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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.

» Weisen Sie den Benutzer in den sicheren Gebrauch des Produkts ein.

» Wenden Sie sich an den Hersteller, wenn Sie Fragen zum Produkt haben oder Probleme
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 Produkte ,8E38=8* 8E39=8*, und 8E43=8* " werden im Folgenden Produkt/ Prothese/
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.

Laut Hersteller (Otto Bock Healthcare Products GmbH) ist der Patient der Bediener des Pro-
dukts im Sinne der Norm |IEC 60601-1:2005/A1:2012.

2 Produktbeschreibung

2.1 Funktion

Die SensorHand Speed ist eine myoelektrisch steuerbare Prothesenhand, die sich durch eine be-
sonders hohe Griffgeschwindigkeit in Verbindung mit einem innovativen feinfiihligen Steuerungs-
konzept auszeichnet.

Die SensorHand Speed ist mit dem Griffstabilisierungs-System SUVA-Sensorik, der FlexiGrip-
Funktion und mit einer Programmierfunktion ausgestattet. Die proportionale DMC-Steuerung (Dy-
namic Mode Control) ermoglicht es dem Patienten, Griffgeschwindigkeit und Griffkraft proportio-
nal zur Hohe seines Muskelsignals zu steuern. Andert sich die Stirke des Muskelsignals, passen
sich Griffgeschwindigkeit und Griffkraft sofort dem veranderten Muskelsignal an.

Die Koaxialbuchse der SensorHand Speed 8E38=8* bzw. 8E43=8 ist mit einem orangen Ring ge-
kennzeichnet, das Anschlusskabel der SensorHand Speed 8E39=8* ist mit einer orangen Hiilse
markiert.

Verschiedene Steuerungsprogramme erlauben eine optimale Anpassung an die individuellen Be-
durfnisse und Fahigkeiten.

SUVA-Sensorik

Die im Daumen integrierte SUVA-Sensorik (siehe Abb. 1) erkennt, wenn ein ergriffener Gegen-
stand seine Lage verandert und somit zu entgleiten droht. Das System erhoéht dann ausgehend
von der urspriinglich vorgegebenen Anfangsgriffkraft automatisch und stufenlos die Griffkraft, bis
sich der Gegenstand wieder in der stabilen Lage befindet.

FlexiGrip-Funktion

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 Lageédnderungen des ergriffenen Gegenstands, wie es eine na-
tirliche Hand auch tun wiirde. Der Griff wirkt daher flexibel.

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



2.1.1 Handgelenksvarianten

Die Produkte "8E38=* , 8E39=* und 8E43="" unterscheiden sich durch verschiedene Varianten

des Handgelenks:

8E38=* (Handgelenksverschluss)
Ermoglicht das einfaches Trennen der Greif-
komponente vom Schaft. Die Greifkomponente
kann bei Bedarf durch eine 360° Drehbewe-
gung schnell abgenommen werden und durch
andere Greifkomponenten mit gleichem Ver-
schluss ausgetauscht werden.

8E39=" (Eingussring)

Niedrigprofilanschluss fir Anwender mit langer
Unterarm- oder Transcarpalamputation. Die
Hand lasst sich gegen einen konstanten Rei-
bungswiderstand drehen, der bei der Versor-
gung angepasst werden kann.

Der Eingussring 9S110=* muss zusatzlich be-
stellt werden.

Bei Verwendung dieser Greifkomponente wird
der Verteiler 13E190 oder 13E190=150 beno-
tigt.

8E43=* (Flexionsgelenk)

Das Flexionsgelenk mit Handgelenkverschluss
ermoglicht dem Benutzer das Positionieren in
20° oder 40° Flexions-, Neutral- und 20° oder
40° Extensionsstellung. Die Greifkomponente
kann bei Bedarf durch eine 360° Drehbewe-
gung schnell abgenommen werden und durch
andere Greifkomponenten mit gleichem Ver-
schluss ausgetauscht werden.



2.1.2 Handgelenk entriegeln/verriegeln (8E43=*)

Die individuelle Flexion und Extension des

1)

2)

3)

2.2 Kombinationsmaglichkeiten

Handgelenks ist in 5 verschiedenen Positionen
verriegelbar (jeweils in 20°-Schritten).

Entriegelungstaste in Pfeilrichtung
driicken.
Bei gedrickter Entriegelungstaste, die

Greifkomponente in die gewlnschte Positi-
on bewegen. Eine Rastung erfolgt von der
Neutralposition aus 20° und 40° in jede
Richtung.

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

Dieses Produkt ist mit folgenden Ottobock Komponenten kombinierbar:

Stromversorgung (Akku)

*  MyoEnergy Integral 757B35=1/ 757B35=3/ 757B35=5

* EnergyPack 757B20/757B21
Ladegerate

Abhangig vom verwendeten Akku kénnen folgende Ladegerate verwendet werden:

* Ladegerat 757L20 (inkl. Netzteil 757L16)
* Ladegerat 757L35

Eingussringe

* Eingussring 10S1=* (fir 8E38=*, 8E43=%)
* Eingussring 95110=" (fir 8E39=")
Rotation aktiv

* Elektro-Dreheinsatz 10S17

* MyoRotronic 13E205

Rotation passiv
* Koaxialstecker 9E169
* Kupplungseinsatz 1054

Ellbogen

*  ErgoArm Hybrid plus: 12K44="

* ErgoArm Electronic plus: 12K50=*

* DynamicArm: 12K100N=*/12K110N=*

3 BestimmungsgemaBe Verwendung

3.1 Verwendungszweck

Das Produkt ist ausschlieBlich fir die exoprothetische Versorgung der oberen Extremitat einzu-

setzen.

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 zuléssig.

Das Produkt wurde fur Alltagsaktivitdten entwickelt und darf nicht fir auBergewdhnliche Téatigkei-
ten eingesetzt werden. Diese auBergewdhnlichen Téatigkeiten umfassen z.B. Sportarten mit Gber-
méaBiger Belastung des Handgelenks und/oder StoBbelastung (Liegestiitz, Downhill, Mountainbi-
ke, ...) oder Extremsportarten (Freiklettern, Paragleiten, etc.). Zusatzlich sollte das Produkt nicht
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fur das Fuhren von Kraftfahrzeugen, Fihren von schwerem Gerat (z.B. Baumaschinen), Bedie-
nen von Industriemaschinen und Bedienen von motorbetriebenen Arbeitsgeraten eingesetzt wer-
den.

Die zulassigen Umweltbedingungen sind den technischen Daten zu entnehmen (siehe Seite 22).

3.3 Indikationen

* Amputationshéhe transradial, transhumeral und Schulterexartikulation

* Bei unilateraler oder bilateraler Amputation

* Dysmelie des Unterarm- oder Oberarms

* Der Patient muss in der Lage sein, Nutzungshinweise sowie Sicherheitshinweise zu verstehen
und umsetzen zu kénnen.

* Der Patient muss die physischen und mentalen Voraussetzungen zur Wahrnehmung von opti-
schen/akustischen Signalen und/oder mechanischen Vibrationen erfillen

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

4 Sicherheit
4.1 Bedeutung der Warnsymbolik
Warnung vor méglichen schweren Unfall- und Verletzungsgefahren.

Warnung vor moéglichen Unfall- und Verletzungsgefahren.
[HINWEIS | Warnung vor méglichen 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.

4.3 Allgemeine Sicherheitshinweise

Nichtbeachtung der Sicherheitshinweise

Personen-/Produktschaden 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.
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» Die Prothese sollte nicht fir das Fihren 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 Arbeitsgerédten eingesetzt werden.

/A WARNUNG

Betreiben der Prothese in der Nahe von aktiven, implantierten Systemen

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

erzeugte elektromagnetische Strahlung der Prothese.

» Achten Sie beim Betreiben der Prothese in unmittelbarer Nadhe 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.

/A WARNUNG

Verwendung von beschadigtem Netzteil, Adapterstecker oder Ladegerat
Stromschlag durch Berlhrung freiliegender, spannungsfiihrender Teile.

» Offnen Sie Netzteil, Adapterstecker oder Ladegerét nicht.

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

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

VerschleiBerscheinungen am Produkt

Verletzung durch Fehlsteuerung oder Fehlfunktion des Produkts

» Im Interesse der Sicherheit des Patienten sowie aus Griinden der Aufrechterhaltung der Be-
triebssicherheit, muss bei einer bemerkbaren Einschréankung der Funktionalitat der Greif-
komponente diese durch eine autorisierte Ottobock Servicestelle Uberprift werden.

» Beachten Sie, dass es bei einem zu geringen Ladezustand des Akkus zu Funktionsein-
schréankungen der Greifkomponente kommen kann.

/A 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.




>
>

/\ VORSICHT

Verwendung eines beschadigten Produkts
Verletzung durch Funktionsausfall des Produkts.

Vor Gebrauch auBerlich prifen, ob alle Teile des Produkts unbeschadigt sind.
Bei Beschadigung das Produkt umgehend reparieren lassen.

>

/\ 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.

4.4 Hinweise zum Aufbau / Einstellung

>

>

>

/\ VORSICHT

Bedienungsfehler beim Einstellvorgang mit der Einstellsoftware
Verletzung durch unerwartetes Verhalten des Produkts.

Die Teilnahme an einer Ottobock Produktschulung ist vor der ersten Anwendung erforder-
lich. Zur Qualifizierung fiir Software-Updates werden unter Umstanden weitere Produkt-
schulungen benétigt.

