppet |-
ge.

Exempel 1: Slappna av i muskeln med lag hastighet efter 6ppnandet. Stangningen styrs av

varaktigheten pa muskelavslappningen med langsam hastighet. Handen griper tag
i foreméalet med svag kraft (10 N). Ingen automatisk efterjustering av gripkraften ut-
fors.

Exempel 2: Slappna av i muskeln med den snabbaste hastigheten efter 6ppnandet. Handen
stangs automatiskt med den snabbaste hastigheten och borjar gripa tag i forema-
let med en gripkraft pa 10 N. Om sensoriken kédnner av en lagesférandring hos fo-
remalet greppas det igen — enligt behov — automatiskt med upp till den maximala
gripkraften (130 N).

Oppning Stiéngning

Med hastighet och styrka i muskelkontraktio- Med hastighet och styrka i muskelavslappning-
nen pa elektroden. en pa elektroden.

Hastighet: Hastighet:

proportionell 156 mm/s upp till 300 mm/s proportionell 15 mm/s upp till 300 mm/s
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Initial gripkraft Automatisk efterjustering av | FlexiGrip-funktion

gripkraft

10N Vid lag till medelhog stang- aktiveras fran och med 20 N
ningshastighet: inget

10N Vid medelhdga till snabba aktiveras fran och med den
stdngningshastigheter: upp till | maximala gripkraften
max. 130 N

Styrning med

ett linjart stilldon

Oppna: Proportionellt. Oppningshastigheten bestdms av hastigheten och styrkan hos dra-
get pa det linjara stélldonet.

Stanga: Proportionellt. Stangningshastigheten bestdms av hastigheten pa nér draget pa
det linjara stélldonet slapps efter. Dessa bestammer i sin tur styrkan pa den maxi-
mala gripkraften i efterhand.

Stoppa: Genom att slappa efter draget pa det linjéra stalldonet mycket langsamt stannar
handen i 6ppet lage.

Exempel 1: Slapp efter draget pa stélldonet langsamt efter 6ppnandet. Stangningen styrs av
varaktigheten pa muskelavslappningen med langsam hastighet. Handen griper tag
i foremalet med svag kraft (10 N). Ingen automatisk efterjustering av gripkraften ut-
fors.

Exempel 2: Slapp efter draget i det linjara stalldonet med den snabbaste hastigheten efter
6ppnandet. Handen stdngs med den snabbaste hastigheten och bérjar gripa tag i
ett féremal med en gripkraft pa 10 N. Om sensoriken kénner av en lagesférandring
hos féremalet greppas det igen — enligt behov — automatiskt med upp till den maxi-
mala gripkraften (130 N).

Oppning Stingning

Med hastighet och styrka hos draget pa det lin- | Med hastigheten pa nar det linjara stélldonet

jara stélldonet slapps efter

Hastighet: Hastighet:

proportionell 15 mm/s upp till 300 mm/s proportionell 15 mm/s upp till 300 mm/s

Initial gripkraft Automatisk efterjustering av | FlexiGrip-funktion

gripkraft
10N Vid Iag till medelh6g stang- Vid lag till medelhdg stang-
ningshastighet: inget ningshastighet: aktiveras fran
och med 15N
10N Vid medelhdga till snabba Vid medelhdga till snabba
stangningshastigheter: upp till | stingningshastigheter: aktive-
max. 130 N ras fran och med den maxima-
la gripkraften

2.1.4.5 Program 5: VarioDual

Styrning med tva elektroder
Med det har programmet bestams 6ppningshastigheten av hastigheten och styrkan i muskelkon-
traktionen. Hastigheten vid stdngning &nda tills minimigripkraften pa ca 10 N uppnés &r beroende

av hastigheten

pa muskelavslappningen. Gripkraften avgdrs genom péaféljande eller samtidig

muskelsignal pa den andra elektroden. FlexiGrip aktiveras, beroende av den initiala gripkraften,
alltid obetydligt dver den maximala efterjusteringen av gripkraften. Om belastningen forsvinner sa
greppar SensorHand Speed igen med den féregaende gripkraften.

Elektrod 1
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Oppna:

Proportionellt. Oppningshastigheten bestims av hastigheten och styrkan i muskel-
kontraktionen.

med mycket langsam muskelavslappning via elektroden stannar handen i 6ppet |-

Uppbyggnaden av gripkraften bestams av styrkan hos muskelsignalen pa den and-

givna gripkraften. FlexiGrip aktiveras ungefér vid det dubbla vérdet av den angivna

Stanga: Proportionellt. Stdngningshastigheten bestdms av hastigheten och styrkan i mus-
kelavslappningen. Gripkraften uppgar till ca 10 N.

Stoppa:
ge.

Elektrod 2

Gripa:
ra elektroden. Den maximala gripkraften uppgar till ca 100 N.

Exempel 1: Slappna av i muskeln med valfri hastighet efter 6ppnandet. Stangningen sker pro-
portionellt mot hastigheten i muskelavslappningen. Handen griper tag i féremalet
med minimal gripkraft (10 N). FlexiGrip aktiveras fran och med 20 N. Om belast-
ningen faller bort tar SensorHand Speed i igen med minimal gripkraft.

Exempel 2: Efter att ha tagit i foremalet som i exempel 1 ska féremalet greppas med storre
gripkraft. Skapa en muskelsignal pa den andra elektroden for detta. Proportionellt
kan en gripkraft mellan 10 N och 100 N byggas upp. Vid en lagesférandring hos
det itagna féremalet okas gripkraften dnda upp till ett varde pa 1,5 ganger den an-
gripkraften upp till max 130 N. Om belastningen faller bort greppar SensorHand
Speed igen med den ursprungliga gripkraften.

Oppning Stingning

Med hastighet och styrka enligt muskelkontrak-
tionen pa den forsta elektroden

Hastighet:

proportionell 15 mm/s upp till 300 mm/s

Med hastighet och styrka enligt muskelavslapp-
ningen pa den forsta elektroden

Hastighet:

proportionell 15 mm/s upp till 300 mm/s
Uppbyggnad av gripkraft: Gripkraften beroen-
de av styrkan i muskelsignalen pa den andra e-
lektroden. Gripkraft: proportionell 10 N upp till
100 N

Initial gripkraft

Automatisk efterjustering av

FlexiGrip-funktion

kraften

gripkraft
10N Vid stangning: Ingen efterju-
Proportionell: 10 N upp till stering av gripkraften
100 N

Vid uppbyggnad av gripkraf-
ten: Proportionell, upp till max.
1,5 ganger den initiala grip-

fran och med 20 N beroende
av den initiala gripkraften, akti-
veras alltid obetydligt éver den
maximala efterjusteringen av
gripkraften

min. fran och med 20 N

max. fran och med 130 N

2.1.4.6 Program 6: DMC plus Sensorik, avstingningsbar

Styrning med tva elektroder

Den hér styrningen motsvarar program 1, med skillnaden att SUVA-sensoriken och FlexiGrip-

funktionen temporart kan deaktiveras.

Pakoppling och avstiingning av "SUVA-sensorik” och FlexiGrip-funktionen

For att ta i mycket mjuka och elastiska foremal, som t.ex. mycket mjuka skumplaster eller en pin-
cett, kan "SUVA-sensoriken” deaktiveras. Detta kan goéras genom att 6ppna SensorHand Speed
s& mycket som mdjligt och halla den 6ppen med en muskelsignal av valfri styrka. Sétt lite tryck pa
samma gang pa "SUVA-sensoriken” (bild 1). Tryck t.ex. mot en bordskant. En kort vibrationssig-
nal bekréaftar att den stangts av. Folj samma procedur for att koppla pa "SUVA-sensoriken”. Tva

167



korta vibrationssignaler bekraftar att "SUVA-sensoriken” har aktiverats.

INFORMATION: Observera att med avstangd "SUVA-sensorik” kan gripkraften inte efterjusteras
automatiskt och att greppade féremal kan glida ur handen. Efter att du har satt in batteriet infor-
meras du via vibrationssignaler om det aktuella laget.

En vibrationssignal: sensoriken &r avstangd

Tva vibrationssignaler: sensoriken ar pakopplad

2.2 MyoHand VariPlus Speed

MyoHand VariPlus Speed &r en myoelektriskt styrd handprotes, som utmarker sig med en sarskilt
hoég griphastighet i kombination med ett innovativt finkansligt styrningskoncept. Det finns olika
proportionella och digitala program for styrning, t.ex. med en eller tva elektroder, linjara stalldon
eller brytare. Dessa kan anpassas individuellt till den aktuella brukarens behov.

Gripkomponenten baseras pa Ottobock DMC System (DMC = Dynamic Mode Control). Syste-
met anvander tva oberoende mét- och reglersystem for att optimalt anpassa griphastigheten och
gripkraften till muskelsignalen. Den proportionella DMC-styrningen mojliggor styrning av griphas-
tigheten och gripkraften proportionellt mot styrkan p& muskelsignalen. Om muskelsignalens styr-
ka andras anpassas griphastigheten och gripkraften direkt till den.

2.2.1 Programbeskrivning

Med den héar gripkomponenten kan sex olika styrningsvarianter stéllas in av ortopedingenjéren.

Oversikt styrningsvarianter

*  Program 1: DMC plus (styrning med tva elektroder)

*  Program 2: AutoControl — LowlInput (styrning med tva elektroder, med en elektrod och en bry-
tare eller bara en brytare)

*  Program 3: VarioControl (styrning med en elektrod eller ett linjart stalldon)

* Program 4: VarioDual (styrning med tva elektroder)

* Program 5: DigitalControl (styrning med tva elektroder, med en elektrod och en brytare eller
bara en brytare)

*  Program 6: Double Channel Control (styrning med en elektrod)

2.2.1.1 Program 1: DMC plus
Styrning med tva elektroder
Nivan pa griphastigheten respektive gripkraften bestams av styrkan pa elekirodsignalen (som

kommer av muskelkontraktionen). Med en starkare elektrodsignal kan vid behov gripkraften néar
som helst 6kas upp till sitt maximum (ca 100 N).

Oppna: proportionellt via OPPNINGselektroden.

Stanga: proportionellt via STANGNINGselektroden.

Exempel 1: Med en lag elektrodsignal byggs den minsta gripkraften upp for att gripa tag i ett
féremal.

Exempel 2: Med en starkare elektrodsignal skapas en starkare gripkraft. Genom att gripa tag

igen med en starkare elektrodsignal sker en 6kning av gripkraften anda upp till
maximalgreppet pa ca 100 N.

Oppning Stingning
Ihallande elektrodsignal lhallande elektrodsignal

Ett maximalgrepp forhindrar att handen 6ppnas
med oavsiktliga elektrodsignaler.

Hastighet: proportionell Hastighet: proportionell
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2.2.1.2 Program 2: AutoControl - Lowlnput

Styrning med tva elektroder, en elektrod och en brytare eller en brytare
Handen stdngs med konstant hastighet och gripkraften 6kar proportionellt mot hur lange stang-
ningen varar.

Styrning med tva elektroder

Oppna: Proportionellt via OPPNINGselektroden.

Sténga: Med konstant hastighet genom en muskelsignal av valfri styrka via PA-trskeln till
STANGNINGselektroden.

Oppning Stingning
Ihallande elektrodsignal Ihallande elektrodsignal

Ett maximalgrepp forhindrar att handen 6ppnas
med oavsiktliga elektrodsignaler.

Hastighet: proportionell Hastighet: konstant

Styrning med en elektrod och en brytare

Oppna: Proportionellt via OPPNINGselektroden.

Sténga: Med konstant hastighet genom att manévrera MyoBock-brytaren.
Oppning Stingning

Ihallande elektrodsignal Signal via brytaren

Ett maximalgrepp forhindrar att handen 6ppnas
med oavsiktliga elektrodsignaler.

Hastighet: proportionell Hastighet: konstant

Styrning med en brytare
Detta program kan anvéndas i kombination med valfri MyoBock-brytare.

Oppna: Med konstant hastighet s& linge man manévrerar OPPNINGssidan pa brytaren.
Handen halls sedan éppen.

Stanga: Med konstant hastighet genom att mandvrera STANGNINGssidan pa brytaren.

Oppning Stingning

Handen 6ppnas sé lange OPPNINGssidan pa Handen sténgs s& lange man mandvrerar

brytaren mandvreras. STANGNINGssidan pa brytaren.

Hastighet: konstant Hastighet: konstant

2.2.1.3 Program 3: VarioControl

Styrning med: en elektrod eller ett linjért stilldon

Med det har programmet bestdms 6ppningshastigheten av hastigheten och styrkan i muskelkon-
traktionen. Stangningshastigheten och gripkraften ar beroende av den avtagande muskelkon-
traktionen.

Styrning med en elektrod

Oppna: Proportionellt. Oppningshastigheten bestams av hastigheten och styrkan i muskel-
kontraktionen.

Stanga: Proportionellt. Stdngningshastigheten bestdms av hastigheten och styrkan i mus-
kelavslappningen.

Stoppa: Med mycket langsam muskelavslappning via elektroden stannar handen i 6ppet la-
ge.
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Exempel 1:

Slappna av i muskeln med lag hastighet efter ppnandet. Stangningen sker pro-
portionellt mot den avtagande elektrodsignalen. Handen griper tag i foremalet med
svag kraft.

Exempel 2: Slappna av i muskeln med den snabbaste hastigheten efter 6ppnandet. Handen
stangs med den snabbaste hastigheten och borja gripa tag i ett foremal med maxi-
mal gripkraft (100 N).
Oppning Stingning
Stigande elektrodsignal Avtagande elektrodsignal
Gripkraft: proportionell mot den avtagande e-
lektrodsignalen.
Ett maximalgrepp forhindrar att handen 6ppnas
med oavsiktliga elektrodsignaler.
Hastighet: proportionell Hastighet: proportionell

Styrning med ett linjart stalldon

Oppna: Proportionellt. Oppningshastigheten bestams av hastigheten och styrkan hos dra-
get pa det linjara stélldonet.
Stanga: Proportionellt. Stingningshastigheten bestdms av hastigheten och styrkan pa nar
draget pa det linjara stalldonet slapps efter.
Stoppa: Genom att slappa efter draget pa det linjara stalldonet mycket langsamt stannar
handen i 6ppet lage.
Exempel 1: Slapp efter draget pa det linjara stalldonet langsamt efter 6ppnandet. Handen gri-
per tag i foremalet med svag kraft.
Exempel 2: Sléapp efter draget pé det linjara stélldonet med den snabbaste hastigheten efter
6ppnandet. Handen stdngs med den snabbaste hastigheten och bérja gripa tag i
ett féremal med maximal gripkraft (100 N).
Oppning Stingning
Stigande elektrodsignal Avtagande elektrodsignal
Gripkraft: proportionell mot den avtagande e-
lektrodsignalen.
Ett maximalgrepp forhindrar att handen 6ppnas
med oavsiktliga elektrodsignaler.
Hastighet: proportionell Hastighet: proportionell

2.2.1.4 Program 4: VarioDual

Styrning med: tva elektroder

Med det har programmet bestams 6ppningshastigheten av hastigheten och styrkan i muskelkon-
traktionen. Hastigheten vid stdngning beror pa hastigheten i muskelavslappningen. Gripkraften
avgors genom pafoljande eller samtidig muskelsignal pa den andra elektroden.

Elektrod 1:
Oppna:

Stanga:
Stoppa:
Elektrod 2:
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Proportionellt. Oppningshastigheten bestims av hastigheten och styrkan i muskel-
kontraktionen.

Proportionellt. Stdngningshastigheten bestdms av hastigheten och styrkan i mus-
kelavslappningen.

Med mycket langsam muskelavslappning via elektroden stannar handen i 6ppet la-
ge.



Gripa:

Uppbyggnaden av gripkraften bestams av styrkan hos muskelsignalen pa den and-
ra elektroden.

Exempel 1: Slappna av i muskeln med valfri hastighet efter 6ppnandet. Stangningen sker pro-
portionellt mot hastigheten i muskelavslappningen. Handen griper tag i foremalet
med minimal gripkraft.

Exempel 2: Efter att ha tagit i foremalet som i exempel 1 ska féremalet greppas med storre
gripkraft. For detta ska brukaren skapa en elektrodsignal pa den andra elektroden.
Proportionellt kan en gripkraft pa upp till ca 100 N byggas upp.

Oppning Stingning

Stigande elektrodsignal genom muskelkontrak- | Avtagande elektrodsignal genom mus-
tion pa den forsta elektroden kelavslappning pa den forsta elektroden

Gripkraft: proportionellt mot signalstyrkan pa
den andra elektroden

Att gripa tag igen med ett maximalgrepp pa
den andra elektroden forhindrar att handen
Oppnas med oavsiktliga elektrodsignaler.

Hastighet: proportionell Hastighet: proportionell

2.2.1.5 Program 5: DigitalControl

Styrning med tva elektroder, en elektrod och en brytare eller en brytare
Handen stangs med konstant hastighet och gripkraften 6kar proportionellt mot hur lange stang-

ningen varar.

Styrning med tva elektroder

Oppna: Digitalt. Via OPPNINGSelektroden. Handen éppnas med konstant hastighet.
Stanga: Digitalt. Via STANGNINGselektroden. Handen stings med konstant hastighet.
Oppning Stingning
Ihallande elektrodsignal Ihallande elektrodsignal

Gripkraft: beroende av signalens varaktighet
Hastighet: konstant Hastighet: konstant

Styrning med en elektrod och en brytare

Oppna: Elektrodsignal sver OPPNINGSelektroden.
Stanga: Signal via brytaren. Handen stangs med konstant hastighet.
Oppning Stingning
Ihallande elektrodsignal Signal via brytaren
Gripkraft: beroende av signalens varaktighet
Hastighet: konstant Hastighet: konstant

Styrning med en brytare
Detta program kan anvandas i kombination med valfri MyoBock-brytare.

Oppna: Med konstant hastighet s& linge man manévrerar OPPNINGssidan pa brytaren.
Handen halls sedan dppen.

Stanga: Med konstant hastighet s& linge man manévrerar STANGNINGssidan pé bryta-
ren.

Oppning Stingning
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Signal via brytaren Signal via brytaren

Gripkraft: beroende av signalens varaktighet

Hastighet: konstant Hastighet: konstant

2.2.1.6 Program 6: Double Channel Control

Styrning med: en elektrod
| det har programmet 6ppnas handen med en snabb och stark signal och stangs med en langsam
svag signal.

Oppning Stingning
Snabb, stark elektrodsignal Langsam, svag elektrodsignal

Gripkraft: beroende av signalens varaktighet
Hastighet: konstant Hastighet: konstant

3 Andamalsenlig anvandning

3.1 Avsedd anvidndning
Produkten &r endast avsedd for exoprotetisk forsorjning fér de dvre extremiteterna.

3.2 Forutsattningar for anviandning

Produkten ar uteslutande avsett att anvandas av en brukare. Tillverkaren tillater inte att produk-
ten anvands av flera personer.

Produkten har utvecklats for vardagsaktiviteter och far inte anvandas f6r extraordinéra aktiviteter.
Till extraordinara aktiviteter rdknas exempelvis idrotter med héga handledsbelastningar och/eller
stotbelastningar (armhavningar, downhill, mountainbike o.s.v.) samt extremsporter (t.ex. friklatt-
ring och skarmflygning). Dessutom bor produkten inte anvandas vid hantering av fordon, tunga
maskiner (t.ex. byggmaskiner), industrimaskiner eller motordriven arbetsutrustning.

De tillatna omgivningsforhallandena anges i de tekniska uppgifterna (se sida 180).

3.3 Indikationer

*  Amputationsniva: transradial, transhumeral och axelledsexartikulation

* Vid ensidig eller dubbelsidig amputation

* Dysmeliiunderarmen eller 6verarmen

* Brukaren maste kunna forsta och félja anvandningsinstruktioner och sékerhetsanvisningar.

* Brukaren maste vara fysiskt och mentalt kapabel att uppfatta optiska/akustiska signaler
och/eller mekaniska vibrationer.

3.4 Kontraindikation
* Alla tillstdind som gar emot eller utéver de uppgifter som finns i kapitlen "Sakerhet” och
"Avsedd anvéandning”.

3.5 Kvalifikation
Forsorjningen av en patient med produkten far endast genomféras av ortopedingenjorer som efter
en produktutbildning auktoriserats av Ottobock.

4 Sakerhet

4.1 Varningssymbolernas betydelse

Varning for méjliga allvarliga olycks- och skaderisker.
Varning fér méjliga olycks- och skaderisker.
[ANVISNING | Varning fér mojliga tekniska skador.
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4.2 Uppbyggnad och sdkerhetsanvisningar

/\ VARNING

Rubriken betecknar kallan och/eller typen av fara

Inledningen beskriver foliderna om sékerhetsanvisningen inte foljs. Om det skulle finnas flera

foéljder markeras de enligt féljande:

> t.ex. Foljd 1 om faran inte beaktas

> t.ex. Foljd 2 om faran inte beaktas

» Med den har symbolen markeras de aktiviteter/atgarder som maste beaktas/vidtas for att for-
hindra faran.

4.3 Allmédnna sakerhetsanvisningar

/\ VARNING

Om sdkerhetsanvisningarna inte foljs

Person-/produktskador kan uppkomma om produkten anvands i vissa situationer.

» Folj sakerhetsanvisningarna och vidta de forsiktighetsatgarder som anges i detta medfoljan-
de dokument.

/\ VARNING

Anvéandning av protes vid framférande av fordon
Olycksfall till f6ljd av att protesen beter sig ovéntat.
» Protesen bor inte anvandas till att hantera fordon eller tunga maskiner (t.ex. byggmaskiner).

Anvandning av protesen vid mandvrering av maskiner

Risk fér personskador pa grund av att protesen beter sig pa ovantat sétt.

» Protesen bor inte anvandas vid mandvrering av industrimaskiner eller motordriven arbetsut-
rustning.

/\ VARNING

Drift av protesen i narheten av aktiva, implanterade system
Storning av aktiva, implanterbara system (t.ex. pacemaker, defibrillator etc.) till f6ljd av att prote-
sen genererar elektromagnetisk stralning.

» Tank pa att inte underskrida det nédvéandiga minsta tillatna avstandet till aktiva, implanterba-
ra system nér du anvander protesen i narheten av dylika implantat.
» Observera de anvandarvillkor och sékerhetsanvisningar som tillverkaren av implantatet

anger.

/\ VARNING

Hudkontakt med utsipprande smérjmedel pa grund av mekaniska fel
Skada till féljd av hudirritation.

» Se till att mun, nésa och 6gon inte kommer i kontakt med smérjmedel.
» Produkten maste kontrolleras av ett behorigt Ottobock-servicestélle.

/\ OBSERVERA

Intrangning av smuts och fukt i produkten
Personskador pa grund av att produkten beter sig ovantat eller fungerar felaktigt.
» Se till att varken fasta foremal eller vatskor kan trdnga in i produkten.
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| A OBSERVERA

Egenhandig manipulering av produkten

Personskada till foljd av felaktig funktion som gor att protesen beter sig pa ett ovantat satt.

» Inga arbeten far utféras pa produkten utéver de som beskrivs i den héar bruksanvisningen.

» Endast behdrig Ottobock-fackpersonal far 6ppna och reparera produkten eller reparera ska-
dade komponenter.

4.4 Anvisningar for stromforsorjning/batteriladdning

/A VARNING

Anvandning av skadade natdelar, adapterkontakter eller batteriladdare
Elektriska stotar vid kontakt med frilagda, spanningsférande delar.

» Oppna inte natdelar, adapterkontakter eller batteriladdare.

» Utsatt inte natdelar, adapterkontakter eller batteriladdare fér extrema belastningar.
» Ersatt genast natdelar, adapterkontakter och batteriladdare som har skadats.

Laddning av ej avtagen protes
Elektrisk chock p.g.a. defekt natadapter eller batteriladdare.
» Ta darfor av protesen innan du laddar den.

| A OBSERVERA

Anvanda protesen med for lag batteriladdningsniva

Risk fér personskador pa grund av att protesen beter sig ovantat

» Innan du anvander protesen ska du kontrollera batteriets laddningsniva och vid behov ladda.
» Observera att en lag omgivningstemperatur eller ett gammalt batteri kan innebéra en kortare
drifttid for protesen.