Ubertragen Sie Anderungen an den Einstellungen zuerst an die Greifkomponente, bevor Sie
die Einstellungen am Patienten Uberprifen.

Nutzen Sie die in der Software integrierte Online-Hilfe.

>

/\ VORSICHT

Falsche Elektrodeneinstellung / Elektrodenzuordnung
Verletzung durch unerwartetes Verhalten des Produkts.

Achten Sie darauf, dass die Kontaktflachen der Elektroden nach Méglichkeit vollflachig auf
unversehrter Haut aufliegen. Sollten starke Stérungen durch elektronische Gerate beobach-
tet werden, ist die Lage der Elektroden zu Uberprifen und gegebenenfalls zu verédndern.
Sollten die Stérungen nicht zu beseitigen sein oder sollten Sie mit den Einstellungen oder
der Auswahl des geeigneten Programms nicht den gewlinschten Erfolg erzielen, wenden
Sie sich an die fur Ihr Land zustandige Ottobock Niederlassung.

Achten Sie darauf, die Elektroden so unempfindlich wie méglich einzustellen, um Stérungen
durch starke elektromagnetische Strahlung (z.B. sichtbare oder verborgene Diebstahlsiche-
rungssysteme im Eingangs- / Ausgangsbereich von Geschéften), Metalldetektoren / Bodys-
cannern fir Personen (z.B. im Flughafenbereich) oder durch andere starke elektromagneti-
sche Storquellen (z.B. Hochspannungsleitungen, Sender, Trafostationen, Computertomo-
graphen, Kernspintomographen ...) zu reduzieren.

Achten Sie darauf, dass die Ansteckpositionen der Elektroden dem physiologischen Offnen
und SchlieBen der entsprechenden Muskelgruppe entspricht.

>

/\ VORSICHT

Falsche Elektrodeneinstellung durch Muskelermiidung
Verletzung durch Fehlsteuerung oder Fehlfunktion des Produkts.

Der Patient muss wéhrend der Elektrodeneinstellung Pausen einlegen.




/\ VORSICHT

Ungeniigender Hautkontakt der Elektroden

Verletzung durch unerwartetes Verhalten des Produkts infolge unkontrollierter Ansteuerung der
Prothesenkomponente.

Achten Sie darauf, dass die Kontaktflaichen der Elektroden nach Méglichkeit 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 tiber die Muskelsignale gesteuert werden, schalten Sie die
gesamte Prothese aus und suchen Sie lhren Orthopédietechniker auf.

v v

v

/A VORSICHT

Nichtbeachtung der Gebrauchsanweisungen aller verwendeten Prothesenkomponenten
Verletzung durch unerwartetes Verhalten des Produkts.
» Beachten Sie alle Gebrauchsanweisungen der verwendeten Prothesenkomponenten.

/\ VORSICHT

Verwendung ungeeigneter Prothesenkomponenten

Verletzung durch unerwartetes Verhalten des Produkts.

» Kombinieren Sie das Produkt nur mit jenen Komponenten, die im Kapitel "Kombinations-
moglichkeiten" angefiihrt sind (siehe Seite 5).

/\ VORSICHT

Akku nicht korrekt angeschlossen

Verletzungen durch Fehlsteuerung oder Fehlfunktion des Produkts.

» Achten Sie darauf die Anschlisse des Akkus nicht zu vertauschen.

» Kontrollieren Sie die Verbindung des Akkus durch leichten Zug am Kabel.

/\ VORSICHT

Verwendung von Silikonspray beim Aufziehen des Prothesenhandschuhs

Verletzung durch Verlust des Giriffs infolge mangelhafter Haftung des Prothesenhandschuhs auf

der Hand.

» Verwenden Sie zum Aufziehen des Prothesenhandschuhs ausschlieBlich das Anziehspray
640F 18. Beachten Sie die Gebrauchsanweisung des Prothesenhandschuhs.

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 Geriten

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

munikation.

» Bringen Sie das Produkt wahrend 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 iberprifen Sie die bestimmungsgemaBe 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 Geschaften, Metalldetektoren / Bodys-
cannern fir Personen (z.B. im Flughafenbereich) oder anderen starken magnetischen und
elektrischen Stoérquellen (z.B. Hochspannungsleitungen, Sender, Trafostationen, Computer-
tomographen, Kernspintomographen ...).

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

v

4.6 Hinweise zur Benutzung

/\ VORSICHT

UnsachgemaiaBe Handhabung
Verletzung durch Fehlbedienung oder Fehlfunktion des Produkts.
» Unterweisen Sie den Patienten in der sachgeméaBen Handhabung des Produkts.

/\ 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 L&-
sungsmittel wie Aceton, Benzin o0.4.

» Reinigen Sie das Produkt ausschlieBlich nach den Vorgaben im Kapitel "Reinigung” (siehe

Seite 21).

Reinigen Sie das Produkt nicht unter flieBendem Wasser.

Bei Nutzung eines Handschuhs beachten Sie zusatzlich die Gebrauchsanweisung des

Handschuhs.

vy

/\ 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.
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/\ 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.

» Achten Sie beim SchlieBen der Hand darauf, dass sich im Bereich der Fingerbeugen keine
Finger/Kérperteile befinden.

» Reinigen Sie das Produkt im ausgeschalteten Zustand.

/A VORSICHT

Unbeabsichtigtes Entriegeln der Greifkomponente

Verletzung durch Losen 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 durchgefihrt wurde.

» Positionieren Sie die Greifkomponente bei Verwendung eines Handgelenksverschluss so,
dass ein leichtes Verdrehen nicht zum Lésen der Greifkomponente vom Unterarm fiihren
kann.

5 Lieferumfang

* 1 St. SensorHand Speed 8E38=8*

oder

* 1 St. SensorHand Speed 8E39=8*

oder

* 1 St. SensorHand Speed 8E43=8*

* 1 St. Gebrauchsanweisung (Fachpersonal)
* 1 St. Gebrauchsanweisung (Benutzer)

6 Gebrauchsfahigkeit herstellen

6.1 Akku laden

Folgende Informationen sind den Gebrauchsanweisungen der verwendeten Akkus oder der Ell-
bogenpassteile zu entnehmen:

* Handhabung des Akkus

* Abfrage des Ladezustands

* Rickmeldungen (Piep- und Vibrationssignale)

6.2 Einstellung der Elektroden
Die ideale Position der Elektroden wird mit dem MyoBoy 757M11=X-CHANGE ermittelt, siehe
Gebrauchsanweisung 647G265=ALL_INT.

Programm 1, 5 und 6:

Im Programm PAULA die gewiinschte Programmvariante wéhlen. Jede Elektrode so einstellen,
dass der Patient das jeweilige Muskelsignal circa 2 Sekunden lang liber dem Wert HIGH halten
kann (siehe Abb. 7, (1)).

Programm 2:

Im Programm PAULA die gewiinschte Programmvariante wéhlen. Jede Elektrode so einstellen,
dass der Patient das jeweilige Muskelsignal circa 2 Sekunden lang tiber dem Wert LOW halten
kann (siehe Abb. 7, (2)).
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Programm 3:

Im Programm PAULA die SensorHand Speed im Modus AutoControl wahlen. Die Elektrode so
einstellen, dass der Patient das Muskelsignal circa 2 Sekunden lang Gber dem Wert ON halten
kann, siehe Abb. 8.

Programm 4:

Im Programm PAULA die SensorHand Speed im Modus VarioControl wahlen. Die Elektrode so
einstellen, dass der Patient das Muskelsignal circa 2 Sekunden lang Gber dem Wert HIGH halten
kann, siehe Abb. 8.

INFORMATION

Bei den Programmen 3 und 4 kann nur ein Muskelsignal betrachtet werden, siehe Abb. 7 und
siehe Abb. 8.

6.3 Steuerungsprogramme

Zur optimalen Anpassung an den Patienten stehen sechs Programme zur Auswahl. Diese Pro-
gramme werden durch farblich unterschiedliche Kodierstecker ausgewéhlt (siehe Abb. 4).

Die SensorHand Speed ist ab Werk mit einem schwarzen Kodierstecker bestiickt und mit dem
Programm 1 vorkonfiguriert. Bei Verwendung des schwarzen Kodiersteckers werden die Pro-
gramme mit dem MyoSelect 757T13 ausgewahlt.

Eine Geschwindigkeitseinstellung der SensorHand Speed mit dem MyoSelect 757T13 kann mit
jedem Kodierstecker durchgefiihrt werden, siehe Gebrauchsanweisung 647G131.

Kodierstecker wechseln, sieche Abb. 4

1) Den Sicherungsring entnehmen.

2) Die Innenhand so nach hinten schieben, dass die Steuerungselektronik frei liegt.
3) Den Kodierstecker wechseln.

4) Die Innenhand nach vorne schieben.

5) Den Sicherungsring montieren.

6) Den Akku entnehmen und wieder einlegen.

INFORMATION: Damit erkennt die Steuerung den neuen Kodierstecker.

6.3.1 Programmiibersicht

Programm 1: DMC Plus Sensorik
Kodierstecker, weif3: 13E184=1

Ansteuerung Auf Zu Indikation

Zwei Elektroden Myo-Signal tber die Myo-Signal tber die Fir Patienten mit 2
Elektrode Elektrode starken Muskelsigna-
Geschwindigkeit: Geschwindigkeit: len
Proportional Proportional

Programm 2: AutoControl - Lowlnput
Kodierstecker, rot: 13E184=2

Ansteuerung Auf Zu Indikation
Zwei Elektroden Myo-Signal liber die Myo-Signal tiber die Fir Patienten mit 2
Elektrode Elektrode digital (kurz- | schwanchen Muskelsi-
Geschwindigkeit: es Signal beliebiger gnalen
Proportional Hohe)
Geschwindigkeit:
Konstant
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Ansteuerung Auf Zu Indikation

Eine Elektrode und ein | Myo-Signal Uiber die Signal Uber den Fir Patienten mit nur

beliebiger Myobock Elektrode Schalter einem Muskel mit

Schalter Geschwindigkeit: Geschwindigkeit: schwachem Muskelsi-
Proportional Konstant gnal

Ein beliebiger Myo-

Hand o6ffnet so lange

Hand schlieBt Gber

Fir Patienten mit zu

bock Schalter wie die AUF-Seite des | den ZU-Seite des schwachen oder kei-
Schalters betatigt Schalters. nen Muskelsignalen
wird. Geschwindigkeit:
Geschwindigkeit: Konstant
Konstant

Programm 3: AutoControl

Kodierstecker, griin: 13E184=3

Ansteuerung Auf Zu Indikation

Eine Elektrode

Schnelles, anhalten-
des Myo-Signal tber
die Elektrode
Geschwindigkeit:
Konstant

Ganz langsame
Muskelentspannung
Uber die Elektrode:
Hand bleibt geoffnet
stehen

Schnelle Muskelent-
spannung Uber die
Elektrode: Hand
schlieBt
Geschwindigkeit:
Konstant

Far Patienten mit nur
einem Muskel mit sehr
schwachem Muskelsi-
gnal

Ein beliebiger Myo-
bock Schalter

Hand 6ffnet so lange
wie der Schalter betéa-

Hand schlieBt automa-
tisch sobald der

Far Patienten mit zu
schwachen oder kei-

tigt wird. Schalter losgelassen | nen Muskelsignalen
Geschwindigkeit: wird.
Konstant Geschwindigkeit:
Konstant
Programm 4: VarioControl
Kodierstecker, blau: 13E184=4
Ansteuerung Auf Zu Indikation

Eine Elektrode

Geschwindigkeit und
Starke der Muskelan-
spannung an der Elek-
trode

Geschwindigkeit und
Starke der Muskelent-
spannung an der Elek-
trode

Fir Patienten mit ei-
nem Muskel und star-
kem Muskelsignal
oder mit der Neigung

rungselement

Starke des Zuges am
Linear- Steuerungsele-
ment
Geschwindigkeit:
Proportional

Geschwindigkeit: Geschwindigkeit: zur Kokontraktion
Proportional Proportional
Ein Linear-Steue- Geschwindigkeit und | Geschwindigkeit des | Fir Patienten mit zu

Nachlassens am Zug
des Linear- Steue-
rungselements
Geschwindigkeit:
Proportional

schwachem oder kei-
nem Muskelsignal

Programm 5: VarioDual
Kodierstecker, gelb: 13E184=5
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Ansteuerung

Auf

Zu

Indikation

Zwei Elektroden

Geschwindigkeit und
Starke der Muskelan-
spannung an der ers-
ten Elektrode
Geschwindigkeit:
Proportional

Geschwindigkeit und

Starke der Muskelent-

spannung an der ers-
ten Elektrode
Geschwindigkeit:
Proportional
Griffkraft proportional

zu Hohe des Muskelsi-

gnals an der zweiten
Elektrode

Fir Patienten mit 2
starken Muskelsigna-
len

Programm 6: DMC plus Sensorik
Kodierstecker, violett: 13E184=6

Ansteuerung

Auf

Zu

Indikation

Zwei Elektroden

Myo-Signal liber die
Eletrode
Geschwindigkeit:
Proportional

Myo-Signal tiber die
Eletrode
Geschwindigkeit:
Proportional

Fir Patienten mit 2
starken Muskelsigna-
len

SUVA Sensorik und
FlexiGrip abschaltbar

6.3.2 Programmbeschreibung

| INFORMATION |

Mit einem kurzen ,OFFNEN" Impuls kann sowohl| die automatische Griffkraftnachregelung als
auch die FlexiGrip-Funktion jederzeit gestoppt werden.

| INFORMATION |

Alle Angaben von Griffkraften (z.B. 100 N ~ 10 Kp ) sind unverbindliche Anhaltswerte, um das
Funktionsprinzip der verschiedenen Betriebsarten zu verdeutlichen.

6.3.2.1 Programm 1: DMC plus Sensorik

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 off-
nen. Die Griffsicherheit — z. B. beim Halten von Besteck — wird dadurch erhdht.

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 Lageveranderung
des Gegenstandes, wird — je nach Bedarf — automatisch bis zur 1,5-fachen An-
fangsgriffkraft (156 N) nachgeregelt. FlexiGrip wird ab 20 N wirksam. Bei Wegfall
der Belastung greift die SensorHand Speed wieder mit der vorherigen Griffkraft
zu.
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Beispiel 2:

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

veranderung 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 tber die Elektrode

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

Myo-Signal tber 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 geringflgig 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.

6.3.2.2 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 tUber 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 tber die Elektrode

Myo-Signal tber die Elektrode

Geschwindigkeit: Geschwindigkeit:
proportional 15 mm/s bis 300 mm/s konstant 300 mm/s
Anfangsgriffkraft Automatische Griffkraft- FlexiGrip-Funktion
Nachregelung
10N bis max. 130 N wirksam ab der maximalen
Griffkraft

Steuerung mit 1 Elektrode und 1 Schalter
Offnen:

proportional Uber die Auf-Elektrode.
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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. 130 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

Folgende Kabel am Koaxialstecker 9E169 anstecken.

* siehe Abb. 6 (1): Akkuanschlusskabel

* siehe Abb. 6 (2): Elektrode

* siehe Abb. 6 (3): Rot/weies Kabel des Anschlusskabel 13E99 (SchlieB-Kontakte)

6.3.2.3 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 bendtigten 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: mit maximaler Geschwindigkeit durch schnelles Entspannen des Muskels.

Anhalten: durch sehr langsame Muskelentspannung iber die Elektrode bleibt die Hand

geoffnet stehen.
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Beispiel 1:

Nach dem Offnen den Muskel mit sehr langsamer Geschwindigkeit entspannen.
Die Offnungsposition bleibt unveréandert.

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

Schnelles anhaltendes MyoSignal iiber die Sehr langsame Muskelentspannung iber die

Elektrode. Elektrode:

Hand bleibt geoffnet stehen.
Geschwindigkeit: Schnelle Muskelentspannung Uber die Elektro-
konstant 300 mm/s 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 unverandert.

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 Lageveréanderung des Gegenstandes, wird - je nach Be-
darf - automatisch bis zur maximalen Griffkraft (130 N) nachgegriffen.

Auf Zu

Zug mit hoher Geschwindigkeit am Linear- Ganz langsames Nachlassen des Zugs am Li-

Steuerungselement. near-Steuerungselement:

Hand bleibt geoffnet stehen
Geschwindigkeit: Schnelles Nachlassen des Zugs am Linear-
konstant 300 mm/s Steuerungselement:

Hand schlieBt

Geschwindigkeit:

konstant 300 mm/s
Anfangsgriffkraft Automatische Griffkraft- FlexiGrip-Funktion

Nachregelung
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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

Folgende Kabel am Koaxialstecker 9E169 anstecken.

* siehe Abb. 5 (1): Akkuanschlusskabel )

» siehe Abb. 5 (2): Rot/weies Kabel des Anschlusskabel 13E99 (Offnen-Kontakte)

6.3.2.4 Programm 4: VarioControl

Steuerung mit: 1 Elektrode oder 1 Linear-Steuerung__seIement

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 Héhe der ma-
ximalen Nachgriffkraft vorgegeben.

Anhalten: durch sehr langsame Muskelentspannung tber 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 Lageverande-
rung des Gegenstandes, wird — je nach Bedarf — automatisch bis zur maximalen
Griffkraft (130 N) nachgegriffen.

Auf Zu

Durch Geschwindigkeit und Stéarke der Mus- | Durch Geschwindigkeit und Stérke der

kelanspannung an der Elektrode. Muskelentspannung an der Elektrode.

Geschwindigkeit: Geschwindigkeit:

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

Anfangsgriffkraft Automatische Griffkraft- FlexiGrip-Funktion
Nachregelung

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

6.3.2.5 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.
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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. 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

6.3.2.6 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

7 Gebrauch

7.1 Greifkomponente ein-/ausschalten

Die Greifkomponente kann ausschaltet werden, wenn eine Griffart Gber langeren Zeitraum beibe-
halten werden soll, beim Festhalten von Besteck, beim Schreiben oder wahrend langeren passi-
ven Pausen, z.B. Flug- und Bahnreisen. Damit wird eine ungewollte Handoffnung verhindert, die
durch unbeabsichtigte Muskelanspannung oder durch extreme elektrische Stéreinflisse ausge-
|6st werden kann. Zusatzlich wird eine langere Betriebszeit des Akkus der Prothese erzielt.

Durch Driicken am Prothesenhandschuh kann der EIN/AUS Taster betéatigt werden.

Bereich Funktion
Handricken EIN (siehe Abb. 2)
Daumen AUS (siehe Abb. 3)

7.2 Notoffnen der Greifkomponente )
Durch die integrierte Rutschkupplung ist ein Offnen der Greifkomponente unabhangig von anlie-
genden Steuersignalen moglich.

8 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.