Om batterinivan ar mycket lag paverkas gripkomponentens rorelser/reaktioner.

Vid mycket lag batterinivd kan man endast utféra nagra fa rérelser med gripkomponenten
och anvénda sig av ett fatal grepp.

» Om handen dppnas for lite kan det bero pa for lag batterispanning.

>
>

4.5 Anvisningar for vistelse i vissa omraden

| A OBSERVERA

For kort avstand till hogfrekventa kommunikationsenheter (t.ex. mobiltelefoner, Blue-

tooth-enheter, WLAN-enheter)

Personskador kan uppsta till foljd av att produkten beter sig pa ett ovantat satt pa grund av en

storning i den interna datakommunikationen.

» Vi rekommenderar darfor att du haller minst 30 cm avstand till hogfrekvent kommunikations-
utrustning.

| A OBSERVERA

Anviandning av produkten valdigt nara andra elektroniska apparater

Personskador kan uppsta till foljd av att produkten beter sig pa ett ovantat satt pa grund av en
storning i den interna datakommunikationen.

» Placera inte produkten i nérheten av andra elektroniska apparater medan den ar i drift.

» Stapla inte produkten tillsammans med andra elektroniska apparater medan den ér i drift.
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» Om det inte gar att undvika samtidig drift, ska du observera produkten och kontrollera att
den anvands korrekt i den héar konstellationen.

| A OBSERVERA

Vistelse i omraden med kraftiga magnetiska och elektriska stérningskiillor (t.ex. stéld-

skyddssystem, metalldetektorer)

Personskador till foljd av att produkten beter sig pa ett ovéntat satt pa grund av en stérning i den

interna datakommunikationen.

» Undvik att vistas i narheten av synliga eller dolda stoldsékerhetssystem i ingangs- och ut-
gangsomradena i affarer, metalldetektorer/kroppsskannare for personer (t.ex. pa flygplatser)
eller andra starka magnetiska och elektriska storningskéllor (t.ex. hdgspanningsledningar,
sandare, transformatorstationer, datortomografiutrustning, karnspinntomografutrustning och
sa vidare).

» Téank pa att produkten kan bete sig ovéantat nar du gar igenom stéldskyddssystem, kropps-
skanners eller metalldetektorer.

| A OBSERVERA |

Vistelse i omraden utanfoér det tillatna temperaturomradet
Risk for personskador p.g.a. felaktig styrning eller felaktig funktion hos protessystemet.
» Undvik vistelse i omraden utanfoér det tillatna temperaturomradet (se sida 180).

4.6 Anvisningar for anvandning

| A OBSERVERA

Mekanisk belastning av produkten

Risk for personskador p.g.a. felaktig styrning eller felaktig funktion hos produkten.
» Utsatt inte produkten for mekaniska vibrationer eller stotar.

» Kontrollera produkten innan varje anvandning med avseende pa synliga skador.

| A OBSERVERA

Olamplig anvandning
Personskador pa grund av att produkten manévreras eller fungerar felaktigt.
» Lar dig hur du hanterar produkten pa ett korrekt sétt.

| A OBSERVERA

Felaktig skotsel av produkten

> Risk for personskador p.g.a. fel i styrsystemet eller att produkten fungerar felaktigt, eller om
mekaniska delar har skadats

> Risk for skador eller brott till féljd av att plasten blir sprod av [6sningsmedel som aceton,
bensin eller dylikt.

» Rengodr endast produkten enligt anvisningarna i kapitlet "Rengdring och skétsel” (se
sida 180).

» Rengodr inte produkten under rinnande vatten.

» Om en proteshandske anvénds ska du &ven félja bruksanvisningen for proteshandsken.

| A OBSERVERA |

Greppning av féremal med olampliga gripkrafter
Personskador kan uppsta pa grund av att produkten beter sig ovéntat.
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» Observera att gripkraften maste anpassas manuellt beroende pa hur hart eller mjukt féorema-
let &r.

| A OBSERVERA

Overbelastning pa grund av extrema aktiviteter

Personskador pa grund av att produkten beter sig ovéntat pa grund av funktionsstérningar.

» Produkten har utvecklats for vardagsaktiviteter och far inte anvandas for extraordinara aktivi-
teter. Extraordinara aktiviteter omfattar till exempel idrotter med héga handledsbelastningar
och/eller stétbelastningar (armhavningar, downhill, mountainbike och sa vidare) eller ex-
tremsporter (friklattring, skarmflygning och sa vidare).

» En noggrann skétsel av produkten och dess komponenter forlanger inte bara livslangden, ut-
an Okar framfor allt brukarens egen sékerhet!

» Om produkten och dess komponenter utséatts fér extrem belastning (t.ex. fall eller liknande)
maste produkten omgéende kontrolleras med avseende pa skador. Skicka in den till ett be-
hérigt Ottobock-servicestille.

| A OBSERVERA

Risk for klamning mellan fingerspetsarna

Personskada p.g.a. att kroppsdelar klams fast.

» Se till att inga kroppsdelar finns mellan fingerspetsarna nar produkten anvands.

» Kontrollera att det inte finns nagra kroppsdelar mellan fingertopparna nar handen sluts.
» Produkten ska vara avstdngd vid rengéring.

| A OBSERVERA

For kort avstand till starka virmekillor

Produkten kan antandas.

» Utsatt inte enheten for starka varmekallor (eld, spisplattor, virmekanoner, radiatorer o.s.v.).
» Anvind inte produkten for att ta tag i eller halla glodheta féremal.

| A OBSERVERA

Oavsiktlig upplasning av gripkomponenten

Risk for personskador om gripkomponenten lossnar fran underarmen (t.ex. nar du bar pa fére-

mal).

» | samband med att du kopplar ihop handen med proteshylsan eller komponenten ska du
kontrollera att hopkopplingen ar korrekt utford.

| A OBSERVERA

Bristfallig kontakt mellan elektroder och hud

Personskador om produkten beter sig ovantat genom att proteskomponenterna okontrollerat ak-

tiveras.

» Se till att elektrodernas kontaktytor i sa stor utstrackning som mdjligt ligger an mot oskadad
hud.

» Forsakra dig om att elektroderna ar i kontakt med huden &ven nar du bar tyngre féremal.

» Kan produkten inte styras korrekt med muskelsignalerna ska du stédnga av hela protesen och
uppsoka ortopedingenjoren.

| A OBSERVERA

Anvandning av protesen med spetsiga eller vassa féoremal (t.ex. knivar i koket)
Skador genom oavsiktliga rorelser.
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» Anvind protesen sarskilt forsiktigt vid hantering av spetsiga eller vassa foremal.

5 | leveransen

* 1 st. SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8*, 8E43=8*

eller

* 1 st. MyoHand VariPlus Speed 8E38=9*, 8E39=9*, 8E41=9*
* 1 st. bruksanvisning (brukare)

6 Anvandning

6.1 Sla pa/stinga av gripkomponenten
Strombrytaren sitter precis under handflatan.
Strombrytaren kan mandvreras genom att du trycker pa proteshandsken.

Omrade Funktion
Handrygg PA (se bild 1)
Tumme AV (se bild 2)

6.2 Handledsfaste

Handledsféastet anvénds fér enkla och snabba byten mellan produkten och elektrogreifern.

Om produkten har ett handledsféste, sé& erbjuder det dessa mojligheter:

* For gripkomponenten till den basta grippositionen genom vridning (passiv pronering och su-
pinering).

* Lossa gripkomponenten enkelt fran hylsan for att byta ut den mot en elektrogreifer.
Vrid da gripkomponenten ett varv (360°) at véanster eller hoger tills du kanner ett svagt mot-
stand. Om du fortsatter forbi motstandet gar gripkomponenten att ta av. (se bild 4)

Haka fast handledsfastet

1) For in protesens handledsféste i ingjutningsringen och tryck in det ordentligt.

2) Vrid protesen latt at vanster eller hoger.

3) | samband med trycket utléses lasmekanismen och handen férankras i ingjutningsringen.
INFORMATION: Kontrollera att protesen eller greifern hakat fast ordentligt.

6.3 Ladda batteriet

Observera foljande punkter nér batteriet ska laddas:

» Ett fulladdat batteri racker for en dags anvéndning.

* Virekommenderar att batteriet laddas varje dag om produkten ska anvéndas till vardags.
* Ladda batteriet i minst 3 timmar fére den foérsta anvéandningen.

6.3.1 Laddare 757L20 och EnergyPack 757B2*

ANVISNING

Djupurladdning av batteriet

Om batteriet laddas oregelbundet och ofullstandigt kan det leda till irreparabla skador pa pro-
dukten och darigenom till funktionsforlust.

» Vid langtidsforvaring ska batteriet laddas en gang var 4:e till var 6:e manad.
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1) Anslut laddaren till ett vagguttag med hjélp av natdelen.

— Den grona lampan pé natdelen samt den grona lampan mitt i lampraden ly-
ser.

2) Satti ett eller tva batterier i laddaren.

3) Den grona lampan pa respektive batterifack lyser @ och laddningen startar.

4) Naér batteriet ar fulladdat blinkar den grona lampan pa respektive batterifack
@

5) Ta ut batteriet nar laddningen har slutforts.

6.3.1.1 Indikering av aktuell laddningsniva
Nér batteriet sétts i/snapper pa plats i protesen aktiveras en kapacitetsvisning under nagra sekun-
der pa batteriet.

LED-indike- | Handelse
ring
() Laddningsniva éver 50 % (lyser gront)
@och® Laddningsniva under 50 % (vaxlar mellan grént och orange)
@ Laddningsniva under 5 % (lyser orange)
6.3.1.2 Felsokning
Batterifack Lampa for |Handelse
batterifac-
ket
Tomt @ eller o el- | Batteriladdaren ar defekt
ler ® Batteriladdaren och natdelen maste kontrolleras av ett auktori-
Tomt eller batteri v serat Ottobock-servicestalle.
isatt :.:
1\
Batteri isatt Batteriet laddas

\ ! Batteriet ar fulladdat

‘7
[AAY

Batteriets temperatur ar for hég
Ta ut batteriet och lat det svalna

Det isatta batteriet ar defekt
Batteriet maste kontrolleras av ett behorigt Ottobock-service-
stalle.

® O
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6.3.2 Laddare 757L35 och batteri 757B35="
6.3.2.1 Ansluta batteriladdaren till produkten

1) L&gg laddningskontakten mot laddningsanslutningen pa proteshyl-
san.
— Den korrekta anslutningen av batteriladdaren till protesen pavi-
sas genom ljud-/ljussignaler (Statussignaler).
2) Laddningen startar.
— Protesen stangs av automatiskt.
3) Koppla bort laddaren fran protesen nar laddningen har slutforts.

N —

6.3.2.2 Sikerhetsavstidngning

Protesens sékerhetsavstdngning ar avsedd som skydd for batteriet och aktiveras vid:

* over- och undertemperatur

* over- och underspanning

* kortslutning.

Efter en kortslutning méste laddningskontakten laggas mot laddningsanslutningen och sedan tas
bort igen for att elektroniken ska aktiveras.

6.3.2.3 Indikering av aktuell laddningsniva

Du kan alltid fa aktuell information om laddningsnivén.

1) Hall in knappen pa laddningsanslutningen kortare an en sekund nar protesen ar paslagen.
2) LED-indikatorn pa laddningsanslutningen visar aktuell laddningsniva.

Laddnings- | Handelse

dosa

[ ] Batteriet fullt (gront ljus)

) Batteriet uppladdat till 50 % (gult ljus)
() Batteriet tomt (orange ljus)

6.3.2.4 Pipsignaler

Pipsignal Extra indikationer |Handelse

1lang - e Stang av protesen via laddningsdosan

e Laddning paborjas (laddningskontakten &r
ansluten till laddningsdosan)

¢ Laddningen avslutas (laddningskontakten
kopplas bort fran laddningsdosan)

2 korta LED-lampan pa ladd- | Sl& pa protesen
ningsdosan lyser ett
kort 6gonblick

3 korta - For lag batterispanning, protesen stédngs automa-
tiskt av

7 Forvaring
Om inte systemelektrohanden ska anvandas ska systemelektrohanden forvaras i 6ppet ldge. Det
skyddar sensorerna och mekaniken.
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8 Rengoring och skotsel

1) Rengér produkten fran smuts med en fuktig trasa och mild tval (t.ex. Ottobock Derma Clean
453H10=1-N).
Se till att ingen vatska tranger in i systemkomponenterna.

2) Torka av produkten med en luddfri trasa och lat lufttorka helt.

| INFORMATION |

Undvik att utsatta produkten utan proteshandske for direkt solljus eller UV-strélning (t.ex. i sola-
rium) under langre tid.

Skotselanvisningar for proteshandsken medfdljer handsken. Mer information far du fran din orto-
pedingenjor.

9 Underhall

Vi rekommenderar att man utfér underhall (servicebesiktning) var 24:e manad for att férhindra
skador och bibehalla produktkvaliteten.

Generellt ska alla produkter kontrolleras enligt underhéllsintervallen under hela garantiperioden.
Endast da bibehalls garantin och det skydd som den ger.

| samband med underhallet kan det uppsta behov av andra serviceinsatser som till exempel repa-
rationer. Dessa extra serviceinsatser kan, beroende pa garantins omfattning och giltigheten, ge-
nomféras kostnadsfritt eller mot en kostnad efter att du forst fatt ta del av ett kostnadsforslag.

10 Juridisk information

10.1 Ansvar

Tillverkaren ansvarar om produkten anvands enligt beskrivningarna och anvisningarna i detta do-
kument. For skador som uppstar till foljd av att detta dokument inte beaktats ansvarar tillverkaren
inte.

10.2 Varumarken

Alla beteckningar som férekommer i detta dokument omfattas av gallande varumarkeslagstiftning
och rattigheterna for respektive dgare.

Alla varumarken, varunamn eller féretagsnamn kan vara registrerade varumarken och tillhor re-
spektive agare.

Aven varumirken som inte explicit markerats som registrerade i detta dokument kan omfattas av
tredje parts réattigheter.

10.3 CE-6verensstimmelse

Harmed forsékrar Otto Bock Healthcare Products GmbH att produkten lever upp till tillampliga
europeiska bestammelser f6r medicintekniska produkter.

Produkten uppfyller kraven i RoHS-direktivet 2011/65/EU om begransning av anvandning av vissa
farliga amnen i elektrisk och elektronisk utrustning.

Pa foljande webbadress kan du lasa direktiven och kraven i sin  helhet:
http://www.ottobock.com/conformity

11 Tekniska uppgifter

Omgivningsférhallanden

Lagring (med och utan férpackning) +5 °C/+41 °F till +40 °C/+104 °F
max. 85 % relativ luftfuktighet, ej kondenseran-
de
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Omgivningsférhallanden

Transport (med och utan férpackning)

-20 °C/-4 °F till +60 °C/+140 °F
max. 90 % relativ luftfuktighet, ej kondenseran-
de

Drift -5 °C/+23 °F till +45 °C/+113 °F
max. 95 % relativ luftfuktighet, ej kondenseran-
de
Referensnummer 8E38=8*, 8E39=8"*, 8E38=9%, 8E39=9"*,
8E43=8* 8E41=9*
Oppningsvidd 100 mm
Proportionell hastighet 15-300 mm/s
Proportionell gripkraft 0-100 N
Livslangd 5ar
Artikelnummer batteri 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5
Temperaturomrade vid laddning [°C] +5 till +40
Kapacitet [mAh] 900'/950 | 680/800 600 1150 3450
1 1
Batteriets livslangd [ar] 2
Produktens beteende under laddningsférloppet Produkten fungerar inte
Produktens drifttid med fulladdat batteri [grip- ca ca ca ca 4000 | ca 10000
cykler] 2500- | 2000- | 1000-
3000 2500 2000
(beroen-
de pa
batterika-
pacitet)
Laddningstider (for fullstandigt urladdat batte- ca3,5 ca3 ca2,5 ca3
ri) [timmar]
Markspanning [V] ca7,4
Batteriteknik Litiumjon Litium- Litiumjon
polymer
Godkénda laddare 757L20 757L35

1 se méarkningen pa batteriet

12 Bilaga

12.1 Symboler som anvands

el
X

Tillverkare

Den héar produkten far inte kastas var som helst med osorterade hushallssopor. En
avfallshantering som inte motsvarar bestdimmelserna som géller i ditt land kan ha
en skadlig inverkan pa miljo och halsa. Folj de anvisningar som galler for avfalls-

hantering och atervinning fran ansvarig myndighet i respektive land.
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c € Forsékran om dverensstammelse enligt anvandbara europeiska direktiv

@ Serienummer (YYYY WW NNN)
YYYY - tillverkningsar
WW - tillverkningsvecka
NNN - féljJdnummer

Medicinteknisk produkt

1 El6szo Magyar

Az utolsé frissités datuma: 2022-03-23

» A termék hasznélata el6tt olvassa el figyelmesen ezt a dokumentumot, és tartsa be a bizton-
sdgi utasitasokat.

» Kérje meg a szakszemélyzetet, hogy tanitsa meg Ont a termék biztonsdgos hasznalatara.

» A termékkel kapcsolatos kérdéseivel, vagy ha problémak adddtak a termék hasznéalatakor,
forduljon a szakszemélyzethez.

» A termékkel kapcsolatban felmeril6 minden sulyos vératlan eseményt jelentsen a gyarténak
és az On orszagaban illetékes hatésagnak, killénésen abban az esetben, ha az egészségi al-
lapot romlasat tapasztalja.

» Orizze meg ezt a dokumentumot.

A ,8E38=8* 8E38=9* 8E39=8*, 8E39=9*, 8E43=8* und 8E41=9*" elektromos kéz eszkodzrend-
szereket a tovabbiakban terméknek/megfogdkomponensnek nevezziik.

Jelen hasznalati utasitas fontos informaciokat nyGjt Onnek a termék hasznalatarél, beallitasardl és
kezelésérdl.

A terméket csak a mellékelt kisér6 dokumentacidéban rendelkezésre bocsatott informacidknak
megfeleléen helyezze lizembe.

2 Termékleiras
2.1 SensorHand Speed SUVA-érzékelokkel

2.1.1 Fogantyustabilizal6 rendszer

A SensorHand Speed fogantyustabilizalé rendszere a fogderé automatikus novelésével megaka-
dalyozza a fogott targy megcsuszasat. Amint a targy régzil, ez a folyamat megszakad. Ezt a Sen-
sorHand Speedbe épitett érzékel6rendszer teszi lehetdvé.

Az utanszoritds csak a fogderd automatikus utanszabdlyozasadnak maximalis értékéig lehetséges,
és az 1-4. programokra vonatkozik. A puha habszivacsok vagy szerszamok megfogésara a 6.
program szolgal.

A fogberd automatikus utanszabalyozasa barmikor leéllithaté egy rovid "NYITAS" impulzussal.

2.1.2 FlexiGrip

A FlexiGrip funkcié lehetévé teszi a megfogott targy csavarasat vagy mozgatasat a kézben anélkl,
hogy a fogast az elektrédajeleken keresztiil meg kellene lazitani, majd djra meg kellene fogni.

A SensorHand Speed koveti a megragadott targy helyzetének valtozasat, akarcsak egy természe-
tes kéz. A fogas ezért rugalmasnak tlinik.

A FlexiGrip funkcié barmikor leallithaté egy rovid "NYITASI" impulzussal.
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2.1.3 Csukloiziilet reteszelése/kireteszelése (8E43=*)

A csukléizilet egyedi hajlitasa és kinydjtasa 5
klonboz6 pozicidban reteszelhets (egyenként
20°-0s lépésekben).

1) Nyomja meg a kireteszel6 gombot a nyil ira-
nyaba.

2) Lenyomott kireteszel6gomb mellett vigye a
megfogokomponenst a kivant pozicioba. A
reteszelés a semleges poziciébol kiindulva
mindkét irdnyban 20° és 40° allasban torté-
nik.

3) A kireteszel6égomb elengedésével a megfo-
gdékomponens a kivant poziciéban reteszel.

2.1.4 Program leirasa

Ezzel a fogdelemmel az ortopédiai miiszerész 6 kiillonb6z8 vezérlési valtozatot allithat be.

A vezérlovaltozatok attekintése

* 1. program: DMC plus Sensorik (két elektrédaval torténé vezérlés)

* 2. program: AutoControl - Lowlnput (vezérlés két elektrodaval, egy elektrédaval és egy kap-
csoldval vagy csak egy kapcsoléval)

* 3. program: AutoControl (vezérlGelekirodaval, linearis vezérléelemmel vagy kapcsoléval)

* 4. program: VarioControl (vezérlés egy elektrédaval vagy egy linearis vezérl6elemmel)

* 5. program: VarioDual (vezérlés két elektrodaval)

* 6. program: DMC plus Sensorik kikapcsolhat6 (kételektrodas vezérlés)

2.1.4.1 1. program: DMC plus Sensorik

Az 1. program a leggyakrabban hasznalt. A legfontosabb funkcionalis jellemz6ket az alabbiakban

ismertetjuk.

* Az izomfeszliltség ereje szabdlyozza a termék nyitasi és zarasi sebességét. Ez megkonnyiti a
megfogasi folyamatot, és természetesnek tinik.

* Az izomfeszlltség er6ssége hatarozza meg azt az er6t, amellyel egy targyat a termékben tart.
A kis és torékeny targyak tartdsa igy gond nélkil lehetséges.

Vezérlés 2 elektrodaval

Ez a vezérlés megfelel a beépitett "virtualis kézi kapcsolassal" rendelkez6 DMC plus vezérlésnek
(Dynamic Mode Control), de ezen felll rendelkezik a "SUVA Sensorik" fogéasstabilizal6 rendszer-
rel. A fogasi sebesség, ill. a fogasi erd szintjét az elektrddajel szintje hatarozza meg (az izomfe-
szliltségbdl adoddan). A maximalis erével torténé megfogast kdvetéen a bekapcsolasi kiiszobér-
ték felfelé haladva magasabb értékre emelkedik (,virtudlis kézi kapcsolas”). Az érték megemelése
csokkenti a kéz nem kivant izomjelekkel torténé kinyitdsanak kockazatat. Ezaltal megné a fogas
biztonsaga, pl. az evéeszkoz tartdsa kozben.

Nyitas: aranyosan a Nyit-elektrédan keresztil
Bezaras: aranyosan a Zar elektrodan keresztiil
1. példa: Amikor az izomjel alacsony, a legkisebb fogéeré (10 N) épll fel egy targy megra-

gadasahoz. Ha az érzékel6rendszer a targy helyzetének megvaltozasat érzékeli, ak-
kor szikség szerint automatikusan a kezdeti fog6eré (15 N) 1,5-szeresére utansza-
balyozza. A FlexiGrip 20 N-t6l valik hatékonnya. A terhelés megsz(inésekor, a Sen-
sorHand Speed ismét a korabbi tapadasi erével fog.
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2. példa:

Nagyobb izomjel esetén nagyobb fogder6 keletkezik, és ha a megfogott targy pozi-

cidja megvaltozik, akkor - sziikség szerint - a maximalis fogéerdig (130 N) utansza-
balyozédik. Ha a kézre hato terhelés meghaladja a 130 N-t (a kéz fogdereje és a
kilsé erd), akkor a FlexiGrip mikodésbe Iép. A terhelés megsziinésekor, a Sen-
sorHand Speed ismét a korabbi tapadasi erével fog.

Nyit

Zar

Myo jel az elektrodan keresztil

Sebesség:
aranyos 15 mm/s — 300 mm/s-ig

Sebesség:

Myo jel az elektrodan keresztil

aranyos 15 mm/s — 300 mm/s-ig

Kezdeti fogéero

Fogoberd6 automatikus utan-
szabalyozasa

FlexiGrip funkcio

aranyos: 0 N — 100 N-ig

aranyos: legfeljebb a kezdeti
fogoerd 1,5-szereséig, pl. kez-
deti fogéeré 10 N a fogoéerd
utdnszabalyozasa legfeljebb

a kezdeti fogder6tél fliggéen
minden esetben valamivel a
maximalis fogderd-utanszaba-
lyozas felett hatékony

15 N-ig min. 20 N-t6l

max. 130 N-tdl

Szikség esetén a maximalis fogder6 (100 N) eléréséhez barmikor, a fogderé automatikus Ujrasza-
balyozasatol figgetlenil, er6sebb izomjel is hasznalhato.

2.1.4.2 2. program: AutoControl - Lowlnput

Vezérlés: 2 elektrodaval, 1 elektrodaval és 1 kapcsoloval vagy 1 kapcsoloval

A kéz a lehet6 leggyorsabban zarédik, és a legkisebb szoritéerbvel fogja meg a targyat (10 N). Ha
az érzékel6rendszer valtozast érzékel a targy pozicidjaban, akkor sziikség szerint automatikusan
utanszabalyoz a maximalis fogéerdig (130 N). A FlexiGrip a maximalis fogderd elérésétdl valik ha-
tékonnya. A terhelés megsziinésekor, a SensorHand Speed ismét a korabbi tapadasi erével fog.

Vezérlés 2 elektrodaval

Nyitas: aranyosan a Nyit-elektrédan keresztil.

Bezaras: maximalis sebességgel révid izomjellel az ON kiiszobérték feletti barmely szinten a
Zar-elektrodahoz.

Nyit Zar

Myo jel az elektrodan keresztll Myo jel az elektrédan keresztil

Sebesség:
aranyos 15 mm/s — 300 mm/s-ig

Sebesség:
300 mm/s (allando)

Kezdeti fogbero Fogoberé automatikus utan-
szabalyozasa

max. 130 N-ig

FlexiGrip funkcio

10N a maximalis fogoerétél hatdsos

Vezérlés 1 elektrodaval és 1 kapcsoléval

Nyitas: aranyosan a Nyit-elektrédan keresztiil.
Bezaras: maximalis sebességgel a kapcsol6 révid megnyomasaval.
Nyit Zar
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Myo jel az elektrédan keresztiil Jel a kapcsold ZAR oldalan
Sebesség:

Sebesség: 300 mm/s (allando)

aranyos 15 mm/s — 300 mm/s-ig

Kezdeti fogéero Fogoero6 automatikus utan- | FlexiGrip funkcié

szabalyozasa
10N max. 130 N-ig a maximalis fogoéeré6tdl hatasos

Vezérlés 1 kapcsoléval
Ez a program barmely MyoBock kapcsoléval egyitt hasznalhaté.

Nyitas: maximalis sebességgel, amig a kapcsolé NYIT oldala van m{ikddtetve. A kéz ekkor
nyitva marad.

Bezaras: maximalis sebességgel a kapcsold zaro érintkezjének mikodtetésével.

Nyit Zar

A kéz addig nyit, amig a kapcsolé NYIT oldala |Jel a kapcsolé ZAR oldalan
van mkodtetve. Sebesség:

300 mm/s (allando)

Sebesség:
aranyos 15 mm/s — 300 mm/s-ig

Kezdeti fogéero Fogoero6 automatikus utan- | FlexiGrip funkcié
szabalyozasa

10N max. 130 N-ig a maximalis fogberé6tdl hatasos

2.1.4.3 3. program: AutoControl

Vezérlés: 1 elektrodaval vagy 1 linearis vezérléelemmel vagy 1 kapcsoloval

A kéz a lehet6 leggyorsabban zarédik, és a legkisebb szoritéerével fogja meg a targyat (10 N). Ha
az érzékelSrendszer a targy helyzetének valtozasat érzékeli, akkor automatikusan és folyamatosan
utanallitia a szikséges fogoer6ig (max. 130 N). Ha a kézre hatd terhelés meghaladja a 130 N-t (a
kéz fogdereje és a kilsé erd), akkor a FlexiGrip mikodésbe 1ép. A terhelés megszlnésekor, a
SensorHand Speed ismét a korabbi tapadasi erével fog.

Vezérlés 1 elektrodaval

Nyitas: maximalis sebességgel, gyors, tartés izomjellel az elektrédan keresztiil.

Bezaras: maximalis sebességgel, az izom gyors ellazitdséval.

Megtartas: az elektrédan keresztll torténé nagyon lassu izomlazitassal a kéz nyitva marad.

1. példa: Nyitas utdn nagyon lassan lazitsa el az izmot. A nyité pozicioé valtozatlan marad.

2. példa: A nyitas utan lazitsa el az izmot a lehet6 legnagyobb sebességgel. A kéz automati-

kusan a leggyorsabb sebességgel zarédik, és 10 N szoritéerbvel kezdi megfogni a
targyat. Ha az érzékelGrendszer valtozast érzékel a targy pozicidjaban, akkor szik-
ség szerint automatikusan utanszabalyoz a maximalis fogderdig (130 N).

Nyit Zar

Gyors, tartés izomjel az elektrodan keresztil. Nagyon lassu izomlazitas az elektrédan keresz-
tal:

Sebesség: A kéz nyitva marad.

300 mm/s (allando) Gyors izomlazitas az elektrédan keresztiil:

A kéz zarodik
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Sebesség:
300 mm/s (allando)

Kezdeti fogéero
szabalyozasa

Fogoberé automatikus utan-

FlexiGrip funkcio

10N max. 130 N-ig

a maximalis fogoéeré6tdl hatasos

Vezérlés 1 linearis vezérléelemmel

Nyitas: maximalis sebességgel a linearis vezérl6elem gyors hlizasaval.

Bezaras: maximalis sebességen a linearis vezérl6elem hlzasanak gyors csdkkentésével.

Megtartas: a linearis vezérl6elem hizasanak nagyon lassu csokkentésével a kéz nyitva marad.

1. példa: Nyitas utdn nagyon lassan csékkentse a linedris vezérl6elem huzasat. A nyité pozi-
ci6 véltozatlan marad.

2. példa: Nyitas utadn csokkentse a linearis vezérléelem huzéasat a leggyorsabb sebességgel.
A kéz automatikusan a leggyorsabb sebességgel zarodik, és 10 N szoritderdvel
kezdi megfogni a targyat. Ha az érzékel6rendszer valtozast érzékel a targy pozicio-
jaban, akkor sziikség szerint automatikusan utanszabalyoz a maximalis fog6erdig
(130 N).

Nyit Zar

Hlzas maximalis sebességgel a linearis vezér-
I6elemen.

Sebesség:
300 mm/s (allando)

A linearis vezérl6elem huzasanak nagyon lassu
csokkentése:

A kéz nyitva marad

A linearis vezérl6elem huzasanak gyors csok-
kentése:

A kéz zarodik

Sebesség:

300 mm/s (allando)

Kezdeti fogéero
szabalyozasa

Fogoeré automatikus utan-

FlexiGrip funkcio

10N

max. 130 N-ig

a maximalis fogberé6tdl hatasos

Vezérlés 1 kapcsoloval

Nyitas: maximalis sebességgel, amig a kapcsolé mikodtetve van.

Bezaras: a kapcsolé elengedése utan a kéz automatikusan bezarédik a leggyorsabb sebes-
séggel, és 10 N-nel kezdi megfogni a targyat.

Nyit Zar

Addig nyilik, amig a kapcsolét lenyomva tartjak. | Automatikusan bezarédik, amint a kapcsolét el-

Sebesség: engedik.

300 mm/s (allando) Sebesség:

300 mm/s (allando)

2.1.4.4 4. program: VarioControl

Vezérlés: 1 elektrodaval vagy 1 linearis vezérloelemmel

Ebben a programban a nyitads sebességét az izomfeszités szintje és sebessége hatarozza meg. A
zarodas sebessége az izomfesziltség csokkentésétdl figg. A FlexiGrip a maximalis fogderd eléré-
sétdl valik hatékonnya. A terhelés megsziinésekor, a SensorHand Speed ismét a korabbi tapadasi
erdvel fog.
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Vezérlés 1 elektrodaval

Nyitas: Aranyos. A nyitds sebességét az izomfeszités sebessége és ereje hatdrozza meg.

Bezaras: Aranyos. A zarddas sebességét az izomlazitds sebessége és ereje hatarozza meg.
Ez hatarozza meg a maximalis utdnfogé erét is.

Megtartas: az elektrédan keresztll torténé nagyon lassu izomlazitassal a kéz nyitva marad.

1. példa: Nyitas utan lassu tempoban lazitsa el az izmot. A zaras az izomlazitas idStartamaval
analég mddon, lassu sebességgel torténik. A targyat kis erével (10 N) fogja meg.
Nem kerll sor a fogderd automatikus utanszabalyozasara.

2. példa: A nyitas utan lazitsa el az izmot a lehetd legnagyobb sebességgel. A kéz automati-
kusan a leggyorsabb sebességgel zarddik, és 10 N szoritéerbvel kezdi megfogni a
targyat. Ha az érzékel6rendszer véltozast érzékel a targy poziciéjaban, akkor sziik-
ség szerint automatikusan utanszabdlyoz a maximalis fogderdig (130 N).

Nyit Zar

Az izomfeszlltség sebessége és eréssége altal | Az izomrelaxacié sebessége és eréssége altal

az elektrodanal. az elektrédanal.

Sebesség: Sebesség:

aranyos 15 mm/s — 300 mm/s-ig arényos 15 mm/s — 300 mm/s-ig

Kezdeti fogbero Fogoeré automatikus utan- | FlexiGrip funkcié

szabalyozasa

10N

Alacsony vagy kozepes zarasi |20 N-tol hatasos
sebességig: nincs

10N

Kozepes és nagy zérasi sebes- | a maximalis fogéeré6tdl hatasos
ségekig: max. 130 N-ig

Vezérlés 1 linearis vezérléelemmel

Nyitas: Aranyos. A nyitasi sebességet a linearis vezérl6elem hizasanak sebessége és
er@ssége hatarozza meg.

Bezaras: Aranyos. A zarasi sebességet a linearis vezérl6elem hlzasanak csékkentési sebes-
sége hatdrozza meg. Ez hatarozza meg a maximalis utanfogé erét is.

Megtartas: A linearis vezérlelem huzasanak nagyon lassu csokkentésével a kéz nyitva marad.

1. példa: Nyitas utén lassan lazitsa meg a lineéris vezérl6elem huzasat. A zaras az izomlazi-
tas id6tartamaval analég médon, lassi sebességgel torténik. A targyat kis erével
(10 N) fogja meg. Nem keril sor a fogder6 automatikus utanszabalyozasara.

2. példa: Nyitas utadn csokkentse a linearis vezérléelem huzéasat a leggyorsabb sebességgel.
A kéz a leggyorsabb sebességgel zarddik, és 10 N fogderdvel kezdi megfogni a
targyat. Ha az érzékelSrendszer valtozast érzékel a targy pozicidjaban, akkor szik-
ség szerint automatikusan utanszabalyoz a maximalis fogderdig (130 N).

Nyit Zar

A linearis vezérl6elemre gyakorolt hlizas sebes- | A linearis vezérl6elemre gyakorolt csokkentés

sége és erbssége altal sebessége Altal

Sebesség: Sebesség:

aranyos 15 mm/s — 300 mm/s-ig aranyos 15 mm/s — 300 mm/s-ig

Kezdeti fogoero Fogéero automatikus utan- | FlexiGrip funkcié

szabalyozasa

10N

Alacsony vagy kozepes zérasi | Alacsony és kdzepes zarasi se-
sebességig: nincs bességig: 15 N-tdl hatékony
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10N Kozepes és nagy zérasi sebes- | Kézepes és nagy zarasi sebes-
ségekig: max. 130 N-ig ségnél: a maximalis fogoeré6tdl
kezdve hatékony.

2.1.4.5 5. program: VarioDual

Vezérlés 2 elektrodaval

Ebben a programban a nyitads sebességét az izomfeszités szintje és sebessége hatarozza meg. A
kb. 10 N minimalis szoritoerd eléréséig tarté zarasi sebesség az izomlazitds sebességétdl figg. A
fogoerét a masodik elektrodan megjelend késSbbi vagy egyidejl izomjel hatarozza meg. A FlexiG-
rip a kezdeti fogderd fliggvényében valik hatékonnya, minden esetben valamivel a fogéeré maxi-
malis fogderd utdnszabdlyozasa felett. A terhelés megszlinésekor, a SensorHand Speed ismét a
korabbi tapadasi erével fog.

1. elektroda

Nyitas: Aranyos. A nyitds sebességét az izomfeszités sebessége és ereje hatarozza meg.

Bezaras: Aranyos. A zarddas sebességét az izomlazitds sebessége és ereje hatarozza meg.
A fogder6 mértéke 10 N.

Megtartas: az elektrédan keresztll torténé nagyon lassu izomlazitassal a kéz nyitva marad.

2. elektréda

Megfogas: A fogoerd felépilését a masodik elektrédnal 1évé izomjel szintje hatarozza meg. A
fog6eré maximalis mértéke kb. 100 N.
1. példa: Nyitas utan lazitsa el az izmot barmilyen tetsz6leges sebességgel. A zaras aranyos

az izomlazulas sebességével. A targyat minimalis szoritéerével (10 N) fogja meg. A
FlexiGrip 20 N-tdl valik hatékonnya. Amikor a terhelést eltavolitjak, a SensorHand
Speed ismét minimalis szoritéerével fog meg.

2. példa: Az 1. példaban leirt megfogas utan a targyat nagyobb fogoéerdvel kell megragadni.
Ehhez hozzon létre egy izomjelet a masodik elektrodan. Aranyosan 10 N és 100 N
kozotti szoritderd épithetd fel. Ha a megfogott targy helyzete megvaltozik, a fogoe-
ré az adott fogoderd értékének kb. 1,5-szereséig novekszik. A FlexiGrip a megadott
fogderd kb. 2-szeresénél 1ép miikodésbe, max. 130 N-ig; a terhelés megsziinése-
kor a SensorHand Speed ismét az eredeti fogéerdvel fog.

Nyit Zar

Az izomfeszlltség sebessége és eréssége altal | Az izomrelaxacié sebessége és eréssége altal

az 1. elektrédanal. az 1. elektrédanal

Sebesség: Sebesség:

aranyos 15 mm/s — 300 mm/s-ig aranyos 15 mm/s — 300 mm/s-ig
Fogoderd-fejlesztés: A fogoderd a 2. elektrédanal
[évé izomjel szintjétdl fligg. Fogoderd: aranyos
10 N és 100 N kozott

Kezdeti fogéero Fogoer6 automatikus utan- | FlexiGrip funkcié
szabalyozasa

10N Zaraskor: nem ker(l sor a fo- 20 N-tdl, a kezdeti fogder6tél

Aranyos: 10 N - 100 N goderd utadnszabalyozasara fuggben minden esetben vala-

A fogderd létrehozasakor: ara- | mivel a maximalis fogéeré-
nyos, max. a kezdeti fogéerd | utdnszabalyozas felett haté-
1,5-szereséig kony

min. 20 N-tol

max. 130 N-tdl
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2.1.4.6 6. program: DMC plus Sensorik kikapcsolhaté

Vezérlés 2 elektrodaval

Ez a vezérlés megfelel az 1. programnak, de a ,SUVA Sensorik” és a FlexiGrip funkcié ideiglene-
sen kikapcsolhat6.

A ,,SUVA Sensorik” és a FlexiGrip funkcio be- és kikapcsolasa

A nagyon puha és engedékeny targyak, példaul nagyon puha habszivacs vagy csipeszek megfo-
gasahoz a ,SUVA Sensorik” kikapcsolhaté. Ehhez nyissa ki a SensorHand Speedet, ameddig
csak lehet, és tartsa nyitva egy tetsz6leges er6sségi izomjellel. Ezzel egyidejlileg gyakoroljon né-
mi nyomast a ,SUVA Sensorik” érzékel6re (1. abra), pl. nyomja az asztal széléhez. A kikapcsolast
rovid rezgésjel erbsiti meg. Ismételje meg ugyanezt az eljarast a ,SUVA Sensorik” bekapcsolasa-
hoz. Két rovid rezgésjel megerésiti a ,SUVA Sensorik” aktivalasat.

TAJEKOZTATO: Vegye figyelembe, hogy ha a ,SUVA Sensorik” ki van kapcsolva, a fogéerd nem
all automatikusan utana, és a megragadott targyak elcsiszhatnak. Az akkumulator behelyezése
utan rezgésjelek tajékoztatjak Ont az aktualis izemmaodrol.

Egyetlen rezgésjel: az érzékel6rendszer ki van kapcsolva.

Kétszeres rezgésijel: az érzékel6rendszer be van kapcsolva.

2.2 MyoHand VariPlus Speed

A MyoHand VariPlus Speed egy myoelektromosan vezérelt protéziskéz, amelyet kiilénésen nagy
fogasi sebesség jellemez, innovativ érzékeny vezérlési koncepcidval kombinalva. A vezérléshez
kiléonb6z6 aranyos és digitalis programok allnak rendelkezésre, pl. 1 vagy 2 elektrodaval, linearis
vezérl6elemmel vagy kapcsoldval. Ezek lehetévé teszik az egyéni alkalmazkodast az adott beteg
igényeihez.

A megfogéd komponens az Ottobock DMC eszkézrendszerén alapul (DMC = Dynamic Mode
Control). A rendszer két fliggetlen mér6- és vezérlérendszert hasznal, hogy a fogasi sebességet
és a fogoerét optimalisan az izomjelhez igazitsa. Az aranyos DMC-vezérlés lehet6vé teszi a fogasi
sebesség és a fogdsi erd szabalyozasat az izomjel szintjével ardnyosan. Ha az izomjel er6ssége
megvaltozik, a fogasi sebesség és a fogderd azonnal alkalmazkodik a megvaltozott izomjelhez.

2.2.1 Program leirasa

Ezzel a fogéelemmel az ortopédiai mliszerész 6 kiillonb6z8 vezérlési valtozatot allithat be.

A vezérlovaltozatok attekintése

* 1. program: DMC plus (vezérlés két elektrodaval)

* 2. program: AutoControl - Lowlnput (vezérlés két elektrodaval, egy elektrédaval és egy kap-
csoldval vagy csak egy kapcsoléval)

* 3. program: VarioControl (vezérlés egy elektrodaval vagy egy linearis vezérléelemmel)

* 4. program: VarioDual (vezérlés két elektrédaval)

* 5. program: DigitalControl (vezérlés két elektrodaval, egy elektrodaval és egy kapcsoléval
vagy csak egy kapcsoléval)

* 6. program: Double Channel Control (vezérlés egy elektrodaval)

2.2.1.1 1. program: DMC plus
Vezérlés 2 elektrodaval
A fogasi sebesség, ill. a fogasi er6 szintjét az elekirddajel szintje hatarozza meg (az izomfesziilt-

ségbdl addddan). Sziikség esetén egy erdsebb elektrddajel is hasznalhatd, hogy barmikor elérje a
maximalis fogder6t (kb. 100 N).

Nyitas: aranyosan a NYIT elektrédan keresztil.

Bezaras: aranyosan a ZAR elektrodan keresztil.

1. példa: Alacsony elektrédajel esetén a legkisebb fogoéerd alakul ki a targy megragadasa-
hoz.
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2. példa: Nagyobb elektrédajel esetén nagyobb fogderé keletkezik. Az er6sebb elektrodajel-
lel torténd Ujbdli megragadassal a markolasi eré a kb. 100 N maximalis markolasig

novekszik.

Nyit
Tartos elektrodajel

Zar
Tartos elektrodajel

A maximalis fogds megakadalyozza, hogy a
nem kivant elektrédajelek kinyissak a kezet.
Sebesség: aranyos

Sebesség: aranyos

2.2.1.2 2. program: AutoControl - Lowinput

Vezérlés: 2 elektrodaval, 1 elektrédaval és 1 kapcsoléval vagy 1 kapcsoloval
A kéz allandé sebességgel zér, a fogderé a megfogas id6tartamaval aranyosan né.

Vezérlés 2 elektrodaval

Nyitas: Aranyos a NYIT elektrodan keresztiil.

Bezaras: Allando sebességgel egy izomjelen keresztil, az ON kiszobérték feletti barmely
szinten a ZAR elektréodahoz.

Nyit Zar

Tartés elektrodajel Tartés elektrodajel
A maximalis fogas megakadalyozza, hogy a

nem kivant elektrédajelek kinyissak a kezet.

Sebesség: aranyos Sebesség: allandé

Vezérlés 1 elektrodaval és 1 kapcsoloval

Nyitas: Aranyos a NYIT elektrodan keresztiil.
Bezaras: Allandé sebességgel a MyoBock kapcsolé megnyomasa révén.
Nyit Zar

Tartos elektrodajel Jel a kapcsolén keresztiil
A maximalis fogds megakadéalyozza, hogy a
nem kivant elektrédajelek kinyissak a kezet.

Sebesség: allandd

Sebesség: aranyos

Vezérlés 1 kapcsoléval
Ez a program barmely MyoBock kapcsoléval egyitt hasznalhaté.

Nyitas: Allandé sebességgel, amig a kapcsolé NYITAS oldala van miikodtetve. A kéz ek-
kor nyitva marad.

Bezaras: Allandé sebességen a kapcsolé ZAR oldalanak mikodtetésével.

Nyit Zar

A kéz addig nyit, amig a kapcsol6 NYIT oldala
van mikodtetve.

A kéz addig zar, amig a kapcsolé ZAR oldala
van mikodtetve.

Sebesség: allando

Sebesség: allandd

2.2.1.3 3. program: VarioControl

Vezérlés: 1 elektrodaval vagy 1 linearis vezérléelemmel

Ebben a programban a nyitads sebességét az izomfeszités szintje és sebessége hatarozza meg. A

zaras sebessége és a fogderd az izomfesziiltség csokkentésétdl fiigg.
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Vezérlés 1 elektrodaval

Nyitas: Aranyos. A nyitds sebességét az izomfeszités sebessége és ereje hatdrozza meg.

Bezaras: Aranyos. A zarddas sebességét az izomlazitds sebessége és ereje hatarozza meg.

Megtartas: Azéltal, hogy az elektréda segitségével nagyon lassan ellazitja az izmokat, a kéz
nyitva marad.

1. példa: Nyitas utan lassu tempoban lazitsa el az izmot. A zaras aranyos az elektrédajel
csOkkenésével. A kéz kis erével fogja meg a targyat.

2. példa: A nyitas utan lazitsa el az izmot a lehet6 legnagyobb sebességgel. A kéz a leggyor-
sabb sebességgel zarodik, és maximalis fogderével (kb. 100 N) kezdi el megfogni
a targyat.

Nyit Zar

Emelkedé elektrodajel Az elektrodajel csdkkenése

Fogeré: az elektrédajel csokkenésével aranyos.
A maximalis fogds megakadéalyozza, hogy a
nem kivant elektrédajelek kinyissak a kezet.
Sebesség: aranyos Sebesség: aranyos

Vezérlés 1 linearis vezérléelemmel

Nyitas: Aranyos. A nyitds sebességét a linearis vezérlGelemre gyakorolt hizas sebessége
és er@ssége hatarozza meg.

Bezaras: Aranyos. A zarasi sebességet a sebesség és a linearis vezérléelem hizoéerejének
csoOkkentése hatarozza meg.

Megtartas: A lineéris vezérlelem huzasanak nagyon lassu csokkentésével a kéz nyitva marad.

1. példa: Nyitas utan lassan csokkentse a linearis vezérlGelem hlzasat. A kéz kis erével fogja
meg a targyat.

2. példa: Nyitds utéan a linearis vezérl6elem hlzasat a leggyorsabb sebességgel csokkentse.

A kéz a leggyorsabb sebességgel zarddik, és maximalis fogderdvel (kb. 100 N)
kezdi el megfogni a targyat.

Nyit Zar

Emelkedé elektrodajel Az elektrédajel csokkenése

Foger6: az elektrodajel cs6kkenésével aranyos.
A maximalis fogas megakadalyozza, hogy a
nem kivant elektrédajelek kinyissak a kezet.
Sebesség: aréanyos Sebesség: aranyos

2.2.1.4 4. program: VarioDual

Vezérlés: 2 elektrodaval

Ebben a programban a nyitads sebességét az izomfeszités szintje és sebessége hatarozza meg. A
zarodas sebessége az izomlazitds sebességétdl fligg. A fogderst a masodik elektrédan megjelend
kés6bbi vagy egyidejii izomjel hatarozza meg.

1. elektroda:

Nyitas: Aranyos. A nyitds sebességét az izomfeszités sebessége és ereje hatarozza meg.
Bezaras: Aranyos. A zarédas sebességét az izomlazitas sebessége és ereje hatdrozza meg.
Megtartas: Azéltal, hogy az elektréda segitségével nagyon lassan ellazitja az izmokat, a kéz

nyitva marad.