9 Reinigung
1) Vor dem Reinigen das Produkt ausschalten.
2) Bei Verschmutzungen das Produkt mit einem feuchten Tuch und milder Seife reinigen.
Darauf achten, dass keine Flissigkeit in das Produkt und in die Komponenten des Produkts
eindringt.
3) Das Produkt mit einem fusselfreien Tuch abtrocknen und an der Luft vollstandig trocknen las-
sen.

| INFORMATION

Bei Verwendung eines Prothesenhandschuhs beachten Sie die Reinigungsanweisungen in der
Gebrauchsanweisung des Prothesenhandschuhs.

10 Wartung

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

Generell gilt fur 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 -giiltigkeit
kostenfrei oder nach einem vorhergehenden Kostenvoranschlag kostenpflichtig durchgefiihrt wer-
den.
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11 Rechtliche Hinweise

11.1 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 unsachgeméaBe Verwendung oder unerlaubte Veréanderung des Produkts verur-
sacht werden, haftet der Hersteller nicht.

11.2 Markenzeichen

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

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

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

11.3 CE-Konformitat

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

Das Produkt erflllt die Anforderungen der RoHS-Richtlinie 2011/65/EU zur Beschréankung 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

12 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* 8E43=8*

Offnungsweite 100 mm

Proportionale Geschwindigkeit 15-300 mm/s

Proportionale Griffkraft 0-100 N

Gewicht (inkl. System-Innen- 462 g 517 g

hand)

Betriebsspannung ca. 7,4V

Ruhestrom 2 mA

Lebensdauer 5 Jahre

Kennzeichen Akku 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35

=1 =3 =5
Temperaturbereich beim Laden [°C] +5 bis +40

22


http://www.ottobock.com/conformity

Kennzeichen Akku 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5
KapazHétUnAh] 9001/ 6801 / 600 1150 3450
9501 8001

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

(abhéan-

gig von

der Ka-

pazitat

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 Ladegerate 757L20 757L35

! siehe Kennzeichnung am Akku

13 Anhdnge
13.1 Angewandte Symbole

el
X

Cce
[sN]

Hersteller

Dieses Produkt darf nicht Gberall mit unsortiertem Hausm{ill entsorgt werden. Eine
nicht den Bestimmungen lhres Landes entsprechende Entsorgung kann sich
schéadlich auf die Umwelt und die Gesundheit auswirken. Bitte beachten Sie die
Hinweise der fur lhr Land zustandigen Behorde zu Rickgabe- und Sammelverfah-
ren.

Konformitatserklarung gemaB den anwendbaren europaischen Richtlinien

Seriennummer (YYYY WW NNN)
YYYY - Herstellungsjahr

WW - Herstellungswoche

NNN - fortlaufende Nummer

Medizinprodukt

1 Foreword

English

INFORMATION

Date of last update: 2022-03-23
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» Please read this document carefully before using the product and observe the safety
notices.

» Instruct the user in the safe use of the product.

» Please contact the manufacturer if you have questions about the product or in case of prob-
lems.

» 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.

The products “8E38=8*, 8E39=8* and 8E43=8*" are referred to as the product/prosthesis/termin-
al 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.

According to the manufacturer (Otto Bock Healthcare Products GmbH), the patient is the operat-
or of the product according to the IEC 60601-1:2005/A1:2012 standard.

2 Product description

2.1 Function

The SensorHand Speed is a prosthetic hand with myoelectric control, featuring a particularly high
gripping speed combined with an innovative, sensitive control concept.

The SensorHand Speed is equipped with the SUVA sensors grip stabilisation system, the Flexi-
Grip function and a programming function. Proportional control with DMC (dynamic mode con-
trol) allows the patient to regulate the gripping speed and gripping force 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.

The coaxial bushing of the 8E38=8* or 8E43=8 SensorHand Speed is marked with an orange
ring, and the connecting cable of the 8E39=8* SensorHand Speed is marked with an orange
sleeve.

Various control programmes make optimal adaptation to the individual needs and abilities pos-
sible.

SUVA sensors

The SUVA sensors integrated in the thumb (see fig. 1) recognise when a gripped object changes
its position and is therefore at risk of slipping out of the user’s grasp. The system then increases
the gripping force automatically and continuously, starting from the originally specified initial grip-
ping force, until the object is in a stable position again.

FlexiGrip function

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.

2.1.1 Wrist joint versions
The products “8E38=*, 8E39=* and 8E43="" are distinguished by different variants of the wrist
joint:
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8E38=" (quick-disconnect wrist)

Makes it easy to separate the terminal device
from the prosthetic socket. The terminal device
can be removed quickly when needed via a
360° rotating movement and replaced by a dif-
ferent terminal device with the same quick-dis-
connect unit.

8E39=" (lamination ring)

Low-profile connection for users with a long
forearm or transcarpal amputation. The hand
can be rotated against a constant friction,
which can be adjusted during the fitting pro-
cess.

The 9S110=* lamination ring has to be ordered
separately.

The 13E190 or 13E190=150 switch block is
required when this terminal device is used.

8E43=" (flexion joint)

The flexion joint with quick-disconnect wrist
makes positioning possible for the user at 20°
or 40° flexion, in the neutral position and at 20°
or 40° extension. The terminal device can be
removed quickly when needed via a 360° rotat-
ing movement and replaced by a different ter-
minal device with the same quick-disconnect
unit.

2.1.2 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.
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2.2 Combination possibilities
This product can be combined with the following Ottobock components:

Power supply (rechargeable battery)
» 757B35=1/757B35=3 / 757B35=5 MyoEnergy Integral
* 757B20/757B21 EnergyPack

Battery chargers

The following battery chargers can be used depending on the rechargeable battery:
*  757L20 charger (including 757L16* power supply)

* 757L35 battery charger

Lamination rings
* 10S1=* lamination ring (for 8E38=*, 8E43=%)
* 9S110=* lamination ring (for 8E39=*)

Active rotation
e 10S17 electric wrist rotator
* 13E205 MyoRotronic

Passive rotation
*  9E169 coaxial plug
* 1054 coupling piece

Elbow

*  ErgoArm Hybrid plus: 12K44=*

* ErgoArm Electronic plus: 12K50=*

* DynamicArm: 12K100N=*/12K110N=*

3 Intended use

3.1 Indications for use
The product is intended exclusively for upper limb exoprosthetic fittings.

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 42).

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 patient must be able to understand usage and safety messages and put them into prac-
tice.

* The patient must fulfil the physical and mental requirements for perceiving visual/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".
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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.

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.

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

/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

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.

/A CAUTION

Signs of wear on the product

Injury due to faulty control or malfunction of the product

» In the interest of patient safety and in order to maintain operating reliability, the terminal
device has to be inspected by an authorised Ottobock Service Centre in case of noticeable
restrictions of functionality.

» Note that the functionality of the terminal device may be limited if the battery charge level
gets too low.

/\ 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.

/\ CAUTION

Use of a damaged product

Injury due to loss of product functionality.

» Prior to use, conduct an external visual inspection to verify that all parts of the product are
undamaged.

» In case of damage, have the product repaired promptly.

/\ 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.
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4.4 Information on Alignment/Adjustment

/A CAUTION

Operator errors during the adjustment process with the adjustment software

Injury due to unexpected product behaviour.

» Participation in an Ottobock product training course is required prior to initial use. Addition-
al product training courses may become necessary to qualify for software updates.

» Transfer the setting changes to the terminal device before you check the settings on the
patient.

» Use the online help which is integrated into the software.

/\ CAUTION

Incorrect electrode settings/electrode assignment

Injury due to unexpected product behaviour.

» The electrodes are to be placed on intact skin only and with as much electrode-skin contact
as possible. In the case of strong interference from electronic devices, the position of the
electrodes should be checked and changed if necessary. If the interference cannot be elim-
inated or if you do not achieve the expected results by adjustment or selection of the appro-
priate control programme, please contact the Ottobock branch responsible for your country.

» Set the electrode sensitivity as low as possible in order to reduce interference from powerful

electromagnetic radiation (e.g. 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 electromagnetic interference (e.g. high-voltage lines, transmitters, trans-
former stations, computer tomographs, magnetic resonance tomographs, etc.).

Make sure that the electrode connection positions correspond to physiological opening and

closing for the corresponding muscle groups.

/\ CAUTION

Incorrect electrode settings due to muscle fatigue
Injury due to faulty control or malfunction of the product.
» Allow the patient to rest during the adjustment of the electrodes.

/A 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.

/\ CAUTION

Failure to observe the instructions for use of all prosthesis components used
Injury due to unexpected product behaviour.
» Observe the instructions for use of the prosthesis components used.

v
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/\ CAUTION

Use of unsuitable prosthetic components

Injury due to unexpected product behaviour.

» Use the product only in combination with components listed in the section "Combination
possibilities" (see page 26).

/\ CAUTION

Battery not connected correctly

Injury due to faulty control or malfunction of the product.

» Make sure the battery connections are not switched.

» Check the battery connections by pulling slightly on the cable.

/\ CAUTION

Use of silicone spray when putting on the prosthetic glove

Injury due to a loss of grip resulting from insufficient adhesion of the prosthetic glove on the

hand.

» Only use 640F 18 donning spray to put on the prosthetic glove. Note the instructions for use
for the prosthetic glove.

4.5 Information on Proximity to Certain Areas

/\ 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.
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4.6 Information on Use

/A CAUTION

Improper use
Injury due to faulty operation or malfunction of the product.
» Instruct the patient in the proper use of the product.