2. elektréda:
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Megfogas: A fogderd felépilését a masodik elektrédnal 1év6 izomjel szintje hatadrozza meg.

1. példa: Nyitas utan lazitsa el az izmot barmilyen tetsz6leges sebességgel. A zaras aranyos
az izomlazulas sebességével. A targy megfogasa minimalis fogoerdével torténik.
2. példa: Az 1. példaban leirt megfogas utan a targyat nagyobb fogoéerével kell megragadni.

Ebbdl a célbdl a beteg elektrédajelet general a masodik elektrédan. Aranyosan
akar kb. 100 N fogeré is kialakithato.

Nyit Zar
Emelkedéd elektrodajel az izomfeszlltség miatt | Csokkend elektrédajel az izomrelaxacié miatt
az 1. elektrédan az 1. elektrédanal

Fogoder6: a 2. elektréda jeler6sségével ara-
nyos.

A 2. elektréda maximalis utdnfogasa megaka-
dalyozza, hogy a kéz kinyiljon a nem kivant
elektrédajelek miatt.

Sebesség: aranyos Sebesség: aranyos

2.2.1.5 5. program: DigitalControl

Vezérlés: 2 elektrodaval, 1 elektrédaval és 1 kapcsoléval vagy 1 kapcsoloval
A kéz allando sebességgel zar, a fogderd a megfogas id6tartamaval aranyosan né.

Vezérlés 2 elektrodaval

Nyitas: Digitalis. NYIT-elektroda altal. A kéz alland6 sebességgel nyit.
Bezaras: Digitalis. A ZAR elektrodan keresztill. A kéz allandé sebességgel zar.
Nyit Zar

Tartos elektrodajel Tartos elektrodajel

Fogoer6: a jel id6tartamatol fliggben

Sebesség: allandé Sebesség: allandd

Vezérlés 1 elektrodaval és 1 kapcsoloval

Nyitas: Elektrodajel a NYIT elektrédan keresztiil.

Bezaras: Jel a kapcsoldn keresztil. A kéz alland6 sebességgel zar.
Nyit Zar

Tarto6s elektrodajel Jel a kapcsolén keresztil

Fogoerd: a jel id6tartamatol fliggben

Sebesség: allando Sebesség: allandd

Vezérlés 1 kapcsoléval
Ez a program barmely MyoBock kapcsoléval egyitt hasznalhat6.

Nyitas: Allandé sebességgel, amig a kapcsolé NYITAS oldala van miikodtetve. A kéz ek-
kor nyitva marad.

Bezéaras: Allandé sebességgel, amig a kapcsolé ZAR oldala van mikodtetve.

Nyit Zar

Jel a kapcsoldn keresztiil Jel a kapcsolén keresztil

Fogoerd: a jel id6tartamatol figgben

Sebesség: allando Sebesség: allandd
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2.2.1.6 6. program: Double Channel Control

Vezérlés: 1 elektrodaval
Ebben a programban a kezet gyors és erés jel nyitja, illetve lassu, enyhe jel zarja.

Nyit Zar

Gyors és erGs elektrédajel HosszU és enyhe elektrédajel
Fogoder6: a jel id6tartaméatdl figgben

Sebesség: allandd Sebesség: allandé

3 Rendeltetésszerii hasznalat

3.1 Rendeltetés
A termék kizardlag a felsd végtagok exo-protetikai ellatasara szolgal.

3.2 Alkalmazasi feltételek

Ezt a terméket kizarolagegyetlen felhasznald szamara terveztiik. A terméknek egy masik személy

altal tortén6 hasznalatat a gyarté6 nem engedélyezi.

A termék a szokasos napi tevékenységekhez készlilt, rendkivili tevékenységekhez nem hasznalha-

t6. A rendkivili tevékenységek kozé tartoznak pl. a csukloizilet tulzott igénybevételével és/vagy a

I6késterheléssel (fekvétamasz, lejtén lefelé haladas, mountainbike) jaré sportagak vagy az ext-

rémsportok (sziklamaszas, sikléerny6ézés, stb.). A terméket ne hasznélja gépjarmivek, nehéz esz-

kozok (pl. épitSipari gépek) vezetésére, ipari gépek, valamint motoros munkaeszkdzok kezelésé-

hez.

A megengedett kornyezeti feltételeket a miiszaki adatok tartalmazzak (lasd ezt az oldalt: 201).

3.3 Indikaciok

* Amputacié magassaga transzradidlis, transzhumerélis és vallizlilet amputacidja esetén

* Egy vagy kétoldali amputaci6 esetén

* Az alkar vagy a felkar velesziletett végtagrész hianya

* A felhasznalénak képesnek kell lennie a felhasznalasi és a biztonsagi utasitdsok megértésére
és megvaldsitasara.

* A felhasznalé legyen olyan fizikai és mentélis el6feltételek birtokaban, amelyekkel észlelni tudja
a hangjelzéseket és/vagy a mechanikus rezgéseket

3.4 Ellenjavallatok
* Valamennyi, a ,Biztonsag" és a ,Rendeltetésszer(i hasznéalat" fejezetek elSirasainak ellentmon-
dé, vagy azt meghalado korilmény.

3.5 Mindsités
A felhasznalét a termékkel csak ortopédiai miiszerész lathatja el, akit az Ottobock megfelel6 kép-
zést kovetben erre feljogositott.

4 Biztonsag

4.1 A figyelmezteto jelzések jelentése

|A FIGYELMEZTETES | Figyelmeztetés esetleges sulyos balesetekre és sériilési veszélyekre.
Figyelmeztetés esetleges balesetekre és sériilési veszélyekre.
[ MEGJEGYZES | Figyelmeztetés esetleges miszaki hibakra.
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4.2 A biztonsagi utasitasok felépitése

| A FIGYELMEZTETES

A cim jeldli a veszélyeztetés forrasat és/vagy fajtajat

A bevezet6 leirja a biztonsagi utasitasok be nem tartasanak kévetkezményeit. Ha tébbféle kovet-

kezmény létezik, ezeket a kdvetkez6 médon mutatjuk be:

> pl.: aveszély figyelmen kivil hagyasanak 1. kdvetkezménye

> pl.: a veszély figyelmen kivil hagyasanak 2. kdvetkezménye

» Ezzel a jelképekkel jelolink olyan tevékenységeket/beavatkozasokat, amelyeket a veszély el-
haritdsahoz be kell tartani/végre kell hajtani.

4.3 Altalanos biztonsagi utasitasok

| A FIGYELMEZTETES

A biztonsagi figyelmeztetések figyelmen kiviil hagyasa

A termék hasznalata bizonyos esetekben a személyek sériiléséhez és/vagy a termékek karosoda-

sahoz vezethet.

» Vegye figyelembe a biztonsagi utasitdsokat és a jelen dokumentumban ismertetett biztonsagi
intézkedéseket.

| A FIGYELMEZTETES

Protézis hasznalata gépjarmii vezetése kézben

Baleset a protézis varatlan viselkedése miatt.

» A protézist nem javasolt nehézgépjarmivek és nehéz eszk6zok (pl. épitSipari gépek) vezeté-
sére hasznalni.

| A FIGYELMEZTETES

Protézis hasznalata gépek kezelése soran
Sérilés a protézis varatlan viselkedése miatt.
» A protézist nem szabad ipari gépek, valamint motoros munkaeszk6zok kezelésére hasznalni.

| A FIGYELMEZTETES

A protézis lizemeltetése aktiv, implantalt eszkdzrendszerek kézelében

Az aktiv, belltethet6 eszkdzrendszerek (pl. szivritmus szabalyozd, defibrillator, stb.) zavarasa a

protézis altal keltett elektromagneses sugarzassal.

» A protézis aktiv, belltethet6 eszkdzrendszerek kdzvetlen kozelében torténd tzemeltetése koz-
ben Ugyeljen az implantatum gyartdja altal megadott legkisebb tavolsagok betartasara.

» Feltétlenil tartsa be az implantatum gyartdja altal el6irt alkalmazasi feltételeket és biztonsagi
utasitasokat.

| A FIGYELMEZTETES

A bor érintkezése a kifolyé kenoanyagokkal a mechanika megsériilése miatt

Sérilés a bér irritacidja miatt.

» Ugyelien r4, hogy a mechanikébdl kikerillt kendanyag ne jusson be a szajba, orrba és a
szembe.

» Ellendriztesse a terméket egy felhatalmazott Ottobock szervizben.
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A VIGYAZAT

Szennyezodés és nedvesség behatolasa a termékbe
Sérilésveszély a termék nem vart viselkedése vagy hibas miikodése miatt.
» Ugyeljen ra, hogy a termékbe ne keriljon be sem szilard szennyezés, sem folyadék.

/A VIGYAZAT

A termék 6nhatalmi manipulalasai

Sérllés a protézis hibas mikodése, és az ebbdl ered6 varatlan mikodés miatt.

» A jelen haszndlati Gtmutatoban leirt munkakon kivil egyéb médon nem szabad a terméket
manipulalnia.

> A termék felnyitasat és javitasat, ill. a sériilt komponensek helyreallitdsat csak meghatalma-
zott Ottobock szakszemélyzet végezheti.

4.4 Tanacsok az aramellatashoz / akkumulator toltéséhez

| A FIGYELMEZTETES

Megsériilt tipegység, adapterdugé vagy t6lt6késziilék hasznalata

Aramiités a szabadon 1évd, feszlltség alatt all6 részek megérintése miatt.

» Ne nyissa ki a tdpegységet, adapterdugét vagy a tolt6késziléket.

» Ne tegye ki a halozati tapegységet, adapterdugét vagy tolt6késziléket kildnleges megterhe-
lésnek.

» A megsérlilt halézati tApegységet, adapterdugot vagy tolt6késziléket azonnal cserélje ki.

| A FIGYELMEZTETES

A protézis toltése viselés kdzben
Meghibasodott halézati adapter vagy tolt6késziilék okozta aramités veszélye.
» Biztonsagi okokbdl vegye le a protézist a toltési folyamat el6tt.

/A VIGYAZAT

A protézis hasznalata az akkumulator alacsony toltéttségi allapotaban

Sériilés a protézis varatlan viselkedése miatt

» A hasznalat elétt ellenérizze a pillanatnyi toltéttségi allapotot és szilkkség szerint toltse fel a
protézist.

» Vegye figyelembe a protézis esetleg lecsdkkent lizemidejét alacsony kérnyezeti h6mérséklet
vagy elhasznalodott akkumulator esetén.

» Vegye figyelembe, hogy nagyon alacsony akkumulatorfesziiltség esetén a megfogékompo-
nens akcidi és a reakcidi lassabbak.

» Vegye figyelembe, hogy nagyon alacsony akkufesziiltség esetén a megfogékomponenssel
csak néhany fogas, ill. mivelet végezhetd el.

» A kis nyitasi szélesség az alacsony akkumulatorfesziiltségre utal.

4.5 Tanacsok meghatarozott kérnyezetekben val6 tartézkodashoz

A VIGYAZAT

Tual kis tavolsag a nagyfrekvencias kommunikacios késziilékektol (pl. a mobiltelefontol,

a Bluetooth- és WLAN-késziilékektol)

Sérilésveszély a belsé adatforgalom zavara kévetkeztében a termék nem vart mikddése miatt.

» Ezért javasoljuk, hogy tartson legalabb 30 cm tavolsagot az adott nagyfrekvencias kommuni-
kacios készulékektdl.
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A VIGYAZAT

Hasznalat kozben a termék til kdzel van a tobbi elektronikus eszk6zh6z

Sérilés a belsé adatforgalom zavara kévetkeztében a termék nem vart miikddése miatt.
Hasznalat kdzben ne legyen a termék mas elektronikus eszkdz kdzvetlen kdzelében.
Miikddés kdzben ne rakasolja a terméket mas elektronikus eszkozzel.

Ha nem kerllhet6 el az egyidejli hasznalat, akkor figyelje a terméket és ellendrizze a rendel-
tetésszer( hasznalatat az alkalmazott elrendezésben.

vVYyy

A VIGYAZAT

Tartézkodas eros magneses és villamos zavarforrasok kézelében (pl. lopasgatlé rend-
szerek, fémdetektorok)

Sérllés a bels6 adatforgalom zavara kovetkeztében a termék nem vart mikodése miatt.

» Ne tartézkodjon az Uzletek be- és kijaratandl 1évd lathato és rejtett lopasgatld rendszerek,
fémdetektorok/személyi testszkennerek (pl. a replilétereken) vagy mas er6s magneses és vil-
lamos zavarforrasok (pl. nagyfesziltségl vezetékek, addk, transzformatorallomasok, kompu-
tertomografok, magrezonancias tomogréfok stb.) kdzelében.

Amikor atmegy a lopasgatlé rendszereken, testszkennereken, fémdetektorokon, tgyeljen a
termék varatlan viselkedésére.

v

/A VIGYAZAT

Tartozkodas a megengedett hémérséklet-tartomanyon kiviil esé helyeken

Sériilés a protézisrendszer hibas vezérlése vagy miikddése miatt.

» Ne tartézkodjon olyan helyeken, amelyek a megengedett h6mérséklet-tartomanyon kivil es-
nek (lasd ezt az oldalt: 201).

4.6 Tanacsok a hasznalathoz

/A VIGYAZAT

A termék mechanikus terhelése

Sériilés a termék hibas vezérlése vagy mlikodése miatt.

» Ne tegye ki a terméket mechanikus rezgésnek vagy Utésnek.

» Minden hasznélata elétt ellendrizze, hogy lathatdk-e sérilések a terméken.

A VIGYAZAT

Szakszeriitlen kezelés
Sérilés a termék hibas kezelése vagy miikédése miatt.
» Kérje, hogy tanitsdk meg Onnek a termék szakszer( kezelését.

/A VIGYAZAT

A termék szakszeriitlen gondozasa

> Sérilés a termék hibas vezérlése vagy miikddése, valamint a mechanikai komponensek séri-
lése miatt

> Sérilés vagy torés a miianyag ridegedése miatt, amit az oldoszerek, példaul az aceton vagy
benzin stb. hasznalata okoz.

» A terméket kizarolag a ,Tisztitds és gondozas" fejezet elSirdsainak megfeleléen tisztitsa (lasd
ezt az oldalt: 201).

» A terméket ne tisztitsa folyé viz alatt.

» Kesztyl hasznalata esetén vegye figyelembe a keszty(l hasznalati tmutatdjat is.




A VIGYAZAT

Targyak megfogasa hibas megfogéerovel

Sérllés a termék nem vart viselkedése miatt.

» Vegye figyelembe, hogy a megfogott targy tulajdonséagaitdl (puha/kemény) figgéen a megfo-
goberét manualisan kell vezérelni.

A VIGYAZAT

Tulterhelés szokatlan tevékenységek miatt

Sérilésveszély a termék nem vart viselkedése kévetkeztében fellépd hibas miikodése miatt.

» A termék a szokasos napi tevékenységekhez készilt, rendkivili tevékenységekhez nem hasz-
nalhaté. A rendkivili tevékenységek kozé tartoznak pl. a csukloizilet tulzott igénybevételével
és/vagy a lokésterheléssel (fekvStamasz, lejtén lefelé haladas, mountainbike) jard sportagak
vagy az extrémsportok (sziklamaszas, sikléernyézés, stb.).

A terméknek és komponenseinek gondos kezelése nem csak azok varhat6 élettartamat
hosszabbitja meg, hanem mindenekelétt a beteg személyes biztonsagat szolgalja!

A termék és komponensek rendkivili megterhelése (pl. elesés és hasonlék miatt) esetén ha-
ladéktalanul vizsgéltassa meg a sértetlenségét. Sziikség esetén kiildje el a terméket egy fel-
hatalmazott Ottobock szervizhez.

v

v

/A VIGYAZAT

Becsipodésveszély az ujjhegyek k6zott

Sérlilés a testrészek becsipédése miatt.

» A termék hasznalata kozben lgyeljen arra, hogy az ujjhegyek kézé ne kerlljenek testrészek.
» A kéz zarasakor Ugyeljen arra, hogy az ujjhegyek kézé ne kerlljenek testrészek.

» A terméket kikapcsolt allapotban tisztitsa.

A VIGYAZAT

Ha tal kézel keriil erds héforrasokhoz, akkor

a termék meggyulladhat.

» Ne tegye ki a terméket er6s héforras (tliz, tlizhelylap, flit6agyu, radiator stb.) hatdsanak.
» A termékkel ne fogjon és ne tartson meg izz6 targyakat.

/A VIGYAZAT

A megfogokomponens nem szandékos kireteszelodése

Sérilésveszély az alkar megfogokomponensének kioldasa miatt (pl. targyak hordasakor).

> A kéz és a tok, ill. a kéz és a komponensek 0sszekapcsolasakor tUgyeljen arra, hogy azt el6i-
rasszerlien végezzék el.

/A VIGYAZAT

Az elektrodak nem megfelel6 érintkezése a borrel

Sérilésveszély a protéziskomponensek kontrollalatlan megvezérlése kovetkeztében, a termék

nem vart mikodése miatt.

» Ugyelien arra, hogy az elekirodék érintkezési felilletei lehetéleg teljes feliilettel fekiidjenek fel
az ép bdrfellletre.

» Ugyeljen arra, hogy az elekirédéak és a bér kozotti kapcsolat nehéz terhek hordasa esetén is
biztositott legyen.

» Ha a termék nem szabalyozhat6 megfelel6en az izomjelekkel, akkor kapcsolja ki a teljes pro-
tézist, és keresse fel az ortopédiai miiszerészét.
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A VIGYAZAT

A protézis hasznalata hegyes vagy éles targyakkal (pl. kés a konyhaban)
Véletlen mozdulatokbél eredé sériilés.
» Fokozott vigyazattal haszndlja a protézist, ha hegyes vagy éles targyakat kezel.

5 Szallitasi terjedelem
* 1db SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8*, 8E43=8*

vagy
* 1 db MyoHand VariPlus Speed 8E38=9*, 8E39=9*, 8E41=9*
e 1 db hasznalati Gtmutaté (felhasznald)

6 Hasznalat

6.1 Megfogékomponensek be- és kikapcsolasa
A BE/KI gomb kozvetlenll a tenyér alatt talalhato.
A BE/KI gomb a protéziskeszty(i megnyomasaval miikodtethetd.

Teriilet Funkcio
Kézfej BE (lasd ezt az abrat: 1)
Huvelykujj Kl (lasd ezt az abrat: 2)

6.2 Csuklozar

A csukldzar a termék és az elektromos megfogéd kozotti egyszer( és gyors valtasra szolgal.

Ha a termék csuklozarral van felszerelve, a kovetkez6 lehet6ségek allnak rendelkezésre:

* A megfogdkomponenst csavarassal (passziv pro- és szupinacié) hozza a legkedvezébb fogasi
helyzetbe.

* Vegye le a megfogokomponenst a tokrdl, és cserélje ki az elektromos megfogéra.
Ehhez forditsa el egyszer a sajat tengelye koril (360°) a megfogékomponenst, mindegy, hogy
balra vagy jobbra, mig egy kisebb ellendllast nem érez. Ha az ellendllast legy6zte, akkor a
megfogokomponens levehetd. (lasd ezt az dbrat: 4)

Csukl6zar bepattintasa

1) Vezesse be a protézis csukldzarjat az 6ntottgy(ir(ibe, majd nyomja be erésen.

2) Forditsa el kissé balra vagy jobbra a protézist.

3) A nyomaés kioldja a reteszel6 mechanizmust és szilardan rogziti a kezet az 6ntottgydriben.
INFORMACIO: A bereteszelés utan ellendrizze, hogy a protézis vagy a megfogé stabi-
lan illeszkedik-e a helyén.

6.3 Akkumulator toltése

Az akkumulator toltése kozben az alabbiakra kell figyelemmel lenni:

* Ateljesen feltoltott akkumuléator kapacitasa a napi hasznalatra elegendé.

* Ha aterméket mindennap hasznaljak, akkor ajanlott naponta feltélteni.

* Az els6 hasznalat el6tt az akkumulatort legalabb 3 éran keresztil kell tolteni.

6.3.1 Toltokésziilék 757L20 és EnergyPack 757B2*

 MEGIEGYZES.

Az akkumulator mélylemeriilése

A termék helyrehozhatatlan karosodasa és az ebbdl ered6 funkciovesztés, ha az akkumulatort
rendszertelendl és hianyosan toltik fel.

» Hosszu tavu tarolas esetén 4-6 havonta toltse fel teljesen az akkumulatort.
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1) Dugja be a tolt6allomast a halézati tApegységgel a dugaljba.

— A hélézati tApegységen 1évé zold LED és a LED-sor kdzepén 1évé zoéld LED
vilagit.

2) Helyezzen be egy vagy két akkumulatort a télt6allomasba.

3) Az érintett toltéaljzat z6ld LED-je vilagit @, és elindul a toltési folyamat.

4) Ha az akkumulator teljesen feltoltott, akkor villog az érintett toltGaljzat -@: zold
LED-je.

5) A befejezett toltési folyamat utan vegye ki az akkumulatort.

6.3.1.1 A pillanatnyi toltottség kijelzése
Az akkumulator protézisbe torténé behelyezésekor/bepattintdsakor az akkumulatoron 1évé kapaci-
tasjelz6 néhany masodpercre aktivalodik.

LED-es ki- |Esemény

jelzé

o Toltési kapacitas 50% felett (z0ld szinnel vilagit)

@40 50% alatti toltési kapacitas (felvaltva vilagit z6ld és narancssarga szinnel)
@ Toltési kapacitas 5% alatt (narancssarga szinnel vilagit)

6.3.1.2 Zavarelharitas

Tolt6aljzat A tolt6éalj- |Esemény
zat LED-je
lemerdlt @ vagy O A toltokésziilék meghibasodott
vagy @ Ellendriztesse a toltékészlléket és a haldzati tApegységet egy
lemeril akkumu- W meghatalmazott Ottobock szervizben.
lator van behe- ,.~
lyezve o
Akkumulator be Az akkumulator toltése folyamatban

van helyezve

\ ! Az akkumulator teljesen fel van toltve

‘7
7\

Az akkumulator hmérséklete tal magas
Vegye ki az akkumulatort, és hagyja lehdilni

A behelyezett akkumulator meghibasodott
Az akkumulatort ellenériztesse egy felhatalmazott Ottobock
szervizben.

® O

199



6.3.2 Toltokésziilék 757L35 és akkumulator 757B35=*
6.3.2.1 Toltokésziiléket csatlakoztatasa a termékre

1) Helyezze a tolt6dugaszt a tok toltSaljzatéra.
— A tolt6készllék és a protézis kozotti helyes csatlakozast vissza-
jelzések mutatjak (Allapotjelzések).
2) A toltési folyamat elindul.
— A protézis automatikusan kikapcsol.
3) A befejezett t6ltés utan bontsa a kapcsolatot a protézissel.

N —

6.3.2.2 Biztonsagi lekapcsolas

A protézis biztonsagi lekapcsolasa az akku védelmét szolgalja és a kovetkezd esetekben aktivalé-
dik:

* tulmelegedés és tul alacsony hémérséklet

* tllfesziltség és fesziltséghiany

* Rovidzarlat

Kivaltott rovidzarlatot kovetéen a toltécsatlakozdt a toltSaljzathoz kell helyezni, majd djra le kell
venni az elektronika aktivalasa érdekében.

6.3.2.3 A pillanatnyi toltottség kijelzése

A toltési allapot barmikor lekérdezhetd.

1) Bekapcsolt protézis esetén egy masodpercnél révidebb ideig nyomja meg a tdlt6aljzat gomb-
jat.

2) A toltGaljzat LED-kijelzése tajékoztatast nyujt az aktualis t6ltési allapotrol.

Tolt6csatla- | Esemény

kozo

[ ] Akkumulator feltoltve (zolden vilagit)

) Akkumulator 50 %-ig feltoltve (sargan vilagit)
() Akkumulator lemerilt (narancssargan vilagit)

6.3.2.4 Sipol6 hangjelzések

Sipol6 hangjelzés |Tovabbi kijelzések | Esemény

1 x hosszan - * Protézis kikapcsolasa a tolt6aljzaton keresztiil
e A toltés elindul (toltédugasz a toltGaljzattal
Osszekotve)

e A toltés befejezédik (toltédugasz a toltéaljzat-
rél levalasztva)

2 x rovid A LED roviden felvil- | Protézis bekapcsolasa
lan a téltéaljzaton

3 x rovid - Tul alacsony akkufeszliltség, a protézis automati-
kusan lekapcsol

7 Tarolas

Ha nem hasznaljak az elektromos kéz eszkdzrendszert, akkor az érzékel6 technoldgia és a mecha-
nika védelme érdekében ellendrizze, hogy az elektromos kéz eszkdzrendszert nyitott allapotban ta-
roljak.
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8 Tisztitas és apolas

1) Az elszennyez6dott terméket nedves, puha ruhdval és enyhe hatdsu szappannal (pl. Ottobock
Derma Clean 4563H10=1) tisztitsa.
Ugyelijen arra, hogy a rendszer alkatrészeibe/alkatrészekbe folyadék ne keriljon be.

2) A terméket szdszmentes kendGvel tordlje szarazra, és a szabad levegén szaritsa meg.

Protézis-védbkesztyl nélkil ne tegye ki a terméket hosszabb ideig kozvetlen napsugérzasnak
vagy ultraibolya-sugarzasnak (szolarium).

A protéziskesztylire vonatkozd apolasi utasitdsokat lasd a keszty(ihoz mellékelt tajékoztatéban. To-
vabbi tudnivalokért vegye fel a kapcsolatot az ortopédiai miszerészével.

9 Karbantartas

A felhasznalé sériiléseinek elkeriilése és a termék mindségének fenntartdsa érdekében javasoljuk
a karbantartas (Ugyfélszolgalati felllvizsgalat) rendszeres, 24 havonta torténé elvégzését.

A garancialis id6 alatt az 6sszes termékre altalaban érvényes a karbantartasi id6k6zok betartasa-
nak kotelezettsége. A garancia altal nydjtott teljes védelem csak ebben az esetben tarthaté fenn.

A karbantartas soran tovabbi szolgaltatdsokra, mint példaul javitasra is sor kerllhet. Ezek a kiegé-
szité szolgaltatdsok a garancia terjedelmétdl és érvényességétdl figgden dijmentesen vagy egy
el6zetes arajanlat utan fizetés ellenében végezhetdk el.

10 Jognyilatkozatok

10.1 Felelosség

A gyartoét akkor terheli felel6sség, ha a terméket az ebben a dokumentumban foglalt leirdsoknak
és utasitasoknak megfelel6en hasznaljak. A gyarté nem felel a jelen dokumentum figyelmen kivil
hagyasaval, kilondsen a termék szakszer(tlen hasznalataval vagy nem megengedett mddositasa-
val okozott karokért.

10.2 Védjegy

A jelen dokumentumban foglalt megnevezések a mindenkor hatalyban [év6 védjegyjog és a min-
denkori jogosultat megilletd jogok korlatlan hatalya ala tartoznak.

Az Osszes itt emlitett védjegy, kereskedelmi név vagy cégnév lajstromozott védjegy is lehet és a
mindenkori jogosultat megilletd jogok hatalya ala tartozik.

A jelen dokumentumban hasznalt védjegyek kifejezett megjel6lésének hianyabdél nem lehet arra
kovetkeztetni, hogy a megnevezés mentes harmadik személyek jogatol.

10.3 CE-megfeleloség

Az Otto Bock Healthcare Products GmbH ezennel kijelenti, hogy a termék megfelel az orvostech-
nikai eszkdzokre vonatkozo eurdpai eldirdsoknak.

A termék megfelel az egyes veszélyes anyagok elektromos és elektronikus berendezésekben vald
alkalmazasanak korlatozasardl sz616 2011/65/EU RoHS-iranyelv kdvetelményeinek.

Az iranyelvek és kovetelmények teljes szovege a kovetkezd internetcimen all rendelkezésre:
http://www.ottobock.com/conformity

11 Miiszaki adatok

Kornyezeti feltételek
Térolas (csomagoléassal és csomagolas nélkdl) |+5 °C/+41 °F — +40 °C/+104 °F

legfeljebb 85%-o0s relativ paratartalom, nem le-
csap6dod
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Kornyezeti feltételek

Szdllitds (csomagoléssal és csomagolas nélkiil)

-20 °C/-4 °F - +60 °C/+140 °F
legfeljebb 90%-os relativ paratartalom, nem le-
csap6dod

Uzemeltetés

-5 °C/+23 °F — +45 °C/+113 °F
legfeljebb 95%-o0s relativ paratartalom, nem le-
csap6dd

Azonosité 8E38=8*, 8E39=8*, 8E38=9*, 8E39=9",
8E43=8" 8E41=9*
Nyilasszélesség 100 mm
Proporcionalis sebesség 15-300 mm/s
Proporciondlis fogéerd 0-100 N
Elettartam 5 év
Akkumulator azonositéja 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5
Hémérséklet-tartomany toltés kdzben [°C] +5 és +40 kozott
Kapacitas [mAh] 900! / 680 / 600 1150 3450
9501 8001

Az akkumulator élettartama [év] 2
A termék viselkedése a toltés kdzben A termék nem miikodik
A termék lizemideje teljesen feltoltétt akkumula- | kb. 2500 | kb. 2000 | kb. 1000 | kb. 4000 kb.
torral [megfogasi ciklusok] -3000 | -2500 | -2000 10000

(az akku-

mulator

kapacita-

satél fug-

gben)

Toltési id6 (teljesen lemerdlt akkumulator ese- kb. 3,5 kb. 3 kb. 2,5 kb. 3
tén) [6ra]
Névleges feszliltség [V] kb. 7,4
Akkutechnolégia Li-ion Li-Po Li-ion
engedélyezett toltékészilékek 757L20 757L35

11asd az akkumulator cimkéjét

12 Melléklet

12.1 Alkalmazott szimbélumok

el
X

Gyarté

Ezt a terméket nem szabad a nem kilénvélogatott, vegyes haztartasi szemétbe
dobni. Ha nem tartja be az On orszagéaban érvényes hulladékkezelési el6irasokat,
akkor annak karos kévetkezményei lehetnek a kdrnyezetre és az egészségre. Kér-

jik, vegye figyelembe az On orszagaban érvényes, a hasznalt termékek visszaada-
sara és gy(ijtésére vonatkozé hatdsagi utasitdsokat.
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c € Megfelel6ségi nyilatkozat a vonatkozé eurépai iranyelvek szerint

@l Sorozatszam (YYYY WW NNN)
YYYY - a gyartas éve
WW - a gyartas hete
NNN - sorszdm

Orvostechnikai eszk6z

1 MpodAoyog EMnvika

NAHPO®OPIES |

Hpspopr]vm TeAevtaiag qupepwor]c 2022-03-23
MeAeTrOTE TIPOOEKTIKA TO TIAPOV €yypado TPV amd T XPHon Tou TPoidvtog Kat Tpooelte
T umtodeifelg aodaleiag.

» Evnuepwbeite amo 1o texVIKO TIPOOWTIKS yla TNV acdalr xprRon Tou Tpoidvtog.

» AmeuBuvBeite OTO TEXVIKO TIPOOWTILKO AV €XETE EPWTNOELG OXETIKA HE TO TIPOIOV 1 TIPO-
kOYouv TipoPArpaTa.

» EvnUepwVETE TOV KATAOKELAOTH KAl Tov appodio popéa TnG Xxwpag oag yla kabe cofapod
oupPdv oe oxéon pe To TPOIOV, WIwG ot TepimTwon emdeivwong TnNG KATAoTaong g
vyeiag.

»  duAdte to apdv Eyypado.

Ta ovotipata nAektpikAg dkpag xeipag «8E38=8* 8E38=9*, 8E39=8* 8E39=9*, 8E43=8* kaul
8E41=9%» Ba kaholvtal oTn ouvéxela Tpoidv/ eEdptnua cOAMNdNG.

AuTég oL 0dnyieg XpARong TePLEXOUV ONUAVTIKEG TIANPodopieq OXeTIKA pe Tn XpnAon, T puduion
KAl TO XELPLOKO TOU TIPOIOVTOG,.

O¢teTe TO TIPOIOV O AetTovpyia pévo oclpdwva pe Tig TAnpodopieg o epthapfdavovtal oto Ta-
pexOHEVO OLVOBEUTIKO €yypado.

2 Neprypadn mpoiovtog
2.1 SensorHand Speed pe cbotna atcOnTRpwv SUVA

2.1.1 Zootnpa otabespotoinong cOAAnYNg

To olotnpa otabepotoinong cOANPnG Tov SensorHand Speed amotpémel v oAioBnon tou
QVTIKELPEVOL TIOU ouyKpateital, avgdvovrag avtépara tn duvaun cOAANPnG. ‘Otav 1o avtikeigevo
eival TAéov otaBepo, n dadikacoia diakomtetal. Auto eival ebiktd Xdpn o€ éva cvotnua alobn-
TAPWV Tov eival evowpatwpévo oto SensorHand Speed.

H ek véouv gOANYN eival duvatr pévo péEXPL TN KEYLOTN TIA TNG AUTORATNG AvaTipOCApPHOYAG TNG
d0vapng cUAANYPNG ota mpoypduppata 1-4. To mpdypappa 6 mpoopiCetar yia tn cUANYn adpw-
OWV VALKV 1 epyaleiwv.

H avtépatn avampooappoyr) g duvaung oOMnng pmopei va Slakomel avd maoa OTLypn He
évav oUvtopo TaApo «<ANOIFTMATOZ».

2.1.2 FlexiGrip

H Aettoupyia FlexiGrip oag emtpémnel va meplotpédpete | va petatomilete €va aVTIKEIPEVO TIOU
KPATATE OTO XEPL, XWPIG va TIPETEL va YalapwoeTe TN AaPn HEow onpATwy NAeKTPodiwV Kal HETA
va 1o &avarmdoeTe.

To SensorHand Speed akohouBel i aMayég otn B€on Tou aviikelpévou Tou Kpatdrte, omwg Ba
€kave éva ¢uoiko xépL. Emopévwg, n AaPr dievepyeital pe eveliia.
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H Aertoupyia FlexiGrip pnopei va diakotel avd ndoa otiypr pe évav aivtopo maipd «<ANOITMA-
TOZ».

2.1.3 Artacdaiion/ acdaiion kapmov (8E43=*)

H dpBpwon tou kaptol propei va KAEWBWVEL
oe 5 dladopeTikég B€oelg KAPYPNG Kal EKTaong
(og Bripata twv 20°).

1) Meéote 10 MAAKTPO amaocdpdAong oTnV Ka-
Te0Buvon Tou Béhoug.

2) Me matmpévo 1o TAAKTPO amaopdilong,
peTakiviote Tto €€dptnua oUAMnYng otnv
emBupntrn B€on. And tnv oudétepn B€on, o
KapTiog kAewdwvel 20° kat 40° mpog kd&Oe
kateOBuvon.

3) ‘Otav adnoete 10 MARKIpo amacddiiong,
10 efdptnpa oOMnYPng aodalifel otnv
avtiotolyn B€on.

2.1.4 Neprypadn MPOYPARHATWV

Me auto 10 eEdptnpa cOANYNG, 0 TEXVIKOG 0pBOTIEDIKWY EOWV pTtopei va pubuioel 6 diadopeTt-

KoUG TPOTIOUG EAEYXOU.

ETtiokomnon tpomwv eAéyxouv

*  [pdypappa 1: DMC plus Sensorik (€Aeyxog pe 800 nAekTp6dLa)

e [lpoypappa 2: AutoControl - Lowlnput (éAeyxog pe 0o nAektpodia, pe €va nAekTpodlo Kat
€vav dlakomtn f povo pe évav dLakoTTn)

*  [lpoypappa 3: AutoControl (éAeyxog pe €va nAektpodlo, pe éva Ypappikd otolyeio eAEyxou A
pe évav OLaKoTITN)

*  [lpoypappa 4: VarioControl (éAeyxog pe €va nAekTpOdLo 1 éva YPapULKO oTolyeio eAEyyou)

* Tpdypappa 5: VarioDual (éAeyxog pe 000 nAektpddia)

*  [lpoypappa 6: DMC plus Sensorik pe duvatotnta armevepyotoinong (éAeyxog pe d00 nAe-
KTPOdLa)

2.1.4.1 Npoéypappa 1: DMC plus Sensorik

To mpoypappa 1 xpnotporoteital o ouxvd. Ta 1o onpavtikd xapaktneLloTtikd Aeltouvpyiag mept-

ypadovtal Tapakdtw.

* H tay0tnta avoiypatog kat kAetoipatog tou mpoidvtog eAéyxetal amd v €viaon tngG HUIKAG
ovomaong. Qg anotéeopa, n dadikacia cOANYPNG eivat e0KOAN Kat GuUOLKHA.

* H évraon g puikAg obomaong kabopiCel tn ddvapn pe tnv omoia cuykpateital éva avtl-
Keipevo oTo TIPoidv. ZUVETIWG, N CLYKPATNON KIKPWV Kal eVOPAVOTWY AVIIKEIHEVWV eival edL-
KT Xwpig kavéva popAnua.

"EAgyxog He 2 nAekTpodLa

Autd 10 oloTtnpa eAEyxou avTioTolyel oto ouoTnua eAéyxouv DMC plus pe eVOWUATWHEVO «ELKOVL-

K6 dlakdmn xelpdg» (Dynamic Mode Control), aA\d dwabétel kal 1o ovotnua otabepotoinong

oOMnUNg «cbotnpa atedntipwv SUVA». To emimedo taxutntag 1 d0vapng cOMndng kabopile-

Tal and v éviaon Tou OAPATog NAekTpodiou (Tou TpokiTTEL amd Tn Huikn obormaon). Metd amnod

oUAMNYN pe tn pé€ytotn dlvapn, To KatwdAl evepyomoinong avgdvetal oe pia vpnAodtepn TIUA

oTnv katevBuvon avoiypartog («elkovikdg dlakoTIng Xelpdg»). Autr n ab§non peLwvel Tov Kivouvo
avoiypatog Tou Xeptol pe akolola puikad onpata. Me Tov 1pomo avtd, av&dvetal n acpdiela oOA-

ANYPNgG, T.X. KATd TO TILACLUO HAXALPOTIPOUVMV.

Avorypa: avaloyikd péow Tou NAekTPodiou avoiypatog
KAgiowpo: avaloyikd péow Tou NAekTPodiov KAELGIpATOG
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Mapddery- ‘Otav 1o puiké onpa givat xapnAo, dnuovpyeital n xapnAdtepn dovapn cOANPng

pa 1: (10 N) yia to Tudoipo evdg aviikelpévou. EQv 1o ovotnpa alobntipwyv avayvw-
pioel pia alayn otn B€on Touv avrtikelpévou, n apxikr dovaung cuAANYPng (15 N)
avanpooappéletal avtépata —avaloya pe TG avaykec— €wg kal 1,5 dopd. To
FlexiGrip evepyototeital ané ta 20 N. Otav adaipebei 1o dpoptio, To SensorHand
Speed mdvel Eava pe tnv ponyolpevn duvapn cOAMNPNG.

Mapadety- Me vpnAdétepo puikd ofpa, dnplovpyeitat peyahitepn dovapn cUAANYPNG Kat av

pa 2: aAM\det n B€on Tou avTikelpévou Tov ouykpateital, n duvapun cOAANYNG avamnpo-
oappoletal —avaloya pe TIG avAayKeg— €wg Tn HEyLotn Tipn TG (130 N). Edv 1o
doptio oto xépt uttepPei Ta 130 N (dvvapn cOAANYNG Tou XepLol Kal eEWTEPLKNA
duvapn), evepyoroteital to FlexiGrip. Otav adaipebei 1o doprtio, 1o SensorHand
Speed miavel Eava pe v ponyovpevn dovapn cOANYNG.

Avowypa KAeiowpo
Mvuiké orpa péow Touv nAektpodiou Muiké onpa péow Touv nAektpodiou
Tayotnta: Tayxotnra:
avahoyiki 15 mm/s éwg 300 mm/s avaloyikn 156 mm/s éwg 300 mm/s

Apxikn d06vaun cOAAnYng Avtopatn avantpooappoyn |Asitouvpyia FlexiGrip
d0vaung ocVAAnYNnG
avahoytk: O N éwg 100 N avaloyikn: abénon tng apxt- | egaptatal and nv apxiki
KNG uvapng oOANYPNG €wg dUvapn ocUANYng, evepyo-
1,5 popd 1o TOAD, TI.X. apXIKR | TIoteital kABe popd Alyo TAvw

Oouvapn cuMnYPng 10 N kat armd Tn HEYLOTN avarpooappo-
avarnpooappoyn d0vaung oVA- | yA Tng duvapung cOAANYNG
AnPng €wg 15 N 1o TIoAD eAay. amo6 20 N

péy. amé 130 N

‘Eva 1oxupo6tepO HUiKO ofpa pmopei va ypnolpomolnBei yia v emitevén tng péylomg dovaung
oOMnUng (100 N) avd mdoa otiypn, ave§dptnta amnodé v auvtdépatn avampooappoyn tng dova-
HNG oOMNndnG,.

2.1.4.2 NMpoéypappa 2: AutoControl - Lowlnput

‘EAeyxog He: 2 nAekTpodLa, 1 nAekTpodio Kat 1 drakottn i 1 StakoémTn

To x€pL KAgivel pe Tn pEYLOTN TaXUTNTA KAl TILAVEL £va QVTIKEILEVO He TN pikpdTEPn dOvapn oOAn-
¥ng (10 N). Edv 1o obotnpa aiobntipwv avayvwpioel pla alkayni otn O€on Tou avTikelLEvou,
yivetal avtépata ek véou oOANYPn —avaloya pe TIG avaykeg— HEXPL TN HéyLoTtn d0vapn cVAANYNG
(130 N). To FlexiGrip evepyototeital étav n duvapn cUMnbng étdoel otn péyiotn Tipn. Otav
adalpebei 10 poptio, To SensorHand Speed midvel Eavd pe tnv ponyolpevn dOvapn cOANYPNG.

‘EAeyxog pe 2 nAekTpodia

Avorypa: avaloyikd péow tou nAektpodiov avoiypatog.
KAeiowpo: pe PEYLOTN TayUTNTa, HECW CUVTOHOU HUIKOU OAUATOC OTIOLAGONTIOTE £VIAoNnG
TIAvw amod To KATWAL EVEPYOTIOINGNG 0TO NAEKTPOSLO KAELOILATOG.
Avowypa KAeiowpo
Mvuiké orpa péow Touv nAektpodiou Muiké orpa péow Touv nAektpodiou
Tayotnta: Tayotnra:
avahoyikn 15 mm/s éwg 300 mm/s otabepn ota 300 mm/s
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Apxikn d0vaun cOAAnYng Avtopatn avantpooappoyn | Asttovpyia FlexiGrip
d0vaung ocVAAnYNnG
10N €wg péy. 130N €vepyoTIOLE(TAL ATIO TN HEYLOTN
dUvapn cUAANYPnNgG

‘EAeyxog e 1 nAektpodio kat 1 drakomtn

Avolypa: avaloylkd péow tou nAektpodiov avoiypatog.
KAgiowo: HE HEYLOTN TaXUTNTA, TIATWVTAG OTLyHlaia Tov SLaKoTTN.
Avorypa KAeiowo
Muiké orpa péow Touv nAektpodiou 2Apa péow tng meupdg KAEIZIMATOZ tou
OlakdtTn
Tayotnta: Tayotnra:
avahoyikn 15 mm/s éwg 300 mm/s otabepn ota 300 mm/s

Apxikni d0vaun cOAAnYng Avtopatn avantpooappoyn | Asttovpyia FlexiGrip
d0vaung ocVAAnYnG
10N €wg péy. 130N gvepyoTioLleiTal amo tn LEYLOTN
dUvaun cUANYPnNgG

"EAeyxog pe 1 dtakomtn
Autd 10 TpPdypappa pmopel va ypnolpomoinBei oe ouvduvaoud pe omolovOnToTe OLaKATITN
MyoBock.

Avolypa: He péyloTn Taxutnta, epdoov eival evepyorotnpévn n hevpd ANOITMATOZ tou
dLakomtn. Tote 10 X€pL TTapApéVEL AVOLYTO.

KAeiowpo: He HEYLOTN TayUTNTa, TaTwvIag TNV emtadni KAELGIHATog Tou SLaKOTTH.

Avowypa KAeiowpo

To x€pt avoiyel yia 600 Xpoviko didotnpa ma- | ZAua péow tng mievpdg KAEIZIMATOZ tou
tate v mMAevpd ANOIFTMATOZ tou diakottn | dtakdmn

Tayutnta:

Tayotnta: otafepn ota 300 mm/s

avaloyiki 15 mm/s éwg 300 mm/s

Apxikni d06vaun cOAAnYng Avtopatn avantpooappoyn |Asttouvpyia FlexiGrip
d0vaung ocVAAnYNnG
10N €wg pey. 180 N gvepyoTIolEiTAL ATIO TN HEYLOTN
dUvapn cUANYPnNgG

2.1.4.3 Npoéypappa 3: AutoControl

"EAgyxoq pe: 1 nAektpodio | 1 ypappiko otolxeio eAEyxou i 1 dtakoTtn

To x€pL KAgivel pe Tn PEYLOTN TaXUTNTA KAl TILAVEL £va QVTIKEILEVO HE TN WikpOTEPN dOvapn oOAN-
Png (10 N). Edv 10 olotnpa aodntipwv avayvwpioel pla alayr otn 6€on tou aviikelpévou,
avamnpooappoleTal auTopata Kal ouvexOpeva €wg TNV EKAOTOTE atmattolpevn dovaun cOAAnpnG
(n€y. 130 N). Edv 1o doprtio oto x€pt umiepPei ta 130 N (d0vapn cOMnPng tou xeptol kat e§wte-
ptkn dovapn), evepyoroteital to FlexiGrip. ‘Otav adaipebei 1o doptio, 10 SensorHand Speed
midvel Eavd pe tnv ponyolpevn dlvapn cOAMnPnG.

"EAeyxog pe 1 nAektpodio

Avolypa: He HEYLOTN TaXVUTNTA HETW EVOG YPYOPOU, TIAPATETAHUEVOU HUIKOD OANATOG HEOW
Tou nAektpodiouv.
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KAgiowo: He HEYLOTN TaXVTNTA, XaAQPWVOVTAg YPHRYOPa TOV Hu.
Awakoti: He TIOAD apyn puikn xaAaon péow Tou NAeKTPodiov, To XEPL TIAPAUEVEL AVOLXTO.
Mapddery- Metd 1o dvorypa, xadapwoTte Tov KU pe TIoAD apyn taxutnta. H 6€on avoiypatog
pa 1: Tiapapével apeTapAnTn.
Mapdadety- Metd 1o dvolypa, xaAapwaote Tov HU pe TN HEYLoTn TaxitnTa. To X€pt kKAgivel av-
pa 2: Topata pe tn HEYLoTn TayxlTnTa Kal EEKvA va TILAVEL TO avTIKeipevo e dUvapn gLA-
Anng 10 N. Edv 10 olotnpa aiobntipwv avayvwpioel pia alayn otn B€on tou
QVTIKELPEVOUD, YiveTal auTopaTa €K VEOU GUAANYPN —avAAloya HeE TIG avAyKeG— HEXPL
™ péylotn duvaun cuMnbng (130 N).
Avowypa KAeiowpo
[priyopo mapatetapévo puiké onpa péow tou | MoAd apyn puikn Xahaon Héow Tou NAeKTPO-
nAektpodiou. oiou:
TO XEPL TIAPAUEVEL AVOLXTO.
Tayotnta: pryopn Huikn xdAaon péow Tou nAekTpodiou:
otabepn ota 300 mm/s TO XEpL KAeivel

Tayotnta:
otafepn ota 300 mm/s

Apxik d0vaun cOAAnYng Avtopatn avantpooappoyn | Asttovpyia FlexiGrip

Suvaung cOAAnYng

10N

€wg péy. 130 N gvepyoroleital amno tn HEYLOTN
duvapn ocUAMNUNG

"EAgyxog pe 1 ypappiko otorxeio eAéyxouv

Avorypa:
KAeiowpo:

AwakomA:

Mapddery-
pa 1:
Mapddery-
pa 2:

pe péyloTn taxvtnTa, Héow YpRyopng éAENG OTo YPAppLko OToLXEID EAEYXOU.