/\ 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 “Cleaning” section (see page 41).

Do not clean the product under running water.

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

/\ 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

Risk of pinching between the fingertips

Injury due to pinching of body parts.

» 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.

» When closing the hand, ensure that fingers and other body parts are not in the area of the
finger joints.

» Make sure the product is switched off for cleaning.

/A CAUTION

Unintentional unlocking of the terminal device

Risk of injury due to the terminal device disconnecting from the forearm (e.g. while carrying

objects).

» Ensure that the connection is carried out correctly when connecting the hand to the pros-
thetic socket or components.

» When using a quick-disconnect wrist unit, position the terminal device so that slight twisting
cannot disconnect the terminal device from the forearm.

vvyy

5 Scope of delivery

* 1 pc. 8E38=8* SensorHand Speed

or

* 1 pc. 8E39=8* SensorHand Speed

or

* 1 pc. 8E43=8* SensorHand Speed

* 1 pc. Instructions for use (qualified personnel)
* 1 pc. Instructions for use (user)
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6 Preparing the product for use

6.1 Charging the battery

The following information is found in the instructions for use of the respective batteries or elbow
components:

* Handling the battery

* Querying the charge level

* Feedback (beeps and vibration signals)

6.2 Adjusting the electrodes
The ideal position of the electrodes is determined with the 757M11=X-CHANGE MyoBoy, see
647G265=ALL_INT instructions for use.

Program 1, 5 and 6:

Select the desired program variant in the PAULA program. Adjust each electrode so the patient
can hold the respective muscle signal above the HIGH value for about two seconds (see fig. 7,
(1)).

Program 2:

Select the desired program variant in the PAULA program. Adjust each electrode so the patient
can hold the respective muscle signal above the LOW value for about two seconds (see fig. 7,

(2)).

Program 3:

In the PAULA program, select the SensorHand Speed in the AutoControl mode. Adjust the elec-
trode so the patient can hold the muscle signal above the ON value for about two seconds, see
fig. 8.

Program 4:

In the PAULA program, select the SensorHand Speed in the VarioControl mode. Adjust the elec-
trode so the patient can hold the muscle signal above the HIGH value for about two seconds, see
fig. 8.

INFORMATION
Only one muscle signal can be viewed with programs 3 and 4, see fig. 7 and see fig. 8.

6.3 Control programs

Six programs are provided for optimal adaptation to the patient. These programs are selected
using coding plugs of different colours (see fig. 4).

The SensorHand Speed is equipped with a black coding plug and preconfigured with program 1
at the factory. When the black coding plug is used, the programs are selected with the 757T13
MyoSelect.

Adjusting the speed of the SensorHand Speed with the 757T13 MyoSelect can be carried out
with any coding plug; see the 647G 131 instructions for use.

Changing the coding plug, see fig. 4
1) Remove the lock ring.

2) Push the inner hand back so the control electronics are exposed.
3) Change the coding plug.

4) Push the inner hand forward.

5) Install the lock ring.

6) Remove and reinstall the battery.

INFORMATION: This causes the control device to recognise the new coding plug.
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6.3.1 Program overview

Program 1: DMC plus Sensorik
Coding plug, white: 13E184=1

Activation

Open

Close

Indication

Two electrodes

Muscle signal via the
electrode

Speed:

Proportional

Muscle signal via the
electrode

Speed:

Proportional

For patients with two
strong muscle signals

Program 2: AutoControl LowInput
Coding plug, red: 13E184=2

Activation

Open

Close

Indication

Two electrodes

Muscle signal via the
electrode

Muscle signal via the
electrode, digital

For patients with two
weak muscle signals

Proportional

Speed: (short signal at any
Proportional level)
Speed:
Constant
One electrode and any | Muscle signal via the | Signal via the switch For patients with only
MyoBock switch electrode Speed: one muscle with a
Speed: Constant weak muscle signal

Any MyoBock switch

The hand opens as
long as the OPEN side
of the switch is activ-

The hand closes via
the CLOSE side of the
switch.

For patients with
muscle signals that
are too weak or no

ated. Speed: muscle signals
Speed: Constant
Constant

Program 3: AutoControl

Coding plug, green: 13E184=3

Activation Open Close Indication

One electrode

Fast, sustained
muscle signal via the
electrode

Speed:

Constant

Very slow muscle
relaxation via the elec-
trode: hand stops in
the open position
Quick muscle relaxa-
tion via the electrode:
hand closes

Speed:

Constant

For patients with only
one muscle with a very
weak muscle signal

Any MyoBock switch

The hand opens as
long as the switch is
activated.

Speed:

Constant

The hand closes auto-
matically as soon as
the switch is released.
Speed:

Constant

For patients with
muscle signals that
are too weak or no
muscle signals

Program 4: VarioControl
Coding plug, blue: 13E184=4
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Activation

Open

Close

Indication

One electrode

Speed and level of
muscle contraction on
the electrode

Speed:

Proportional

Speed and level of
muscle relaxation on
the electrode
Speed:

Proportional

For patients with one
muscle and a strong
muscle signal or tend-
ency to co-contraction

One linear control ele-
ment

Speed and level of pull
on the linear control
element

Speed:

Proportional

Speed of relaxing the
pull on the linear con-
trol element

Speed:

Proportional

For patients with
muscle signal that is
too weak or no muscle
signal

Program 5: VarioDual

Coding plug, yellow: 13E184=5

Activation

Open

Close

Indication

Two electrodes

Speed and level of
muscle contraction on
the first electrode
Speed:

Proportional

Speed and level of
muscle relaxation on
the first electrode
Speed:

Proportional

Gripping force propor-
tional to strength of
the muscle signal on
the second electrode

For patients with two
strong muscle signals

Program 6: DMC plus Sensorik
Coding plug, purple: 13E184=6

Activation

Open

Close

Indication

Two electrodes

Muscle signal via the
electrode

Speed:

Proportional

Muscle signal via the
electrode

Speed:

Proportional

For patients with two
strong muscle signals
SUVA sensors and
FlexiGrip can be deac-
tivated

6.3.2 Program description

| INFORMATION |

Both the automatic gripping force readjustment and the FlexiGrip function can be stopped at
any time with a brief “OPEN" impulse.

| INFORMATION |

All gripping force specifications (e.g. 100 N ~ 10 Kp) are non-binding guiding values to illustrate
the functional principle of the various operating modes.

6.3.2.1 Program 1: DMC plus Sensorik
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
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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. 156 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.

6.3.2.2 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-
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
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Muscle signal via the electrode

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

Muscle signal via the electrode

Speed:
Constant, 300 mm/s

Initial gripping force
readjustment

Automatic gripping force

FlexiGrip function

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

Constant, 300 mm/s

Initial gripping force
readjustment

Automatic gripping force

FlexiGrip function

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:
then remains open.
Closing:

At maximum speed as long as the OPEN side of the switch is activated. The hand

At maximum speed by activating the CLOSE contact of the switch.

Open

Close

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

Speed:
Proportional, 156 mm/s to 300 mm/s

Signal via the CLOSE side of the switch
Speed:
Constant, 300 mm/s

Initial gripping force
readjustment

Automatic gripping force

FlexiGrip function

10N

Up to max. 130 N

Takes effect starting at the
maximum gripping force

Connect the following cables to the 9E169 coaxial plug.

* seefig. 6 (1): battery connection cable
* seefig. 6 (2): electrode

* see fig. 6 (3): red/white cable of the 18E99 connecting cable (closing contacts)

6.3.2.3 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).
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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: At maximum speed with a quick pull on the linear control element.

Closing: At maximum speed by quickly relaxing the pull on the linear control element.

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 very slowly. The opening
position remains unchanged.

Example 2:  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
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:
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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

Connect the following cables to the 9E169 coaxial plug.
* seefig. 5 (1): battery connection cable
* see fig. 5 (2): red/white cable of the 18E99 connecting cable (opening contacts)

6.3.2.4 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.

Open Close |
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Speed:

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

Proportional, 15 mm/s to 300 mm/s

Via speed and strength of muscle relaxation on
the electrode.

Speed:

Proportional, 16 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

Proportional. The opening speed is determined by the speed and strength of the
pull on the linear control element.

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

Relaxing the pull on the linear control element very slowly causes the hand to stop

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.
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

Opening:
Closing:

gripping force readjustment.
Stopping:

in the open position.
Example 1:
Example 2:

(130 N) as needed.
Open

Close

Speed:

Via speed and strength of the pull on the linear
control element

Proportional, 15 mm/s to 300 mm/s

Via speed at which the pull on the linear con-
trol element is relaxed

Speed:

Proportional, 156 mm/s to 300 mm/s

Initial gripping force

Automatic gripping force

FlexiGrip function

speeds: Up to max. 130 N

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: Effective starting at
the maximum gripping force

6.3.2.5 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
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
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Opening:
muscle contraction.
Closing:

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

which the muscles are relaxed. The gripping force is approx. 10 N.

Stopping:
open position.

Electrode 2
Gripping:

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

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

6.3.2.6 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
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
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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

7 Use

7.1 Terminal device on/off

The terminal device can be switched off when a grip is to be maintained for a longer period of
time, while holding cutlery, writing or during longer passive pauses, for example, while travelling
by rail or air. This prevents unintentional opening of the hand caused by inadvertent tensing of the
muscles or extreme electrical interference. The operating time of the prosthesis battery is also
extended.

The ON/OFF button can be operated by pressing on the prosthetic glove.