He HEYLOTN TayUTNTa, HECW YPAYOPNG Heiwong TG EAENG OTO YPAUULKO OTOLXEID
eAEyxOU.

pe ToAD apyn peiwon tngG €AENG oTo Ypappikd otolxeio eAEyxou, To XEPL TIapa-
HEVEL AVOLXTO.

Metd 1o dvorypa, pelwote TIOAD apyd tnv €AEn oto Ypappikd ototyeio eAéyyou. H
0€on avoiypatog apapével apetdpAnTn.

Metd 1o dvolypa, pHeEl®oTe TNV €AEN TOU YPAUULKOD OTOLXEIOU EAEYXOU HE TN HEYL-
otn taxvtnta. To xépt kAeivel avtépata pe tn LEYLOTN TaxVTnTa Kat Eekva va
TiLAveL To avTikeipevo pe d0vapun cOANYng 10 N. Edv 1o obotnpa aiodntipwv
avayvwpioel pia alayn otn 6€on Tou avtikelpévou, yivetal autopata ek vEou oUA-
Anbn —avdloya pe TG avaykeg— HEXPL TN HEyLoTn duvapun cOANYPNG (130 N).

Avowypa

KAeiowpo

Xeio eAéyxou.

Tayutnta:

‘EAEN pe uPnAA TaxdTnTa oTo YPAppLKS oToL- MoAU apyn peiwon tng €AENg oTo ypappLko

ot1aBepn ota 300 mm/s xelo eAéyxou:

oToLxeio eAéyyou:
TO X€PL TIAPAHEVEL AVOLYTO
IprAyopn peiwon tng éAENG oTo YPapIKO OTOoL-

TO XEPL KAEivEL
Tayotnra:
otabepn ota 300 mm/s

Apxiki d0vaun cOAAnYng Avtopatn avantpooappoyn | Asttovpyia FlexiGrip

d0vaung ocVAAnYnG
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10N

€wg péy. 130N gvepyoTioleital amo tn LEYLOTN
dUvaun ocUANYPngG

"EAeyxog pe 1 dtakomtn

Avolypa: He pEYLOTN TayUTnTa, yia 600 Xpovikéd dldotnpa ivat evepyortotnpévog o dla-
KOTITNG.
KAeiowpo: adol apnoete Tov LAKOTITN, TO XEPL KAEIVEL AuTOHATA HE TN HEYLOTN TAXUTNTA KAl
Eekvd va Tdvel To avtikeipevo pe dovapn cOAANPng 10 N.
Avolypa KAgiowo
Avoiyel yla 600 xpoviko didotnua tapapével | Kheivel avtdépata poAg adprioete tov dlakdmtn.
TIATNREVOG O JLAKOTITNG. Tayutnta:
Tayotnta: otabepn ota 300 mm/s
otabepn ota 300 mm/s

2.1.4.4 Npoéypappa 4: VarioControl

"EAeyxog pe: 1 nAektpodio i} 1 ypappiko otolxeio eAéyxou

2 auto 1o TIPOYPAppA, N TaxVTnTa Katd 1o dvolypa kabopiCetal amod tnv évraon kat tnv Tayotn-
Ta NG MUIKAG ouotolng. H taxdtnta katd 1o kAgiowo e€aptdtal amd tn peiwon tng HUikAg
ovomaong. To FlexiGrip evepyomoteital 6tav n d0vapn cOANYng ¢tacet otn péylotn tipn. Otav
adalpebei 10 poptio, To SensorHand Speed midvel Eava pe tnv ponyolpevn dOvapn cOANYNG.

"EAeyxog pe 1 nAekTpOdL0

Avolypa: Avaloyikd. H tayitnta katd 1o dvorypa kabopiCetal amo v taxitnta Kat tnv
€VTaon NG HUIKAG OUOTOAAG.

KAeiowpo: Avaloyikd. H tayitnta katd 1o kAeiolpo kabopiletal amo v taxitnTa Kat tnv
évtaon g puikAg xaiaong. Etol, kabopiletal emtiong 1o emimedo tng péylotng
dUvapng ek véou aOAANUING.

Aiakotn: pe TIOAD apyr| LUk XAAaon péow Tou nAekTpodiov, To XEPL TIAPANEVEL AVOLYTO.

Mapddery- Metd 1o dvolypa, xadapwaote Tov pu pe apyn taxitnta. To kAeioo mpaypato-

pa 1: Toleital pe apyn Taxutnta, avdloya pe tn didpkela tng HUikAG xdAaong. To avTi-
Keipevo ouykparteital pe pikpr d0vapn (10 N). Aev mpaypatomoleitat kapia auv-
TOPATN avatmpooappoyn g d0vapng cUAANYNG.

Mapddery- Metd 1o dvolypa, XaAap®OTe TOV HU HE TN KEYLOTN Tax0TnTa. To XEPL KAEiveL au-

pa 2: TOpATA pe TN HEYLOTN Tax0TNTA Kal EEKvA va TILAVEL TO avTiKeidevo pe duvapn oUA-
Anng 10 N. Edv 1o obotnpa alobntipwy avayvwpioet pia alayn otn 6€on tou
QVTIKELPEVOU, YiveTal avTépata ek vEéou UMY —avaloya pe TIG avaykeg— HEXPL
™ péylotn duvaun cuMnng (130 N).

Avowypa KAeiowpo

Méow g Taxdtntag kat g éviaong tng Hu- | Méow tng taxltnTag kat tng €vraong g pu-
ikAG OLOTOANG O0TO NAEKTPODLO. kG Xa@Aaong oto nAekTPOdLo.

Tayotnta: Tayotnra:

avahoyiki 15 mm/s éwg 300 mm/s avaloyikn 156 mm/s éwg 300 mm/s

Apxikni d0vaun cOAAnYng Avtopatn avantpooappoyn |Asitouvpyia FlexiGrip

dvvaung ocVAAnYNnG

10N

2e xapnAn éwg peoaia Taxutn- | evepyormoleitat amno ta 20 N
Ta KAetoipartog: kapia
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10N

2e peoaieg €wg vPnAég Ta- gvepyoTioleital amo tn LEYLOTN
XUTNTEG KAELOIHATOG: €WG dUvaun ocUANYPngG
130 N 10 TIoAD

"EAgyxog pe 1 ypappiko otolxeio eAéyxouv

Avolypa: Avaloyiko. H taxitnta avoiypatog kabopiCetat amd tnv tayxltnTa kat tn duvapn
G €AENG OTO YPaUULKO OTOLXEID EAEYXOU.
Kheiowo: Avahoyiko. H taxitnta kAeloipartog kabopiCetal amnd tnv taxitnta peiwong tng
€AENG oTo Ypappikd otolxeio eAéyxou. Etol, kaBopiletal emiong To eminedo NG
HEYLoTNG BUVapnG ek véou aOAANUNG.
AwakomA: Melwvovtag oAl apyd tnv €AEN OTO YPAUWIKO OToLXEID EAEYXOU, TO XEPL TIAPA-
HEVEL AVOLXTO.
Mapddery- Metd 1o dvorypa, pelwote apyd v €AEn Tou ypappikol ototyeiov eAéyyou. To
pa 1: kAeiolpo mpayparotoleital pe apyn Taxutnta, avdloya pe tn didpKela NG HUIKAG
XAAaong. To avtikeipevo ovykpateital pe pikpr d0vapn (10 N). Aev mpayparto-
TIoleiTal Kapia avTépatn avarpooapuoyn tng dlvapng cUAANYNG.
Mapddery- MeTd 1o dvolypa, HELWOTE TNV €AEN TOU YPAHUULKOD GTOLXEIOL EAEYXOU HE TN HEYL-
pa 2: otn taxitnta. To Xépt KAgivel pe tn péylotn taxltnta kat Eekiva va mdvel éva
avtikeipevo pe dovapn cOMnPng 10 N. Edv 1o obotnpa aiobntipwy avayvwpioet
pia adayr otn B€on Touv avIkeLlLEvo, YiveTal auTtopata ek véou oOAANYnN —avalo-
ya He TG avaykeg— HEXPL TN HEYLOTN SUvapn cuAMNYNng (130 N).
Avowypa KAeiowpo
Méow g Taxotntag kat g dovapng tng éA- | Méow tng taxitntag peiwong tng éAEng oto
&Ng o010 Ypappikd otolxeio eAEyxou YPOAUULIKO OTOLXEiO EAEYYOUL
Tayotnta: Tayxotnra:
avahoyiki 15 mm/s éwg 300 mm/s avaloyikn 156 mm/s éwg 300 mm/s
Apxikni d06vaun cOAAnYng Avtopatn avantpooappoyn |Asitouvpyia FlexiGrip
duvaung ocVAAnYNnG
10N 2e xapnAn éwg peoaia TaxVtn- | Ze xapnAn éwg peoaia tayxutn-
Ta KAetoipartog: kapia Ta KAeloipartog: evepyotoleitat
amoé ta 15 N
10N 2e peoaieg éwg vPnAég Ta- 2e peoaieg éwg vPnAég Ta-
XUTNTEG KAELOILATOG: €WG XUTNTEG KAELOILATOG: EvEPYO-
130 N 1o TIoAD Toleital amno ) péylotn dova-
Hn 00AANYNG

2.1.4.5 Npoéypappa 5: VarioDual

"EAgyxog HE 2 nAekTpOdLa

2e auto 1o TPdypappa, n taxdTnTa Katd To dvolypa kabopiletal and tnv éviaon kat Tnv tayitn-
Ta NG HUikAG ouvoTtoAng. H taxitnta kAeloipatog péxpl va emitevxBei n eAdyiotn dbvapn oOAAn-
Png Twv miepimov 10 N e€aptdatal amnd tnv taxltnta tng Huikng xahaong. H dovapn ocdAAndng ka-
BopiCetal amno to emakdAovbo i TavTéXPOVO HUiKG orjpa oto delTEPO NAekTPAdL0. AvAloya pe v
apxlkn dovapn cOAnPng, 1o FlexiGrip evepyomoleital ehadpwg mdvw amnd tn péylotn avampo-
ocappoyr tng dovapng ocvAAnYPng. ‘Otav adalpebei To doptio, To SensorHand Speed mdvel Eava
HE TNV Tiponyolpevn dlvapn cOAMNnYNG.

HAektpodio 1

Avolypa:

Avaloyiké. H taxitnta katd 1o dvorypa kabopiCetat amd tnv taxltnTa Kat tnv
€v1aon NG HUIKAG OCUOTOAAG.
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KAgiowo:

Aiakomh:
HAekTtpodio 2
Z0MNYN:

Mapdadety-
pa 1:

Mapddery-
pa 2:

Avaloyiké. H taxitnTa katd 1o kAeioipo kabopiCetat amd tnv taxltnTa Kat tnv
évtaon tng puikng x&dhaong. H ddvaun cOAnpng avépyxetal oe miepimou 10 N.
He TIOAD apyn pUikr XAAaon péow Tou NAekTPodiou, TO XEPL TIAPAHEVEL AVOLXTO.

H dnplovpyia duvapng cOANYPng kabopiCetat amd tnv £vraon Tou HUikol oApATog
010 delTEPO NAEKTPOOLO. H péyiotn duvapn ouANdNG avépxetal o Tepimou

100 N.

Metd 1o dvolypa, xaAapwaote Tov Hu pe omoladATote TaxuTnTa. To KAgiowo Tpay-
paTtoToleital avaAoytkd Tpog Tnv TaxutnTa tng HUikAg xailaong. To aviikeipevo
midvetat pe eAdylotn dovapn (10 N). To FlexiGrip evepyomoleital amé ta 20 N.
‘Otav adaipebei 1o poptio, To SensorHand Speed miavel Eavd pe eAdylotn dova-
un oOMnYng.

Metd tn gOMn N énwg oto apddelypa 1, pETeL va TILACETE TO AVTLKEIPEVO HE
peyaAtepn d0vapn ocOMndng. MNa tov okomd autd, dnpuiovpynoTe €va puikd oApa
010 delTEPO NAEKTPOOL0. MTopei va dnpoupynBei avaloyikry dvvapn cOAANPNgG
peta&t 10 N kat 100 N. Edv aA\d&el n B€on tou TIAopéVou avTikeLLEvou, n dovaun
oUMnYPNg avEavetal éwg mepimou 1,5 dopd tnv kabopiopévn dovapn aOAANPNG.
To FlexiGrip evepyotoleital pe mepimnou dimAdota Tipr amno tnv kaboplopévn dvva-
pn cOMNnPng €wg 130 N 1o ToAD. ‘Otav adaipebdei o doptio, 1o SensorHand
Speed miavel Eava pe v apyikn dvvapn cOAANYNG.

Avolypa

KAeiowpo

Tayutnta:

Méow tng TaxvtnTag Kal g £viaong g Hu-
ikAg oLoTOAAG 01O 10 NAekTPAOLO

avaloyiki 156 mm/s éwg 300 mm/s

Méow tng TaxltnTag Kal g €viaong g Hu-
kA xdAhaong oto 1o nAekTpodio

Tayutnta:

avaloyikn 16 mm/s éwg 300 mm/s
Anplovpyia d0vapng oOANPNG: n d0vapn ooA-
Angng e€aptdtal amnod tnv éviaon Tou puikol
OAMaToG 01O 20 NAekTPSOOL0. Abvaun oOAAn-
Png: avaroywkn 10 N €wg 100 N

Apxikn dovapn cOAAnYng

Avtopatn avantpocappoyn
Suvaung cOAAnYng

Azttovpyia FlexiGrip

10N

Avaloyika: 10 N éwg 100 N

Kata To kAgiowo: xwpig ava-
TIpOOAppOYN TNG UVaUNG OVA-
Angng

Kata 1n dnpioupyia dovapng
oUMNPNG: avaloyikd, €wg Kat
1,5 dopd peyahitepn amod tnv
apytkn d0vapn cOANYnG

amoé 20 N, avdhoya pe v ap-
Xtkn 80vapn oOMnYnG, evep-
yomoleital ehadppwg avw arnod
™ HEYLOTN avaTipooappoyn
G dvvapng cOAMNPng

eA\dy. amo 20 N

péy. amd 130 N

2.1.4.6 NMpoéypappa 6: DMC plus Sensorik pe duvatétnta anevepyomnoinong

"EAeyxog pe 2 nAekTpodia

AuTo6 1o olboTtnpa gAéyxou avTlotolxel oto Tpoypappa 1, ald 1o «cbotnpa atedntipwv SUVA»
kat n Aettoupyia FlexiGrip pmopouv va amnevepyorotnolv ipoowpivad.

Evepyomoinon kat amevepyomoinon Tou «cuoThpatog atodntipwv SUVA» kat tng Ast-
Toupyiag FlexiGrip

To «ocbotnua aobntipwv SUVA» propei va anevepyotoinBei yia ) cOMnpn TIoAd HaAak®v Kat
€OKAUTITWV QVTIKELPHEVWY, OTIWG TIOAD palakd abpwdn VAIKA A pa towprida. MNa tov okomd autd,
avoifte 1o SensorHand Speed péxpt To T€ppa Kal KPATAOTE TO AVOLXTO e €va HUIKO ORApa Tu-

xaiag évraong.
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Tiieon otnv akpn tou tpamneClol. ‘Eva olvtopo onpa dévnong emiPePat®vel Tnv amevepyotoinon.
EmavaAdpete v idla diadikacia yia va evepyomolioete 10 «olotnpa atodntipwv SUVA». Avo
olvtopa onpata ddvnong emiPePalwvouy TNV €VEPYOTIOINON TOU «CUCTAHATOG ALoONTAPWY
SUVA».

NAHPO®OPIA: AdBete umdpn 6T étav 1o «odotnpa atedntipwv SUVA» eival amnevepyoroln-
pévo, n d0vaun cVAANYNG dev avampooappoletal autdépata Kal Ta AVIIKEEVa Tou Tidvovtal
pmopei va yAdlotpricouv. Metd tnv Tomob€tnon g pnatapiag, ta ofuata 86vnong oag evnuepw-
VOUV Yla TNV TPEXOoV0a KatdoTtaon Aettoupyiag.

Mové orpa dévnong: To olotnpa aodnTApwy eival AmevepyoTIOLNHEVO

AmAG ofpa d6vnong: To cloTNUA alobnTApwy gival evepyoTioLtnpévo

2.2 MyoHand VariPlus Speed

To MyoHand VariPlus Speed eival éva puonAektpikd eAeyxopevo TpoBeTiko XEpL, TO oTtoio Yapa-
ktnpiCetat amno Wiaitepa vPnAn TaxdTNTa COANYPNG O CLVOUAOHO HE €va KAWVOTOULIKO, eEALPETL-
KA egvaiobnto clbotnpa eréyxou. YTdpyouv dladopeTikd avaloylkd kat Pnélakd mpoypdppata
eAEyxov, TLX. HE 1 2 nAekTPddLa, HE YPAUMIKO OTOLKEID EAEYXOUL 1| OLAKOTITN. AUTA ETITPETIOUV
TNV €EATONUIKEVUEVN TIPOCAPOYH OTLG AVAYKEG TOL KABe aobevn.

To e&aptnpa clMnPng PaociCetar oto ovotnpa DMC 1tng Ottobock (DMC = Dynamic Mode
Control). To obotnpa xpnotpomolei dVo aveEdptnta cvotApata pHETpnong kat puOuLonG, He OKo-
16 TNV 10AVIKA TIPOCAPHOYR TNG Tax0TnTag Kat Tng dVvapng ovAANdNg oto puikd oriua. To avaro-
Yik6 obotnpa eAéyxov DMC emutpémel Tov éAeyxo TnG Taxutntag Kat tng d0vapng cVAANYNG ava-
AOYLIKA TIPOG TNV €vTacon Tou Huikol onpatog. Av n éviaon tou puikol ofpatog petapindei, n ta-
xUtnta kat n ddvapn avAANPNg pooappolovial apéows oto HETABANUEVO HUikS onpa.

2.2.1 Neprypadn TPOYPARHATWV

Me auté 1o e€dptnpa cOANYPNG, O TEXVIKOG 0pBoTESIKWY eOWV PTIopEi va pubpioel 6 dladopeTi-

Ko UG TPOTIOUG EAEYXOU.

ETtiokémnon tpoémwyv eAéyxouv

*  TMpdypappa 1: DMC plus (€Aeyxog pe dUo nAekTpodia)

*  [pdypappa 2: AutoControl - Lowlnput (éAeyxog pe 800 nhektpddia, pe éva nAekTpodio Kat
€vav dlakomtn i povo pe évav dLakoTTn)

*  [pdypappa 3: VarioControl (éAeyxog pe éva nAekTpodio A éva ypappLKo oToleio eAEyxoL)

* TMpdypappa 4: VarioDual (éAeyxog pe d0o nAektpddia)

* [pdypappa 5: DigitalControl (éAeyxog pe dVo nAektpddla, pe €va nAektpodio kat évav dia-
KOTITN | LOVO pE Evav OLakomTn)

* T[pdypappa 6: Double Channel Control (éAeyxog pe €va nAektpodio)

2.2.1.1 NMpéypappa 1: DMC plus

"EAgyxog HE 2 nAekTPOdLa

To emimedo tayitntag A dvvapng cOANYnG kabopiletal amd tnv €viacn Tou OARATOG NAEKTPO-

diouv (Tou mpokuMTEL amoé TN Wik obotmaon). Ebdoov xpelaotei, éva loxupdtepo ofpa niektpo-

diov pmopei va xpnotpomoinBei avd maca oTiydn yia v emitevén €wg Kat g pHéylomg dUvapung

oUAMNYPNG (rep. 100 N).

Avolypa: avaloyikd péow tou nAektpodiov ANOIFTMATOZ.

KAgiowo: avaloyikd péow tou nAektpodiov KAEIZIMATOZ.

Mapdadety- ‘Otav éva onpa nAektpodiou gival xapunAo, dnuiouvpyeital n xapnAdtepn duvapn
pa 1: oUAMNYPNG yla To KPATNHA EVOG AVTIKELUEVOU.

Mapddery- ‘Eva vPpnAdtepo anpa nAektpodiov dnuiovpyei peyardtepn dbvaun cOMnng. H
pa 2: €K vEou oUMNPN pe LoxupoTeEPO onpa nAektpodiov av€davel tn duvapn cOANYNG

£€wq TN péytotn Tipi cOAMNYPNG Twv Tiepitov 100 N.

Avowypa | KAeiowpo |
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2uvex€g onpa nhektpodiou 2uvexég anpa nAektpodiov

H péyiotn cOMnPn epmodiCel To dvolrypa tou
XepLov amd avetOOUNTA oNpATa NAEKTPODIWV.
Tayutnta: avahoyikn Tayitnta: avahoytki

2.2.1.2 NMpoéypappa 2: AutoControl - Lowinput

"EAeyxog pe: 2 nAekTpodia, 1 nAekTpodio Kat 1 drakottn i 1 dtakomtn

To x€pt kAeivel pe otabepr| Taxutnta, n duvaun cuAANYPNg av&dvetat avaloyikd wg mpog 1 ddp-
Kela ™G oLAANYNG.

"EAgyxog pe 2 nAekTpodLa

Avolypa: Avaloyikd péow tou nAektpodiov ANOITMATOZ.
KAeiowo: Me o1aBepr) TaxVtnTa, HEOW £VOC HUIKOU OAATOG OTIOLACOATIOTE £VIAOoNG TTIAVW
amnd 1o katdAt ENEPTOMOIHZHZ oto nAektpddio KAEIZIMATOX.

Avowypa KAeiowpo

Zuvexég onpa nAektpodiov 2uvexég onpa nAektpodiov

H péyiotn oOMnn epmodiCel To dvorypa tou
XePLoU amod averbopnta oApata NAEKTPodiwvy.

Tay0tnta: avaloyiki Tayotnta: otabepn

"EAeyxog pe 1 nAektpodio Kat 1 dLakottn

Avorypa: Avaloyikd péow tou nhektpodiov ANOITMATOZ.

Kheiowo: Me otabepr tayitnta, matwvrag otypaia tov dtakdémtn MyoBock.
Avowypa KAeiowpo

2uvex€G onpa nAektpodiou 2Apa péow Tou dLaKATTN

H péylotn ocOAMnYn epmodiCet To dvolypa Tou
XepLov amd averOopunTa onpata NAEKTPOdiwy.

Tayotnta: avaloyikn Taxotnta: otabepn

"EAgyxog pe 1 diakoTmtn
Auté 1O TIPOYpappa propel va ypnotporoindei oe ouvduaopd pe oTolOVOATIOTE OLAKOTITN

MyoBock.

Avorypa: Me otafepn taxutnta, yia 6oo xpoviké didotnpa natdre tnv mievpd ANOIITMA-
TOZ tou diakoTtn. ToTE TO XEPL TIAPAPEVEL AVOLXTO.
Kheiowo: Me otabepr Tayotnta, matwvrag v Asupd KAEIZIMATOZX tou dtakomtn.
Avowypa KAeiowpo

To xépt avoiyel yia 600 xpoviko didotnpa a- | To x€pL kAeivel yla 6o xpovikd diaotnpa ma-
tate TNV mMAevpd ANOITMATOZ tou diakotn. |Tdte tnv Aevpd KAEIZIMATOZ tou diakdmtn.

Tayo0tnta: otabepn Tayotnta: otabepn

2.2.1.3 Npoéypappa 3: VarioControl

"EAgyxog pe: 1 nAektpodio i} 1 ypappiko otolxeio eAEyxou

2€ AuTO TO TIPOYPAKKA, N TaXVTNTA KaTA To dvolypa kabopiCetal amo tnv €viaon Kat tnv TayoTn-
Ta TNG HUIKAG ouvotoAng. H taxitnta katd 1o kAeiowo kat n dvvapn cOAANPng eEaptwvtal anod
TOV TIEPLOPLONO TNG HUIKAG oboTtaong.
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"EAgyxog pe 1 nAekTpOdL0

Avolypa: Avaloyiké. H taxitnta katd 1o dvorypa kabopiCetat amd tnv taxltnTa Kat tnv
€vTaon tnG HUIKAG CUOTOAAG.

KAeiowo: Avaloyiko. H taxitnTa katd 1o kAeiolpo kabopiCetat amd tnv taxltnTa Kat tnv
€vtaon tnG HUiKAG xaiaong.

Awakoti: Méow ToAO apyng HUIkAG XAAaong péow Tou NAEKTPOdiou, TO XEPL TIAPANEVEL
avolyto.

Mapdadety- Metd 1o dvolypa, xaAapwote Tov Hu pe apyn taxltnta. To kAeiollo Tpaypato-

pa 1: Tole(Tal avaloyikd Tipog TN peiwan Tou ofpatog nAektpodiou. To aviikeipevo ou-
yKpaTteital pe pikpn d0vapn.

Mapddery- Metd 1o dvolypa, XaAap®OTe TOV LU LE TN HEYLOTN TaxVTNTa. To XEPL KAEIVEL pe TN

pa 2: péylotn TaxuTnta Kat ekvd va Tidvel €va avtikeigevo pe t péylotn dovaun oOA-
Anng (mep. 100 N).

Avowypa KAeiowpo

AvEavopevo ofpa nhektpodiouv

Meiwon Tou onpatog nAektpodiov

Advapn o0OMnng: avaloytkn pog tn peiwon
Tou OAPATOG NAeKTPOBIOU.

H péylotn ocOAMnYn epumodiCet To dvolypa Tou
XepLov amd averOopunTa onpata NAEKTPOdiwy.

Taxutnta: avaloyikn

Taxivtnta: avaloyikn

"EAgyxog pe 1 ypappiko otolxeio eAéyxouv

Avorypa: Avaloyiké. H taxitnTa katd 1o dvorypa kabopiCetat amd tnv taxltnTa Kat
duvapn NG €AENG OTO YPApKLIKO OTOLXEIO EAEYXOU.

Kheiowo: Avahoyiko. H taxitnta katd to kAeioipo kabopiCetal amnd tnv taxvtnTa Kat v
évtaon peiwong tng €AENG oTo Ypapptkd oTolxeio eAEyxOU.

Aiakomn: Meiwvovtag oAl apyd Tnv €AEN OTO YPAUULIKO OTOLXEID EAEYXOU, TO XEPL TIAPA-
HEVEL avoLXTO.

Mapddety- Metd to dvolypa, pelwote apyd tnv EAEn oTo ypappikd ototxeio eAéyxou. To avri-

pa 1: Keilpevo ouykparteital pe pikpn dOvapn.

Mapadety- Metd 1o Avolypa, pHelwoTe TNV EAEN OTO YPAWKLIKO OTOLXEIO EAEYXOU HE TN HEYLOTN

pa 2: taxitnta. To xépt KAeivel pe T pHé€yLloTn TaxVTNTA Kal EeKvd va Tildvel £va avTl-
keipevo pe tn péytotn d0vapn ocOMndng (mep. 100 N).

Avowypa KAeiowpo

AuvEavépevo ofpa nAektpodiov

Meiwon Tou oApatog nAektpodiou

Advapn aOMnPNng: avaloyikA Tpog TN peiwon
Tou oAPATOG NAeKTPOdioU.

H péyiotn cOMnPn epmodiCel To dvolrypa tou
XepLov amd averOOUNTA oNUATa NAEKTPODIWV.

Tayutnta: avahoyikn

Tayitnta: avahoytki

2.2.1.4 Npoéypappa 4: VarioDual
"EAeyxog pe: 2 nAekTpOdLa

2 auto 1o TIPOYPAKpA, N TaxVTnTa Katd to dvolypa kabopiCetal amo tnv évraon kat tnv TayoTn-
Ta NG HUIKAG ouvotoAng. H taxitnta kAeloipatog e§aptdtal amnod v Taxltnta tng HUikAg XaAa-
ong. H dovapn cOAMnYng kabopiCetal amnod 1o emakéAovbo 1) Tavtdxpovo puikd onpa oto delTEPO

nAektpddlo.
HAektpodio 1:
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Avorypa: Avaloyiké. H taxitnta katd 1o dvorypa kabopiCetat amd tnv taxltnTa Kat tnv
€vtaon tnG HUIKAG CUOTOAAG.

Kheiowo: Avahoyiko. H tayxitnta katd to kAeioipo kabopiCetal amnd tnv taxitnTa Kat v
évtaon tng HLikAg xdAaong.

Aiakotn: Méow oA apyng HUIKAG XAAaong péow Tou nAekTpodiou, TO XEPL TTAPANEVEL
avolyTo.

HAektpodio 2:

20Mnn: H dnulovpyia d0vapng cOANYNG kabopiletal amod v €viaon Tou puikol oApatog
010 deUTEPO NAEKTPOOLO.

Mapdadety- Metd 1o dvolypa, xaAapwaote Tov Hu pe omoladAmote Tax0TnTa. To KAgioWo Tpay-

pa 1: paToToleiTal avaAoytkd Tpog Tnv TaxutnTa tngG HUikng xalaong. To aviikeipevo
TiLAveTal pe eAayLotn duvapn.

Mapddery- Metd tn gOMN N énwg oto apddelypa 1, TPETEL va TILACETE TO AVTLKEIPEVO HE

pa 2: peyaAitepn dovapn cOANYPNG. MNa tov okomd autd, o acbevig Tapayel éva cRpa

nAektpodiov oto delTePO NAekTPOSLl0. Mmopei va dnpioupynBei avaroyikr duvapn
oUMNYPNG €wg kal Tep. 100 N.

Avowypa KAeiowpo
AuvEavépevo ofpa nAektpodiov PEow HUIKAG Meiwon onpatog nAektpodiov Adyw HUIKAG
obomaaong oto 1o nAekTpodio XAAaong oto 1o nhektpddio

Advapn o0OMnPNG: avaAoytkn Tpog TNV éviaon
OAUATOG OTO 20 NAEKTPOOLO

H ek véou aOANYN pe péylotn ocOAANYn oto 20
NAekTpddL0 eutodiCel To dvolypa Tou XepLol
ané averBipunta ofpata NAeKTPodiwy.

TayoOtnta: avaloyiki Tayotnta: avaloyiki

2.2.1.5 NMpoéypappa 5: DigitalControl

"EAeyxog pe: 2 nAekTpodia, 1 nAekTpodio Kat 1 drakottn i 1 dtakoTtn
To xépt kAeivel pe otabepn taxitnta, n d0vapn cUAANPNG avgavetal avaroyikad wg Tpog tn ddp-
Kela TG oOANYNG.

"EAgyxog pe 2 nAekTpodLa

Avolypa: Wnorakd. Méow touv nhektpodiov ANOIFMATOZ. To xépt avoiyel pe otabepn ta-
xUTnta.

KAeiowpo: Wnorakd. Méow touv nhektpodiov KAEIZIMATOZ. To xépt kAeivel pe otabepr| ta-
xutnta.

Avowypa KAeiowpo

2uvexég onpa nhektpodiou 2uvexég onpa nAektpodiov

Advapn o0MnUng: e€aptdartal and tn didpkela
TOU OHHATOG

Tayutnta: otabepn Tayitnta: otabepn

"EAgyxog pe 1 nAekTpOdL0 Kat 1 SLakoTTn

Avolypa: >Apa nAektpodiov péow tou nAektpodiov ANOITMATOZ.
KAgiowpo: 2Apa péow Tou dtakdmn. To xépt KAeivel pe otabepr| TayxlTnTaA.
Avowypa KAeiowpo
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2uvexEg onpa nAektpodiou 2Apa Héow Tou dLaKATTN

Advapn oOMndng: eEaptdrtal amnd tn didpkela
TOL OAMATOG

Tayutnta: otabepn Tayitnta: otabepn

"EAgyxog pe 1 diakomtn
Auté 1O TIPOYpappa propel va ypnotporoinei oe ouvOLaOUO pe OTIOLOVOATIOTE OLAKOTITN
MyoBock.

Avolypa: Me otaBepr taxutnta, yia 6o xpoviko didotnpa natdre tnv mievpd ANOITMA-
TOZ tou dakoémtn. Tote TO XEPL TIAPAPEVEL AVOLXTO.
KAeiowpo: Me otaBepn Taxutnta, yia 6co xpovikd didotnua natdre tnv Aevpd KAEIZIMA-

TOZ tou dakodmn.

Avolypa KAegiowo

2Apa péow Tou dlakdTTn 2Apa péow Tou dlakdTTn

Advaun ocOMnng: e§aptatal and ) didpkela
TOUL OAPATOG

Tayotnta: otabepn Tayotnta: otabepn

2.2.1.6 Npoéypappa 6: Double Channel Control

"EAgyxog pe: 1 nAekTpOdL0

2€e autd To TIPOYPAUHA, TO XEPL avoiyel e Eva YPAYopo Kal duvatd ofpa Kat kAgivel pe éva apyod,
Ao oApa.

Avolypa KAegiowo

[pryopo, 1oxupd ofpa nAektpodiov ApYo, Amio ofpa nAektpodiov

Advaun ocOMnng: e§aptatal amnd ) didpkela
TOU ONAHATOG

Tayotnta: otabepn Tayotnta: otabepn

3 Evdedelypévn xpnon

3.1 Evdsikvuopevn Xprion
To Tpoidv poopiletal yia amokAeLOTIKY XprRon otnv eEwmpoBeTik TepiBaAPn Twv Avw dkpwv.

3.2 ZuvOnkeg Xpnong

To mpoidv mpoopiCetal amokAELOTIKA yia xpron amod évav povo xprot. O kataokeuaoTng ana-
yopeUeL Tn XPAROoN Tou TipoidvTog amnd deltePo ATOO.

To Tpoidv oxedLAoTNKE yla KABNUePLVEG dPAOTTNPLOTNTEG KAl OV TIPETIEL VA XPNOLUOTIOLE(TAL Yia
aouvABloTeg dpaoTNPLOTNTEG. 2€ AUTEG TIG aouvABloTeq dpaoTnELOTNTEG TIeptAapPdavovTal T.X.
abAfuarta pe UTIEPUETPN KATATIOVNON TNG TINXEOKAPTIKAG ApBpwong kal/n katamévnon Adyw
Kpolong (kapyelg, katapaon, modnAato Pouvol k.d.) f akpaia abAfupata (eAelBepn avappixn-
on, aAe§intwto mMAayldg k.Am.). ErumnAéov, 1o mpoidv Sev Ba TpETEL va XpnolpoToleiTal yia v
odAynon oxnuatwv, tnv odrfynon e&omAilopol Bapéog TUTOL (T1.X. KATACKEVAOTIKA pUnXavAipata),
TOV XELPLOKS BLOPNXAVIKWV PNXAVHATWY KAl pnxavokivntou e§omAlopol epyaoiag.

MNa tg emtpenopeveg mepParloviikég ouvOnkeg avatpéfte ota Texvikda otolxeia (BA.
oehida 225).

3.3 Evdceitelg

*  YYog akpwtnplacpol dlakepkidikog, dlappaxtoviog kat eEapBpwan Tou wou
* 3 TIEPIUMTWOELG HOVOTIAEUPOU 1 ApdimAEUPOL aKPWTNPLACHOD

* Avopehia avtippayiov n Bpayiova
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* O xpnrotng mpémel va eivat oe B€on va katavoei kat va tnpei tig uttodeifelg xprong kat aopa-
Aeiag.

* O xpnotng mpémel va TANPoL TIG PUOIKEG Kal dlavonTikéG TIPOUTIONETELG, OTE va avTiAap-
Bdavetal omTik&A/NYNTIKA onpata Kal/f tnXavikég dovAoeLg

3.4 Avtevdeitelg
*  'Oleg ol poiToB€oeLg, ol oToieg uTIEPKAAUTITOLV TIG TIANPodopieg oto KedbdAato «AoddAeiar»
kal «[MpoPAeTiopevn xpron» 1 AVIiKEVTAL O AUTEG.

3.5 Appodiotnta

H edappoyn touv mpoidvtog oe aobeveiq eTutpénetal va dieEayetal pévo amd texvikolg opborte-
dkwv eldwv, ol otoiol €xouv egovotodotnBei amd tnv Ottobock adol érapav tnv avdaloyn ek-
maidevon.

4 Aodalela

4.1 Eme€ynon TPoEL30TIOLNTIKWY CUUBOAWY

Mpoeidotoinon yia mbavolic coBapoic Kivdivous aTuxAUATog Kat Tpav-

patiopou.
Mpoeldotoinon yia Tbavoig KivdOvoug AaTtuXAHATOG KAl TPAUHATIOHOD.
[EIAONOIHEH | Mpoeidotoinon yia mbavi TPOKANoN TEXVIKWV (NHLWV.

4.2 AlatoTiwon Twv vtodeiewv acdaleiag

| A NPOEIAOMOIHEH |

O TitAoG UTIOBEIKVOEL TNV TINYA Kal/1 To €i80¢ TOL KvdUVou.

H eloaywyn meplypddel Tig ouvémeleg oe Tepimtwon mapdpiedng tng vnddelfng aodaleiac.

Av UTIAPXOULV TIEPLOCOTEPEG OUVETIELEG, AUTEG ETIIONHAivOvTAL WG eEAG:

> T.X.: ouvémela 1 oe mepimtwon mapdPAePng Tou kivdivou

> TLX.: OUVETIELA 2 O€ TiepimTwon TapdpAedng tou kivdivou

» Me autoé 1o aupporo emuonpaivovtal ol ipdfelg/evépyeleg Tou TipETeL va AndBolv umoyn n
va eKTEAEOTODV Yyla TNV ATIOTPOTIA TOU KIvOOVOU.

4.3 l'evikég uTtodeielg aodaleiag

| A NPOEIAONOIHEH |

MapapAePn Twv vtodeifewv aocdaleiag

BAdBec oe dtopa A oto Tpoidv amod T XPHon Tou TIPOIOVTOC OE CUYKEKPLUEVEG KATAOTACELG,

» [lpooé€te Tig umodeifelg aoddlelag kat Tig avapepopeveg TIPodLAAEELG oTo TIapdV Guvo-
OeuTIKO €yypado.

| A NPOEIAONOIHEH |

XpRon tTng MpoOeong Kata tnv odQynon oXnHatog

AtOxnpa amo anpdopevn oupteplidopd TnG Podeong.

» H mpoBeon dev Ba TPETEL va XpnOLUoTIoETAL Yyia TNV 0dAYNON OXNUATWY Kal TNV odAynon
eEomAlopol Bapéog TOTOU (TT.X. KATAOKELAOTIKA HNXAVARATA).

| A NPOEIAONOIHEH |

XpRon Tng TPpoOeoNG KATA TOV XELPLOHUO UNXAVIHATWY
Tpavpatiopdg amnod anpdopevn cupmnepibopd tng Tpddeonc.
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» H mpdBeon dev Ba TPETIEL va XPNOLHLOTIOLEITAL YIa TOV XELPLOPS PLOKNXAVIKWV HNXAVNHATWY
Kal pnxavokivntou eEomAlopol epyaociag.

| A NPOEIAONOIHEH |

XelpLlopog TG mMPoOeong Kovtd o€ EVEPYQ, EPPUTEVEVA CLUOTAATA

Mapepporég oe evepyd, epdutedolpa cvotipata (Y. Kapdlakog Pnpatodotng, amvidwTng

K.ATL) e€attiag Tng mapayopevng NAEKTPOUayvNTIKAG akTvofoAiag tng mpdbeong.

» '‘Otav xpnotpotoleite tnv mpdOeon oML Kovid oe evepyd, epdutelolla cuotipata, bpo-
vTiCeTe va TnpoulvTal oL amaltoUPeveG eAAXLOTEG ATIOOTACELG OCUUPWVA HE TOV KATAOKEUAOTN
Tou epduTELHATOG,

» Aappdvete onwodnmote umoPn TIG TIPOPAETIOUEVEG OUVONKEG XPAONG Kal TIG LTIOdEiEELg
aodaleiag Touv KATAOKELAOTH TOU ERUTELLATOG,.

| A NPOEIAONOIHEH |

Aeppatiki emtadpn pe Mimavtikég ovoicg petd ano dtappon Adyw eAATTWHATWY OTO KNn-

Xaviko cdotnpa

Tpavpatiopog Adyw epebiopol Tov d€ppatoc.

» 31nv mepinmtwon dlappong, oL MTIAVTIKEG ouoieq dev TIPETEL va €pxovTal oe emadh HE TO
otéua, TN pOTN Kat Ta HATia.

» To mpoidv mipémel va eheyxBei amo pia eEovatodotnuévn umnpeaia oépPig tng Ottobock.

/A NMPO=OXH

Ewoxwpnon pimTwy Kat uypaciag oTto mpoiov
Tpavpatiopdg amnod anpodopevn cupmeptdopd Tou TiPoidvTog f duoAelToupyia.
» [pooéxete va Unv eLl0EPXOVTAL OTEPEA OWHATIOLA 1} UYPA OTO TIPOIOV.

Avtovoueg emeuBAcELg OTO TIPOIOV

Tpavpatiopég Adyw duoAettoupyiag kat emakoAovOwv ampdopevwy avildpAcewv Tng TpoOe-

ong.

» EkT1og amod Tig epyaocieq mou meptypddovtal oTig mapolioeg odnyieg xpnong, ot eMEUPATELG
OTO TIPOIOV OEV ETITPETIOVTAL.

» To dAvolyha Kal n €TLOKEVN TOU TIPOIOVTOG, KABWG Kal n amokatdotacn eEapTNUAT®WY TIOU
€xouv uttooTei Cnpid, emutpemnetal va dleEdyovtal povo amod eE0VOLOOOTNHEVO TEXVIKO TIPO-
owtko tng Ottobock.

4.4 YTodeigelg yua tnv nAektpikn tpododooia / poépTion TG pumarapiag

| A NPOEIAONOIHEH |

XpRon kateotpappévou TpododoTikol, TtpocappoyEa piag i popTioTh

HAektpomAngia amd 1o dyylypa akdivmtwy e§aptnpdtwy vmd taon.

» Mnv avoiyete 1o TpododoTIKS, TOV TIpocappoyéa TPiag f To GopPTIoTH.

»  Mnv ekBEtete TO TPOPOJOTIKO, TOV TIpocapuoyéa TipiCag 1 to dopTioTr o uTiePPOAIKA dop-
Tia.

» Avtikataotiote apéows TpododoTikd, Tpooappoyeic Tpiag f ¢opTIoTéG TIOU €YOUV UTIO-
otei CnuLEG.

217



| A NPOEIAOMOIHEH |

DopTion Xwpig adaipeon Tng MpoOeong
HAektpomAngia Adyw edattwpatikod TpododoTikol 1 GopTIoTH.
» [a Adyoug aodakeiag, adatpeite v mpodOeon mptv and tn dadikacia ¢opTIoNng.

/A NMPO=OXH

XpRon tng mpoOeong pe oAb xapnAn kataotaon $popTLONG TNG Uatapiag

Tpavpatiopdg amnod anpdopevn oupmepidbopd tng poddeong

» EANéyxete tnv Tpé€xovoa katdotaon ¢optTiong Tpw Tn Xpnon kat ¢optiCete tnv mpodOeon,
eddoov gival anapaitnto.

» AdBete umoyn 6Tl n ddpkela Aettoupyiag Tng TpoOeong evOéxeTal va eival HIKpOTEPN O
XaunA€g Beppokpacieg eptpaihovtog 1 étav n pnatapia eival maAd.

» AdPete vmtoyn 611, 6Tav n Tdon g pnartapiag eivat TIoAD xapnAn, ot evépyeleg/avidpacelg
Tou e€aptAparog oVAANUNG eivat To apyeg.

» AdBete umdyn o6tL, 6tav n Tdon NG pratapiag eival oAD xapnAr, Uropeite aképa va mpo-
Beite oe Aiyeg dladikaoieg cOMNPNG kal/f evépyeleg pe To eEaptnua ocOMndNG.

» To meploplopévo eVPOG avoiylaTog Umopel va uttodetkviel xapnAn Tdon tng unatapiac,.

4.5 YTodeigeLg yla TNV TTapapovi] 0 CUYKEKPLUEVOUG XWPOUG

MoA0 pkpn anéotaon andé cvokevEG emikowvwviag HF (TL.X. kwvnta tnAédpwva, cuokev-

€¢ Bluetooth, cuokevég WLAN)

Tpavpatiopog amnoé amnpdopevn ouputepldopd Tou TIPOIGVTOG Adyw dlaTapaxnG NG ECWTEPLKAG

petadoong dedopEVWV.

» [a tov Adyo autd, ocuvioTdtal va tnpeital eAdxiotn amnootacn 30 cm amnd GUOKEVEG ETILKOL-
vwviag HF.

Acitouvpyia Touv PoidvTog o€ TTOAD KovTvi] anooctach and AAAEG NAEKTPOVIKEG CUOKEL-

£q

Tpavpatiopog amnod amnpdopevn cuputeptdopd Tou TIPOIGVTOG Adyw dlaTapaxng TG ECWTEPLIKAG

petadoong dedopEVWV.

» Mnv ¢pépvete To TIPOIOV TIOAD KOVTA Ot AANEG NAEKTPOVIKEG CUOKEVEG eV PpiokeTal oe Ael-
Toupyia.

» Mnv otolfdalete AMeG NAEKTPOVIKEG CUOKEVEG TIAVW OTO TIPOIOV G600 Ppioketal o€ Aettoup-
yia.

» Av dgev propeite va amodUVyeTe TNV TAVTOXPOVN AELTOUPYIA TWV CUOKEVWYV, TIAPATNPHOTE TO
TIPOIOV Kal eTtaAnBeloTe OTL XpnotpoToleital oOpdpwva pe TIG TPodlaypadEéG OTO CUYKEKPL-
pévo mAaiolo xprong.

/A NPOZOXH

Mapapovn o€ TMEPLOXNA HE TINYEG LOXLPWYV HAYVNTIKWY KAl NAEKTPLKWV TtapEUPOAWYV (TL.X.
QAVTIKAETITIKA CUOTAMATA, AVLXVEVLTEG HETAAAWYV)

Tpavpatiopodg amnd ampdopevn cuputiepldopd Tou TIPOIGVTOG Adyw dlaTapaxng tNG E0WTEPLKAG
petadoong dedopévwy.
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» AmodelyeTe TNV TIApApOV KOVIA 0 opatd i Kpupd AVTIKAETTIKA cuoTApaTa otnv €icodo/
€€000 KATAOTNUATWY, AVIXVEUTEG HETAMNMWY/ 0ApWTEG OWHATOC Yla ATOHA (TT.X. OTOUG XW-
POUG aePOBPOUIWV) [ ANEG TINYEG LOXUPWY HAYVNTIK®OV KAl NAEKTPLK®V TIapeUPOAWY (TL.X.
YPAUUEG LPNAAG TAONG, TIOUTIOL, OTABWOI LETAOXNHATIOTWY, NAEKTPOVIKOi Topoypddol, pa-
YVNTIKOL TOHOYPAdOL K.ATL.).

‘Otav mepvdte amd avTIKAETITIKA GUOTAKATA, CAPWTEG OWHATOC KAl AVIXVEUTEG METANWY
TIPOOEXETE TNV ATIPOOHEVN CUUTIEPLPOPA TOU TIPOIOVTOG.

v

/A NPOZOXH

Mapapovi o€ TtEPLOXEG EKTOG TOL ETILTPETIONEVOL EVPOUG Oepokpaciag

Tpavpatiopog Adyw eadpalpévou eAEyxoL 1 BUOAELTOUPYIAG TOU TIPOOETIKOD CUOTHHATOG.

»  AmodelyeTe TNV APAUOVH O TIEPLOXEG He 0POG BEPLOKPATLWV EKTOG TOU ETUTPETIOUEVOL
(BA. oghida 225).

4.6 YTodei&elg yua tTn xpnon

/A NMPO=OXH

Mnxavikij Katanoévnon Tov TPoiovVTog

Tpavpatiopdg Aoyw eobarpévou eAEyxou r duoAelToupyiag Tou Tipoidvtog.
»  Mnv ekB€TETE TO TIPOIOV OE PNXAVIKEG DOVAOELG 1] KPOUOELG.

» EAéyxete 1o TIPOidv TPV atd KABe xpron yla opatég CNULEG.