Area Function
Back of the hand ON (see fig. 2)
Thumb OFF (see fig. 3)

7.2 Opening the terminal device in an emergency
The integrated slip clutch allows the terminal device to be opened regardless of the active control
signals.

8 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.

9 Cleaning

1) Switch off the product before cleaning.

2) Clean the product with a damp cloth and mild soap when needed.
Make sure that no liquids get into the product and product components.

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

| INFORMATION

When using a prosthetic glove, note the cleaning information in the instructions for use for the
prosthetic glove.

10 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.
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11 Legal information

11.1 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.

11.2 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.

11.3 CE conformity

Otto Bock Healthcare Products GmbH hereby declares that the product is in compliance with
applicable European requirements for medical devices.

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

12 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* 8E43=8*
Opening width 100 mm
Proportional speed 15-300 mm/s
Proportional gripping force 0-100 N
Weight (including system inner 462 g 517 g
hand)
Operating voltage Approx. 7.4V
Static current 2mA
Lifetime 5 years
Rechargeable battery reference number 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5
Temperature range for charging [°C] +5to +40
Capacity [mAh] 900t/ | 680t/ 600 1150 3450
9501 8001
Rechargeable battery lifetime [years] 2
Product behaviour during the charging process The product is non-functional
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Rechargeable battery reference number 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5
Operating time of the product with fully Approx. | Approx. | Approx. | Approx. | Approx.
Charged battery [gnp 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

13 Appendices
13.1 Symbols Used

el
X

Ce
[sN]

Manufacturer

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-
tion.

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.

» Apprenez a I'utilisateur comment utiliser son produit en toute sécurité.

» Adressez-vous au fabricant si vous avez des questions concernant le produit ou en cas de
problémes.
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» 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 produits « BE38=8*, 8E39=8" et 8E43=8* » sont nommés ci-apres produit/prothése/compo-
sant 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.

D’apres le fabricant (Otto Bock Healthcare Products GmbH), le patient est I'utilisateur du produit
conformément a la norme CEl 60601-1:2005/A1:2012.

2 Description du produit

2.1 Fonctionnement

La SensorHand Speed est une main prothétique a commande myoélectrique qui se distingue par
une vitesse de préhension particulierement élevée associée a un concept de commande innovant
et tres précis.

La SensorHand Speed est équipée du systéme de stabilisation de la préhension « SUVA-Senso-
rik » (Capteurs SUVA), de la fonction FlexiGrip et d'une fonction de programmation. La com-
mande proportionnelle DMC (Dynamic Mode Control) permet au patient de contrdler la vitesse et
la force de préhension proportionnellement a I'intensité de son signal myoélectrique. En cas de
modification de I'intensité du signal myoélectrique, la vitesse et la force de préhension s'adaptent
immédiatement a I'évolution du signal myoélectrique.

La douille coaxiale de la SensorHand Speed 8E38=8* ou 8E43=8 est signalée par un anneau
orange tandis que le cable de raccordement de la SensorHand Speed 8E39=8* peut étre repéré
gréce a sa gaine orange.

Différents programmes de commande permettent une adaptation optimale en fonction des capa-
cités et des besoins individuels.

Capteurs SUVA

Les capteurs SUVA intégrés au pouce (voir ill. 1) identifient les situations dans lesquelles un objet
saisi modifie sa position et risque donc de glisser. Le systeme augmente alors automatiquement
et progressivement la force de préhension a partir de la force de préhension initiale prédéfinie
jusqu’a ce que |'objet soit de nouveau dans une position stable.

Fonction 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 ».

2.1.1 Variantes de poignet
Les produits « BE38=*, 8E39=* et 8E43=" » se distinguent par les différentes versions de poignet
qu'ils comportent :

44



y‘ﬁ_-
g»”

.e'ﬂ_ '- -
/

8E38=* (fermeture de poignet)

Permet de séparer facilement le composant de
préhension de I'emboiture. Si nécessaire, le
composant de préhension peut étre facilement
retiré grace un mouvement de rotation a 360°
et étre remplacé par d'autres composants de
préhension présentant la méme fermeture.

8E39=* (bague a couler)

Raccord a profil bas pour utilisateur présentant
une longue amputation transradiale ou une am-
putation transcarpienne. La main peut étre
tournée dans le sens opposé a une résistance
a la friction constante, qui peut étre ajustée
dans le cadre de I'appareillage.

La bague a couler 9S110=" doit étre comman-
dée séparément.

L'utilisation de ce composant de préhension
requiert le répartiteur 13E190 ou 13E190=150.

8E43=" (articulation de flexion)

L'articulation de flexion avec fermeture de poi-
gnet permet a I'utilisateur une position de
flexion a 20° ou 40°, une position neutre et une
position d'extension a 20° ou 40°. Si néces-
saire, le composant de préhension peut étre fa-
cilement retiré grace un mouvement de rotation
a 360° et étre remplacé par d'autres compo-
sants de préhension présentant la méme fer-
meture.

2.1.2 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.
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3) Deés que la touche de déverrouillage est re-
lachée, le composant de préhension se
verrouille sur la position choisie.

2.2 Combinaisons possibles
Ce produit est combinable avec les composants Ottobock suivants :

Alimentation électrique (accumulateur)
* MyoEnergy Integral 757B35=1/ 757B35=3/ 757B35=5
* EnergyPack 757B20/757B21

Chargeurs

En fonction de I'accumulateur employé, les chargeurs suivants peuvent étre utilisés :
» Chargeur 757L20 (bloc d'alimentation compris 757L16*)

* Chargeur 757L35

Bagues a couler
* Bague a couler 10S1=* (pour 8E38=*, 8E43=%)
* Bague a couler 95110=* (pour 8E39=%)

Rotation active
* Moteur pour prono-supination électrique 10S17
*  MyoRotronic 13E205

Rotation passive
* Fiche coaxiale 9E169
* Coupleur ainsérer 10S4

Coude

* ErgoArm Hybrid plus : 12K44="

* ErgoArm Electronic plus : 12K50=*

* DynamicArm : 12K100N=*/12K110N=*

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
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 63).

3.3 Indications

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

* En cas d'amputation unilatérale ou bilatérale

* Dysmélie de I'avant-bras ou du bras

* Le patient doit étre en mesure de comprendre et d'appliquer les consignes d'utilisation et de
sécurité.
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* Le patient doit présenter les propriétés 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.

» Il 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 prothése.

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

Utilisation de la prothése a proximité de systemes actifs implantés

Perturbation des systemes 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 systemes actifs pouvant étre im-
plantés, veillez a 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

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.

» Remplacez immédiatement les blocs d'alimentation, les adaptateurs de prise ou les char-
geurs endommagés.

| A AVERTISSEMENT

Contact cutané avec des fuites de lubrifiants suite a des dysfonctionnements du sys-
téme 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.

/\ PRUDENCE

Signes d’usure sur le produit

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

» Pour la sécurité du patient et dans le souci de préserver la sécurité de fonctionnement du
produit, la prothése doit étre contrélée par un orthoprothésiste dés qu'une limitation de la
fonctionnalité du composant de préhension est perceptible.

» Notez que la fonctionnalité du composant de préhension peut étre limitée si |'état de charge
de I'accumulateur est faible.

/\ 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.

Utilisation d’un produit endommagé
Blessure due a une panne du produit.
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» Avant d'utiliser le produit, vérifiez de I'extérieur que tous les composants du produit ne sont
pas endommagés.
» En cas de dommage, faites réparer immédiatement le produit.

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.

4.4 Remarques relatives a I’alignement / au réglage

Erreur d’utilisation au cours du réglage avec le logiciel de réglage

Blessure occasionnée par un comportement inattendu du produit.

» L'orthoprothésiste doit suivre une formation Ottobock sur le produit avant de procéder au
premier appareillage. D'autres formations de qualification relatives aux mises a jour du logi-
ciel pourront éventuellement étre nécessaires.

» Transférez les modifications des réglages au composant de préhension avant de contrdler
les réglages sur le patient.

» Utilisez I'aide en ligne intégrée au logiciel.

/\ PRUDENCE

Réglage/attribution non conforme des électrodes

Blessure occasionnée par un comportement inattendu du produit.

» Veillez a ce que les surfaces de contact des électrodes reposent, si possible, dans leur inté-
gralité sur une peau saine. Il convient de contrdler et éventuellement de modifier la position
des électrodes en cas de perturbations importantes occasionnées par des appareils électro-
niques. Veuillez vous adresser a la filiale Ottobock de votre pays si vous n'arrivez pas a éli-
miner les perturbations ou si vous n'obtenez pas le résultat escompté avec les réglages ef-
fectués ou la sélection du programme approprié.

» Veillez a effectuer un réglage des électrodes le moins sensible possible afin de réduire les
perturbations dues aux rayonnements électromagnétiques intenses (par ex. les systémes an-
tivol visibles ou cachés dans la zone d’entrée et de sortie des magasins), des détecteurs de
métaux/scanners corporels (dans les aéroports par ex.) ou dues a d'autres sources
d'interférences électromagnétiques (par ex. lignes a haute tension, émetteurs, postes de
transformation, scanners, appareils IRM...).

Veillez a ce que les positions sur lesquelles les électrodes sont attachées correspondent a

I"'ouverture et a la fermeture physiologiques du groupe de muscles correspondant.

/\ PRUDENCE

Réglage non conforme des électrodes dii a une fatigue des muscles
Blessure due a une erreur de commande ou a un dysfonctionnement du produit.
» Le patient doit effectuer des pauses pendant le réglage des électrodes.

Contact insuffisant des électrodes avec la peau

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

tr6lée du composant prothétique.

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

v
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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.

v

/\ PRUDENCE

Non-respect des instructions d’utilisation de tous les composants prothétiques utilisés
Blessure occasionnée par un comportement inattendu du produit.
» Respectez I'ensemble des instructions d'utilisation des composants prothétiques utilisés.

/\ PRUDENCE

Utilisation de composants prothétiques non adaptés

Blessure occasionnée par un comportement inattendu du produit.

» Utilisez le produit uniqguement avec les composants indiqués dans le chapitre « Combinai-
sons possibles » (consulter la page 46).

/\ PRUDENCE
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Blessures dues a une erreur de commande ou a un dysfonctionnement du produit.
» Veiller a ne pas inverser les bornes de I'accumulateur.
» Contréler le branchement de I'accumulateur en tirant Iégerement sur le céble.

/\ PRUDENCE

» Utiliser uniquement le spray de chaussage 640F18 pour enfiler le gant prothétique. Priere
de respecter la notice d'utilisation du gant prothétique.

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.

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

v

/\ 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.

v

v

a
o



» 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.

» 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 systéemes antivol, des scanners corporels, des détecteurs de
métaux, soyez attentif au produit dont le comportement peut étre inattendu.

\4

4.6 Consignes relatives a lutilisation

Manipulation non conforme
Blessure due a une mauvaise utilisation ou a un dysfonctionnement du produit.
» Expliquez au patient comment manipuler correctement le produit.

/\ PRUDENCE

Entretien non conforme du produit
> Blessures dues a une erreur de commande/un dysfonctionnement du produit ou a la détério-
ration des composants mécaniques.

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

» Nettoyer le produit en respectant strictement les consignes du chapitre « Nettoyage »
(consulter la page 62).

» 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

Risque de pincement entre les pointes des doigts

Blessures dues a un pincement de parties du corps.

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

» Lorsque vous fermez la main, veillez & ce qu'aucune partie du corps ne se trouve entre les

pointes des doigts.

Lorsque vous fermez la main, veillez a ce qu'aucun doigt ou partie du corps ne se trouve au

niveau de la zone de flexion des doigts.

» Nettoyez le produit une fois éteint.

v
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Déverrouillage involontaire du composant de préhension

Blessure due au composant de préhension qui se détache de I'avant-bras (lors du port d’objets

par exemple).

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

» En cas d'utilisation d'une fermeture de poignet, placer le composant de préhension de sorte
qu'il ne puisse se détacher de I'avant-bras lorsqu’une légeére rotation a lieu.

5 Contenu de la livraison

* 1 SensorHand Speed 8E38=8*

ou

* 1 SensorHand Speed 8E39=8*

ou

* 1 SensorHand Speed 8E43=8*

* 1xinstructions d'utilisation (personnel spécialisé)
e 1xinstructions d'utilisation (utilisateur)

6 Mise en service du produit

6.1 Charger I’accumulateur

Pour obtenir des informations sur les thémes suivants, veuillez consulter les instructions
d'utilisation des accumulateurs ou des coudes utilisés.

* Manipulation de I'accumulateur

* Interrogation de I'état de charge

» Signaux de retour (signaux sonores et vibratoires)

6.2 Réglage des électrodes
MyoBoy 757M11=X-CHANGE permet de déterminer la position idéale des électrodes, voir notice
d'utilisation 647G265=ALL_INT.

Programme 1,5 et 6:

Sélectionner le programme privilégié dans le programme PAULA. Régler chaque électrode de
telle sorte que le patient puisse maintenir le signal myoélectrique correspondant pendant 2 se-
condes environ au-dessus de la valeur HIGH (voir ill. 7, [1]).

Programme 2:

Sélectionner le programme privilégié dans le programme PAULA. Régler chaque électrode de
telle sorte que le patient puisse maintenir le signal myoélectrique correspondant pendant 2 se-
condes environ au-dessus de la valeur LOW (voir ill. 7, [2]).

Programme 3 :

Dans le programme PAULA, sélectionner la SensorHand Speed dans le mode AutoControl. Ré-
gler I'électrode de telle sorte que le patient puisse maintenir le signal myoélectrique pendant 2
secondes environ au-dessus de la valeur ON voir ill. 8.

Programme 4 :

Dans le programme PAULA, sélectionner la SensorHand Speed dans le mode VarioControl. Ré-
gler I'électrode de telle sorte que le patient puisse maintenir le signal myoélectrique pendant 2
secondes environ au-dessus de la valeur HIGH, voir ill. 8.

INFORMATION

Dans les programmes 3 et 4, un seul signal myoélectrique peut étre pris en compte, voir ill. 7 et
voir ill. 8.
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6.3 Programmes de commande
Six programmes sont disponibles et permettent un ajustement parfait en fonction du patient. Ces
programmes peuvent étre sélectionnés au moyen des fiches de codage présentant différentes

couleurs (voir ill. 4).

La SensorHand Speed est équipée par défaut de la fiche de codage noire et le programme 1 est
préconfiguré. En cas d'utilisation de la fiche de codage noire, la sélection des programmes
s'effectue avec MyoSelect 757T13.
La vitesse de la SensorHand Speed peut étre réglée dans MyoSelect 757T13 avec chacune des
fiches de codage, voir notice d'utilisation 647G131.

Changer de fiche de codage, voir ill. 4
1) Retirer la bague de sireté.
2) Faire glisser le capotage vers I'arriere de sorte a dégager le systéeme électronique de com-

mande.
3) Changer la fiche de codage.
4) Faire glisser le capotage vers I'avant.
5) Monter la bague de sdreté.
6)

Retirer et remettre en place I'accumulateur.

INFORMATION : la commande peut ainsi identifier la nouvelle fiche de codage.

6.3.1 Vue d’ensemble des programmes

Programme 1 : DMC plus Sensorik
Fiche de codage blanche : 13E184=1

Commande

Ouverture

Fermeture

Indication

Deux électrodes

Signal myoélectrique
transmis par
I"électrode

Vitesse :
Proportionnelle

Signal myoélectrique
transmis par
I"électrode

Vitesse :
Proportionnelle

Pour les patients avec
2 signaux myoélec-
triques forts

Programme 2 : AutoControl - Lowinput
Fiche de codage rouge :

13E184=2

Commande

Ouverture

Fermeture

Indication

Deux électrodes

Signal myoélectrique
transmis par

Signal myoélectrique
numérique transmis

Pour les patients avec
2 signaux myoélec-

Proportionnelle

I"électrode par |'électrode (signal |triques faibles
Vitesse : bref d’une intensité
Proportionnelle quelconque)
Vitesse :
Constante
Une électrode et un in- | Signal myoélectrique | Signal via Pour les patients avec
terrupteur MyoBock transmis par I"interrupteur seulement un muscle
au choix I"électrode Vitesse : et un signal myoélec-
Vitesse : Constante trique faible

Un interrupteur Myo-
Bock au choix

La main s'ouvre tant
que le co6té ouverture
de l'interrupteur est
actionné.

Vitesse :

Constante

La main se ferme au
moyen du c6té ferme-
ture de l'interrupteur.
Vitesse :

Constante

Pour les patients avec
des signaux myoélec-
triques trop faibles ou
inexistants
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Programme 3 : AutoControl
Fiche de codage verte : 13E184=3

Commande

Ouverture

Fermeture

Indication

Une électrode

Signal myoélectrique
rapide et continu
transmis par
I"électrode

Vitesse :

Constante

Relachement tres lent
du muscle transmis
par |'électrode : la
main reste ouverte
Relachement rapide
du muscle transmis
par |'électrode : la
main se ferme
Vitesse :

Constante

Pour les patients avec
seulement un muscle
et un signal myoélec-
trique trés faible

Un interrupteur Myo-
Bock au choix

Ouverture de la main
tant que I'interrupteur
est actionné.

Fermeture automa-
tigue de la main dés
que l'interrupteur est

Pour les patients avec
des signaux myoélec-
triques trop faibles ou

Vitesse : relaché. inexistants
Constante Vitesse :
Constante
Programme 4 : VarioControl
Fiche de codage bleue : 13E184=4
Commande Ouverture Fermeture Indication

Une électrode

Vitesse et intensité de
la contraction muscu-
laire transmise par
|'électrode

Vitesse :
Proportionnelle

Vitesse et intensité du
relachement muscu-
laire transmis a
|'électrode

Vitesse :
Proportionnelle

Pour les patients avec
un muscle et un signal
myoélectrique fort ou
avec une tendance a
la cocontraction

Un élément de com-
mande linéaire

Vitesse et intensité de
la traction exercée sur
I'élément de com-
mande linéaire
Vitesse :
Proportionnelle

Vitesse du relache-
ment de la traction
exercée sur |'élément
de commande linéaire
Vitesse :
Proportionnelle

Pour les patients avec
un signal myoélec-
trique trop faible ou in-
existant

Programme 5 : VarioDual

Fiche de codage jaune :

13E184=5

Commande

Ouverture

Fermeture

Indication

Deux électrodes

Vitesse et intensité de
la contraction muscu-
laire transmise par la
premiére électrode
Vitesse :
Proportionnelle

Vitesse et intensité du
relachement muscu-
laire transmis par la
premiére électrode
Vitesse :
Proportionnelle
Force de préhension
proportionnelle a
I'intensité du signal
myoélectrique trans-
mis par la deuxiéme
électrode

Pour les patients avec
2 signaux myoélec-
triques forts
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Programme 6 : DMC plus Sensorik
Fiche de codage violette : 13E184=6

Commande

Ouverture

Fermeture

Indication

Deux électrodes

Signal myoélectrique
transmis par
I'électrode

Vitesse :
Proportionnelle

Signal myoélectrique
transmis par
I"électrode

Vitesse :
Proportionnelle

Pour les patients avec
2 signaux myoélec-
triques forts

Capteurs SUVA et
FlexiGrip désacti-

vables

6.3.2 Description des programmes

| INFORMATION |

Le réajustement automatique de la prise ainsi que la fonction FlexiGrip peuvent étre a tout mo-
ment stoppés au moyen d'une courte impulsion d'« OUVERTURE ».

| INFORMATION |

Toutes les forces de préhension indiquées (p. ex. 100 N ~ 10 Kp ) sont des valeurs de référence
fournies a titre indicatif permettant de mieux expliquer le principe de fonctionnement des diffé-
rents modes.