/\ MPOZOXH
AkataAAnlog XELPLOHOG
Tpavpatiopog Adyw eodarpévou XelpLopoU 1 SUOAELITOUPYIAG TOU TIPOIOVTOG.
» Evnpepwbeite yia Tov 0woTtd XELPLORO TOU TIPOIOVTOG,.

/A NPO=ZOXH
AkataAAnAn povtida Tov TPoiovTog

> Tpavpatiopoi Adyw eobalpévou eréyyou/duohelToupyiag Touv Tpoidvtog N TpdkAnong On-
ptdg ota pnxavikda eEaptipata

> [pdékAnon Cnuiadv 1 Bpaton emeldn Ta MAAOTIKA pépN Yivovtal evBpumta Adyw xpnong dia-
AUTIKQOV 0UoLWV OTIwG aocetdv, Beviivn k.d.

» KabBapilete 1o TPOidV aTOKAELOTIKA Kal pévo olpdwva pe T podlaypadéc oto kedpdhato
«KaBapiopdg kat ppovtida» (BA. oehida 224).

»  Mnv kaBapilete To TIPOIOV pe TPEXOVHEVO VEPO.

» Av xpnotpototeital yavti, Adpete ettiong umdPn Tig 0dnyieg XpRong touv yavtloo.

/A NMPO=OXH

Z0AANYN avtikelpévwy pe eodpalpévn dovaun coAAnYng

Tpavpatiopog and anpoéopevn cCuUTEPLPoPd Tou TIPOidVTOG,.

» AdBete umoyn 6t n dlvaun oOAANYNnG mpémel va pubpiletal yelpokivnta, avdloya pe
obotaon (LaAak6/okAnpd) Tou AVTIKELHEVOU TIOU TILAVETE.

/A NMPO>OXH

YmepBoAikn katanovnon Aoyw acuviROLoTwy SpacTtnpLloTATWV
Tpavpatiopog and anpoopevn cupmeplpopd tou Tpoidvtog Adyw duoAeltovpyiac.

219



» To mpoidv oxedldotnke yla KAONUEPLVEG dPAOTNPLOTNTEG KAl OeV TIPETIEL VA XPNOLUOTIOLETAL
yla acuvhBLoTeG dPaoTNPLOTNTEG. 2€ AUTEG TIG aouviBloteg dpaotnpldtnteg mepthapPavo-
vial T.Y. aBAfuaTa pe UTIEPUETPN KATATIOVNON TNG TINXEOKAPTIKAG ApBpwoang kal/f kata-
movnon Aoyw kpolong (kapdelg, katapaon, modAlato Pouvol k.d.) i akpaia abAfuata
(eAebBepn avappiyxnon, areimtwTo MAQYLAG K.ATL.).

» H emuperng dpovtida tou mpoidvtog kal Twv eEaptnpdtwy Tou dev avgdvel amiwg tnv ava-
pevopevn didpkela (wng Toug, ard efumnpetel MPWTIOTWG TNV TIPOoWTIKA acpdlela Tou
aoBevoug)!

» Av 10 TIpOoidv Kal Ta e§apTAHATA Tou €XOUV LTIOOTEL aKpaieq KaATATovAoeLg (TT.X. Adyw TTw-
ong f AMng mapopolag atttoloyiag), o mpoidv Ba Tpémel va uToPAndel apéowg o EAeyxo
yia {npiég. Metadépete 10 Tpoidv katd mepiotaon oe eEO0VOLOOOTNHEVO KEVIPO ETILOKELWV
g Ottobock.

/A NMPO=OXH

Kivduvog mayidsuong avapeoa oTig AKPEG TwV SaKTOAwVY

Tpavpatiopdg Adyw mayidevong HEPWV TOU CWHATOG,.

» AdPete umdyn ot anayopeletal va PAlete pHéAN TOU OWUATOG AVALEDA OTIC AKPEG TWV da-
KTOAWV OTAV XPNOLUOTIOLEITE TO TIPOIdV.

» [lpooé€te katd 1o KAeiopo TOL XEPLOU va pnv Ppiokovtal pHéEAN Tou OWHATOG AVAPEDA OTIG
AKpeG TwV OAKTUAWV.

» KabBapilete to Tipoidv dtav eival armevepyoTonpévo.

MoA¥ puikpn anéotacn amnod LoXVPEG TNYEG OeppoTnTag

AvAadAe€n Tou TpoidvToG.

» Mnv adrvete 1o TIPOIdV ekTEBEIPEVO O LOXLPEG TINYEG BeppdtnTag (dwtid, eotia koulivag,
yevvATpla Beppol aépa, kahoplpEp K.ATL.).

» Mnv TidveTe Kal PNV KPATATE e TO TIPOIOV KAUTA AVTLKEILEVA.

/A NMPO=OXH

Akovowa artacpaliion tov e§aptipatog cOAANYNG

Tpavpatiopog oe mepimtwon mou 1o e§dptnua cOANYNG Avbei amd to avtifpdyio (r.x. Katd n

peTadopd AVILKELPHEVWY).

» [Mpooéxete katd tn olvdeon Tou XepLol He Tn OAkN A Ta €§apPTANATA CUVAPHOYAG, WOTE N
ouvdean va dlevepyeital owoTd.

Avemtapkng emadn Twv NAekTPodiwv e To déppa

Tpavpatiopoég amnoé anpoopevn oLUTEPLPOPA Tou TIPOIOVTOG AOYw aveEEAEYKTOU XELPLOKOU TOU

TpoBeTikol e§apTApATOG.

» [lpooé€te wote ol emupdveleg emadng Twv NAekTpodinv va epdmrtovial katd 1o duvatdv
TIAAPWG HE LYLEG O€Pa.

» Otav petadépete Baptd doptia, diacpalilete 6Tt Ta nAekTpddla apapévouvy o emadn pe
10 Oéppa.

» Av 0 é\eyxoG Tou TIPOidvVTOG Oev YiveTal OWOTA HEOW TWV MUKWV ONUATWY, ATIEVEPYOTIOL-
note oAdkAnpn v Pobeon kat arnevOuvOeite oTov appodio TeXVIKO 0pBOTIEDIKWY ELOWV.
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XpRon tTng mpoOeong He HUTEPA | alXunpea avtikeipeva (T.X. paxaipta otnv kouvgiva)

Tpavpatiopog anod akoloLeG KIVAOELG,.

» Xpnowomoleite TNV poOeon otav xelpileoTte LUTEPA 1 ALXUNPA AVTIKEILEVA pe ALENpEévN
TIPOCOXH.

5 Meplexopevo cvokevaoiag

* 1 tpy. SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8*, 8E43=8*

n

* 1 tpyx. MyoHand VariPlus Speed 8E38=9*%, 8E39=9*%, 8E41=9*
* 1 Tpy. odnyieg xpAong (xpnotng)

6 XpAon

6.1 Evepyomoinon/anevepyomoinon e§aptipnatog cOAANYNG
To mAnktpo ON/OFF Bpioketal akplpwq KATw atmd To ECWTEPLKO XEPL.
Mmopeite va yetploteite to ARkTpo ON/OFF matwvTag 1o mpoBeTikd yavTt.

Znueio Acttovpyia
Pdxn xeplo0 ON (BA. k. 1)
Avtixelpag OFF (BA. eik. 2)

6.2 Mnxaviopog acpaiiong Kaptoon

O pnxaviopog acddiiong kapmol XPnotpelel otnv amin kal ypRyopn aMayr avdpeoa oTo

TIPOIOV KAl TO NAEKTPLKO eEAPTNHA COAANYNG.

Av 10 TIpoidv eival eEomAlopévo pe pnxaviopd aodpdAiong kaptol, TOTe TTapExovTal ol akOAoubeg

duvartoTnTeG:

* Metakwviote 10 €€dptnpa cOMnUNG meploTpédovtdg To (TabnTikdG TPNVIOUOG Kal UTTLA-
Op6G) otnv KAtdAAnAn B€on cOAANYNG.

*  Awaywpiote ehadpwg 10 e€dptnua avANPNG amd tn BAkn, yla va To avIlkataoTACETE He €va
nAektptkd e&dptnua cOMnYPNG.
lMNa tov okomd auto, TeploTpéPte o e€ApTnHa cUANYNG pia dopd yipw amd Tov dgova tou
(360°), eite aplotepd eite defld, LéXPL va VIWOETE pia HIKPR avtiotaon. Av Tiepdoete 1o on-
pelo g avtioTaong, pnopeite va adalpéoete 1o eEApTnHa cOANYNG. (BA. eik. 4)

Kolpmwpa tov pnxaviopot acdpdaiiong kapmoon

1) Mepdaote tov pnxaviopd acpdaliong kaptol Tng mPdOeong otov eyXUTELOPEVO DAKTUALO Kal
Tiiéote yepd.

2) Tupliote TNV MPdOeon Alyo Tipog Ta aplotepd 1 Tpog ta degLd.

3) Me tnv mieon, o pnxaviopdg acdpdiiong anacdalifel kal To xEpL 0TABePOTIOLEITAL OTOV EYXU-
TELOHEVO OAKTUALO.
NMAHPO®OPIEZ: Aol Tto €fdptnma KOUUTIWOEL, eAéyEte Tnv kaAn edappoyn TG
TP60eong N Tov e§aptApatog cOAANYNG.

6.3 dopTiIOon pmatapiag

Katd tn ¢pdéption tng pnatapiag npémnel va Aappavete vnddn ta akdlovba onpeia:

*  H ywpntikdtnTa plag mMARPwS GopTIopEVNG uratapiag emapkei yia va KahOPeL Tig nHEPAOLEG
QAVAYKEG,.

e [a tnv ohonpepn xpnon tou Tpoidvtog, ouviotdtal kabnuepwvr ddption.

* Tpw tnv mpwtn XpPAon, n pratapia Ba mpémnel va ¢popTloTel TOVAAXLOTOV 3 WPEG.
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6.3.1 dopTiotig 757L20 kat EnergyPack 757B2*

EIA0MOIHZH.

MARpng antodpopTion TG ptatapiag

AvemtavépBwtn {nuLd oto Tpoidv Kal eTTakOAoVOn amwAela AEITOUPYLKOTNTAG OTAV N UTatapia

dev dpopTtifetal TAKTIKA Kal TTARPWG.

> e mepimtwon pakpoxpéviag amobnikevong, ¢optilete MARPWG TNV pratapia kabe 4 wg 6
MAVEG.

1) >uvdéote tn Bdon ddpTiong pe To TpododoTikd atnv Tpila.

— H mpdown Avxvia LED oto tpododotikd kat n mpdowvn Avxvia LED oto
péoov TnG oelpdg Avxviwv LED avdaBouv.

2) TomoBetnote pia 1 dVo pnatapieg ot Bdon ddptiong.

3) H mpdoivn Auyvia LED tng ekdotote umtodoxng doptiong avaPel @ kat n ¢op-
Tion &ekwa.

4) Av n pnatapia eival TARpwg dopTiopévn, n mpdotvn Avvia LED tng avtiotot-
XnG vtodoxng ¢opTiong avapooPrivel :@:.

5) ‘Otav n ¢6ption ohokAnpwOei, adpaipéote Tnv pratapia.

°
®oa.

6.3.1.1 'Evdeiin tpéxovoacg kataotaong ¢popTiong
Katd v tomobétnon/acddiion Twv Umataplov otnv mpobeaon, otnv pnartapia evepyomoleital
yia Aiya deutepoiemnta pia €vOelEn xwpentikdTnTag.

‘Evéeldn Svppav

LED

o Kataotaon ¢péptiong mavw amnd 50% (avaPel pe mpdoivo xpwpa)

@« ® Katdotaon ¢poptiong katw amd 50% (avaPet evaldg pe mpdoivo kal TTopToKahi
Xpwua)

o Katdotaon ¢péptiong kdtw amoéd 5% (avaPet pe opTokaAi xpwpa)

6.3.1.2 Attokataotaon BAapwv

Ymodoxn ¢opti- | Avxvia LED |Zvppav

ong uTtodoxXNG
doptiong
Kevh e none |0doptoTAg cival EAATTWHATIKOG
kevi] 1} ToTIoOeTn- W O ¢opTioTAG Kal 10 TPododoTiKS TIPETIEL va eAeyXBolv armd
pévn pmatapia ,.: pa e§ovotodotnuévn vminpeoia o€pPig tng Ottobock.
1\
TomoBeTnuévn H pnatapia poprifetar

pratapia

-
~

H pmatapia sivat popTtiopévn TARPwWG

A
[AAY

H 6gppokpacia tng uratapiag eivat toAd vPnAn
Adalpéote Tnv pratapia kat aproTe TNV va KPUWOEL

H tomtoBstnuévn prtatapia eival eAatTtwpatikn
H pnatapia mpémnel va eAeyxBel amod pla eEovolodotnuévn
uninpeoia o€pPig tng Ottobock.

@ O
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6.3.2 dopTioTAg 757L35 kaL prtatapia 757B35=*
6.3.2.1 Z0vdeon $oPTILOTH HE TO TIPOIOV

1) Tomobetrote 10 PlOopa otnv umodoxn GOPTIoNG TNG TPOOETIKAG
Onkng.
— H owotA obvdeon tou dopTioTA pe v TipdOecn uTIOdEIKVOETAL

pe punvopata emiPePainong (ZApata katdotaong).

2) H diadikacia ¢pdptiong Oa Eekivioet.
— H mpoBeon Ba anevepyorownbei avtoépata.

3) Adol odokAnpwBei n dadikacia ¢dpTiong, dlakoPte T oOVdEDN pe
v TpoBeon.

N —

6.3.2.2 AmtevepyoTmoinon acdalciag

H amnevepyomoinon aodaleiag tng mpdbeong xpnoldeldel otV TPOOTACIA TNG HMatapiag kat

gvepyoToLleiTal OTIG EENG TIEPITITWOELG:

* uvPnAn kat xapnAn Beppokpaocia

* vPnAn Kat xapnAn taon

*  BpaxukikAwpa

Av TipokAnOei BpaxukOkAwpa, TIPETIEL OTN CUVEXELA va TOTIOBETAOETE TO PUOHA OTNV UTIOOOXN

dopTIoNG Kal va to adpatpéoete Eavd, WOTE va EVEPYOTIOINOETE TO NAEKTPOVIKO CUOTNHA.

6.3.2.3 ‘EvdelEn TpExovoag kataotaong poptiong

Mrmopeite va eAéyEeTe avd Tdoa OTLypn TNV Kataotaon ¢popTIoNG.

1) ‘Otav n mpodBeon eival evepyomolnpévn, TATAOTE TO TIARKTPO TNG LTOdoXNAG GOPTIONG Yla At-
yoétepo amd éva OeuTEPOAETITO.

2) H £évdeil&n LED otnv umodoyr ¢optiong mapéxel TAnpodopieg yla TNV TPEXOVOA KATAOTAON
doptiong.

YTodoxn Zuupav

$optiong

@ Mmatapia mAARpNg (Tpdoivo xpwua)

O Mnatapia poptiopévn katd 50% (kitpvo xpwpa)

@ Mmatapia ddela (mopTokaAi Xpwpa)
6.3.2.4 ZApata BoupntH

Znpa Boppntn Mpo6oOscteq €v- Zuupav

deigelg
1 pakplg Axog - ¢ Amevepyotoinon mpobeong pEow TnNG uTodo-

XA ¢popTiong

e H ¢option apyiCet (ocbvdeon Puopatog otnv
vmtodoxn oPTIONG)

e H doéption teppartiCetar (amoouvvdeon PBoopa-
ToG amo v uttodoyn ¢oPTIONG)

2 glvtopol fixot H Avxvia LED otnv Evepyotoinon mpoBeong

vrtodoxn eoépTIoNG

avdapel yla oluvtopo

didotnpa

3 glvtopol fyoL - MoA0 xapnAn tdon pnatapiag, n poéeon are-
vepyoToleitat avtépata
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7 ATtoOnkevon

Av dgv TIPOKELTAL VA XPNOLUOTIOIOETE TO oUOTNHA NAEKTPLKAG Akpag Xeipag, Oa mpémel ya
Adyoug TpooTasiag TOU CUCTANATOG ALCONTAPWY KAl TWV HNXAVIKOV LEPWV va To PuAdgete oe
avolytr katdotaon.

8 Ka®aplopog kal ppovtida

1) Amopakpuvete Toug plToug amd To Tpoidv pe €va vypd mavi kat Amo oarolvt (11.x. Ottobock
Derma Clean 453H10=1-N).
Mpooéxete va pnv eloywproouy vypd oto eEdptnua 1 ta e§aptpata Tov CUOTAUATOG.

2) 1eyvwoTe TO TIPOIOV pe €va Tavi ou dev adrvel xvoudia kat apioTe TO va OTEYVWOEL Te-
Aeiwg o avolxtd XWwpo.

| TAHPO®OPIES |

AmodpelyeTe va adrvete To TIPoioV ekTeBelpévo otnv Apean nAakr akTvofoAia 1) og uTIEPLOON
dwTIOpS (cOAdPLOUY) Yla TIAPATETAHEVO XPOVIKO SLACTNHA XWPIG TIPOOETIKS YAVTL.

lNa T unodeielg dppovtidag yia 10 TPOBEeTIKO YavTl, avatpélte otig TAnpodopieg Tou cuvo-
delouv 1o yavtl. Na meploodtepeg mAnpodopieg, amevbuvbeite otov appddio texvikd opbomedi-
KWV €100V.

9 ZuvtApnon

[Na v anoduyn Tpavpatiopwy kat Tn dtadpvAagn Tng ToLéTNTAG TOU TIPOIGVTOG, CUVIOTATAL N OlE-
VEPYELQ TAKTIKAG ouvTApnong (embewpnon oépPig) kabe 24 pnveg.

[evikd, yla 6Aa ta mpoidvta LoXVEL N UTIOXPEWTIKN TAPNON TwV SIACTNHATWY CLVTAPNONG KATA TN
dldpketa Loyxvog tng eyyuvnong. Mévo £tol diaodahiCetal n MARPNG eyyunTtikg KAAvYn.

2710 TAQiolo TNG OLVTAPNONG eVOEXETAL va TIPOKUPEL avaykn yla TpoobeTeq epyaoieq o€ppPig,
Omwg TI.X. Hla eTiiokeun. AuTEg oL TipooBeTeg epyaoieq oépPLg puropoly va ekTeAolvtal avaloya
pe TG KaAUPELG Kal TNV Lox0 NG £yyvnong dwpedv A pe xp€éwaon apol ponynOei OxeTIKr EKTIUN-
on Tou KOOTOUG,

10 Nopkég uTtodeigelg

10.1 EvOo0vn

O kataokevaotng avaiapPdvet evBovn, epdoov To TIPoidV Xpnolpotoleital cULPwva He TIG TIEPL-
ypadég kal TG odnyieg oto mapdv €yypado. O kataockevaotig Oev eublvetal yia Cnuiég, ol
otoieg opeidovtal oe apaPiedn Touv eyypddou, edikéTEPA O avopBOdoEn xpron f avermitpe-
TITN KETATPOTIN TOU TIPOIOVTOG,.

10.2 Epmtoplka onpata

‘OAeg ol ovopaoieg Tou avadEpovial 0To EOWTEPLIKS TOU TIAPOVTOG eYYPADOL UTIOKELVTAL XWPIG
TIEPLOPLOPOUG OTLG OLaTA&ELG TNG EKAOTOTE LoXVouoag vopoBeaiag Tepl ONUATWY KAl 0Ta JiKalw-
HaTa TOU EKACTOTE KATOXOU.

‘O)a 1a onpata, oL EUTIOPLKEG OVOUAGIEG I OL ETALPLKEG ETIWVUIEG TIOU avadEépovTal 8w evOEXeE-
Tal va anoteAolv KATateBévia UTopLKA OAHATA KAl EUTITITOVY 0TA JIKALWHATA TOV EKACTOTE Ka-
TOYXO0U.

2e TMepiMTwon anouvsiag pnTAG EMICAKAVONG Yla TA CAKATA TIOU XPNOLUOTIOLOUVTAL OTO TIapoV €y-
ypado, dev TekpaipeTal 6Tt Eva ofpa dev EUTITITEL O€ JIKALWHUATA TPITWV HEPWV.

10.3 Zvppopodwon CE

H Otto Bock Healthcare Products GmbH dnAwvel pe 1o apoév OtL 1o Tpoidv TAnpoi Tig Loxvou-
0EG EUPWTIAIKEG TIpodlaypadEG yia Ta LATPOTEXVOAOYLKA TipoidvTa.

To mpoidv TAnpol Tig anartioelg g odnyiag 2011/65/EE yia Tov TepLoplopd Tng XpnRong opt-
OHEVWV ETIKIVOUVWV OUOLWV O NAEKTPLKO Kal NAEKTPOVIKS eEOTIALOUOS.
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OMOkAnpo 1O Keipevo Twv odnNyl®V Kal Twv amalthoewv eivar diabéoipo oto dladiktvo otnv
akohoubn dievBuvon: hitp://www.ottobock.com/conformity

11 Texvika otolxeia

MepiBallovTiKEG OUVONKEG
AmoBrikeuon (pe kal xwpig ovokevacia) +5 °C/+41 °F éwg +40 °C/+104 °F
péy. oxeTkn vypaoia 85%, xwpig oCUPTIOKVW-
on
Metadopd (pe kat xwpig ocuokevaaoia) -20 °C/-4 °F éwq +60 °C/+140 °F
pEy. oxeTikn vypaoia 90%, XwpiG CUUTIOKVW-
on
Aettoupyia -5 °C/+23 °F éwg +45 °C/+113 °F
péy. oxetikn vypaoia 95%, xwpig ouPTIOKVW-
on
Kwdikog 8E38=8*, 8E39=8*, 8E38=9*, 8E39=9%,
8E43=8" 8E41=9*
Eopog avoiypatog 100 mm
Avaloyikn tayx0tnta 15-300 mm/s
Avaloyikn dovapn cOANnPng 0-100 N
Atdpkela Cwng 5 ¢t
Kwdikog pratapiag 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5
Elpog Beppokpaciag kata m ¢poption [°C] +5 £wg +40
Xwpntikétnta [mAh] 9001/950 | 680%/800 600 1150 3450
1 1
Awdpkela CwAg pratapiag [€n] 2
Zupmepipopd Tou TIPoidVTOG OTn SLdpKeLa TNG To mpoidv dev Aettoupyei
$optiong
Aidpkela Asttoupyiag TpoidvTog pe TARPWG 21;%% 21880% 11:)%% :ggo 118%%0
dopTiopévn puratapia [KikAot cUMNPNG] 3000 2500 000
(avaroya
He
Xwpent-
KoOTNTa
NG pma-
Tapiag)
Xpdvol dpoéptiong (oe TepimTwon mARpoug aro- | mep. 3,5 | mep. 3 mep. 2,5 miep. 3
$optiong TG pnarapiag) [Gpeg]
Ovopaotikn Tdon [V] Tiep. 7,4
Texvohoyia pmnatapiag Li-lon Li-Po Li-lon
Eykekpipévol GopTIoTEG 757L20 757L35

1 BA. ofpavon otny pratapia
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12 NapapTnua

12.1 XpnoiwpomotoVpeva cOBoAa

el
X

Cce
[sN]

Kataokevaotng

AuTd TO TIPOIGV dev TIPETIEL VA ATIOPPITITETAL OTIOUSHTIOTE O€ XWPOUG YEVLIKAG OUA-
AOYNG olKlak®v amopplppdtwy. ‘Otav dev Tnpolvtal ot avtiotoLyol eBvikoi kavovi-
opoi, n amoppidn propei va €xel SUOUEVEIQ ETIMITWOELG OTO TIEPLBANOV Kal TNV
vyeia. AdBete umtoPn oag Tig uTtodeiEelg Tou appddLlov eOVIKOU Ppopéa OXETIKA He
TG Sladikaoieg eMoTPod G Kal CUAOYNAG.

AfAwon ouppdpdwong oopdwva pe TiG LoXUOVOEG EVPWTIAIKES 0ONYiEG
Ap1Budg oepdg (YYYY WW NNN)

YYYY - £10oG mapaywyng

WW - gBdopdda nmapaywyng

NNN - adwv apiBuodg

latpotexvoloyikd Tipoidv
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