6.3.2.1 Programme 1 : DMC plus Sensorik

Commande a 2 électrodes

Cette commande correspond a la commande DMC plus avec « interrupteur manuel » (Dynamic
Mode Control), mais intégre 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. Aprés 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.

Ouverture :
Fermeture :

Proportionnelle avec I'électrode d’ouverture
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 & partir de 20 N. A la fin de la sollicitation,
la SensorHand Speed applique de nouveau la force de préhension précédente.
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.

Exemple 2 :

| Ouverture Fermeture
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Vitesse :

Signal myoélectrique transmis par |'électrode

Proportionnelle de 15 mm/s a 300 mm/s

Vitesse :

Signal myoélectrique transmis par I'électrode

Proportionnelle de 15 mm/s a 300 mm/s

Force de préhension initiale

Réajustement automatique
de la force de préhension

Fonction FlexiGrip

Proportionnelle : 0 N a 100 N

Proportionnelle : au max.
jusqu’a 1,5 fois la force de
préhension initiale, par
exemple réajustement de la
force de préhension de 15 N
max. pour une force de pré-

Activation en fonction de la
force de préhension initiale,
avec une valeur légérement
au-dessus de la force de pré-
hension maximale possible
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.

6.3.2.2 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

OQuverture :  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 |'électrode de fermeture.

Ouverture Fermeture

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

Vitesse :
Constante a 300 mm/s

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

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

Jusqu'a 130 N max.

Fonction FlexiGrip

10N Active a partir de la force de

préhension maximale

Commande a 1 électrode et 1 interrupteur

OQuverture :  Proportionnelle avec I'électrode d'ouverture.
Fermeture : A la vitesse maximale par un bref actionnement de I'interrupteur.
Ouverture Fermeture
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Signal myoélectrique transmis par I'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.

Quverture : 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

Brancher les cables suivants a la fiche coaxiale 9E169.

* voirill. 6 (1) : cable de raccordement de la batterie

e voirill. 6 (2) : électrode

* voirill. 6 (3): cable rouge/blanc du cable de raccordement 13E99 (contacts de fermeture)

6.3.2.3 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.

Commande a 1 électrode

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

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

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

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

Vitesse :

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

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
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10N Jusqu’a 130 N max. Active a partir de la force de

préhension maximale

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 l'interrupteur est actionné. | Fermeture automatique dés que I'interrupteur
Vitesse : est relaché.
Constante a 300 mm/s Vitesse :

Constante a 300 mm/s

Brancher les cables suivants a la fiche coaxiale 9E169.
* voirill. 5 (1) : cable de raccordement de la batterie
» voirill. 5 (2) : cable rouge/blanc du céble de raccordement 13E99 (contacts d'ouverture)

6.3.2.4 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 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 1 électrode

Quverture :  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. Cela permet aussi de définir la valeur maximale du réajus-
tement de la force de préhension.

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

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
de la force de préhension n'a lieu.

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

Fermeture :

Arrét :

Exemple 1:

Exemple 2 :

Ouverture Fermeture

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

Proportionnelle de 15 mm/s a 300 mm/s

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

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
faible a modérée : aucun

Active a partir de 20 N
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A une vitesse de fermeture mo-
dérée a élevée : jusqu'a 130 N
max.

10N Active a partir de la force de

préhension maximale

Commande a 1 élément de commande linéaire

Ouverture :  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 |'élément de commande linéaire
permet de maintenir la main ouverte.

Apres 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.
Apres '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).

Fermeture :

Arrét :

Exemple 1 :

Exemple 2 :

Fermeture

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

Ouverture

En fonction de la vitesse et de la force 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

6.3.2.5 Programme 5 : 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 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-
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

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

la vitesse d'ouverture.
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Fermeture :

Arrét :

Electrode 2

Préhen-
sion :

Exemple 1:

Exemple 2 :

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 deuxieme 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 a 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 deuxiéme 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
légérement 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

6.3.2.6 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
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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.

7 Utilisation

7.1 Mise en marche et arrét du composant de préhension

Le composant de préhension peut étre éteint lorsqu’'un type de préhension doit étre maintenu
pendant une durée prolongée, lors de la préhension de couverts, lors de |'écriture d'un courrier
ou au cours de pauses passives prolongées, par exemple en avion et en train. Cela permet de
prévenir toute ouverture accidentelle de la main susceptible d'étre provoquée par une contraction
musculaire involontaire ou des perturbations électriques extrémes. La durée de fonctionnement
de la batterie de la prothése est ainsi également prolongée.

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

Zone Fonction
Dos de la main MARCHE (voir ill. 2)
Pouce ARRET (voir ill. 3)

7.2 Ouverture d’urgence de la main
L'accouplement patinant intégré permet d'ouvrir le composant de préhension indépendamment
des signaux de commande transmis.

8 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.

9 Nettoyage
1) Avant le nettoyage, désactivez le produit.
2) En cas de salissures, nettoyez le produit avec un chiffon humide et du savon doux.
Veillez a ce qu'aucun liquide ne pénétre dans le produit et dans ses composants.
3) Essuyez le produit a I'aide d'un chiffon non pelucheux et laissez sécher entierement a I'air.

| INFORMATION

En cas d'utilisation d'un gant prothétique, respectez les consignes de nettoyage mentionnées
dans les instructions d'utilisation du gant prothétique.

10 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 maniere 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.
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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.

11 Informations légales

11.1 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.

11.2 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 qu'une dénomination n’est pas soumise aux droits d'un tiers.

11.3 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

12 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" | 8E43=8"

Largeur d'ouverture 100 mm

Vitesse proportionnelle 15-300 mm/s

Force de préhension propor- 0-100 N

tionnelle

Poids (avec systéme de capo- 462 g 517 g
tage)

Tension de service 7,4V env.

Courant de repos 2 mA
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Référence 8E38=8*, 8E39=8* 8E43=8"
Durée de vie 5 ans
Référence de ’accumulateur 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5
Plage de température pendant la charge [°C] +5a +40
Capacité [mAh] 900t / 6801 / 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
13 Annexes
13.1 Symboles utilisés
I Fabricant
Il est interdit d’éliminer ce produit en tous lieux avec les ordures ménageres non
ﬁ triées. Une élimination non conforme aux dispositions en vigueur dans votre pays
btiar. 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.

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
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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.

» Istruire I'utente sull'utilizzo sicuro del prodotto.

» Rivolgersi al fabbricante in caso di domande sul prodotto o all'insorgere di problemi.

» 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.

| prodotti "8E38=8*, 8E39=8*, e 8E43=8*" sono denominati qui di seguito prodotto/protesi/dispo-
sitivo 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.

Secondo il produttore (Otto Bock Healthcare Products GmbH) il paziente e I'utilizzatore del pro-
dotto ai sensi della norma IEC 60601-1:2005/A1:2012.

2 Descrizione del prodotto

2.1 Funzionamento

SensorHand Speed & una mano protesica con comando mioelettrico caratterizzata da una veloci-
ta di presa particolarmente elevata unita a un concetto di controllo sensibile e innovativo.
SensorHand Speed ¢ dotata del sistema di stabilizzazione del sistema SUVA, della funzione Flexi-
Grip e di una funzione di programmazione. || comando DMC (Dynamic Mode Control) proporzio-
nale consente ai pazienti di controllare la velocita di presa e la forza di presa in modo proporzio-
nale rispetto all'altezza dei propri segnali muscolari. Se I'intensita del segnale muscolare cambia,
la velocita e la forza di presa si adeguano immediatamente al segnale muscolare cambiato.

La bussola coassiale di SensorHand Speed 8E38=8* o0 8E43=8 & dotata di un anello arancione, il
cavo di collegamento di SensorHand Speed 8E39=8* & contrassegnato con una bussola arancio-
ne.

Diversi programmi di comando consentono un adeguamento ottimale alle esigenze e alle capacita
dell'utente.

Sensori SUVA

| sensori SUVA integrati nei pollici (v. fig. 1) riconoscono se un oggetto afferrato cambia la sua
posizione e pertanto rischia di scivolare. Il sistema aumenta la forza di presa automaticamente e
gradualmente in base alla forza di presa iniziale originariamente indicata, finché I'oggetto si trova
nuovamente nella posizione stabile.

Funzione 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".

2.1.1 Varianti di polso
| prodotti "8E38=* , BE39=" e 8E43="*" si distinguono per le diverse versioni del polso:
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8E38="* (attacco polso)

Consente una facile separazione del dispositi-
vo terminale dall'invasatura. Il dispositivo termi-
nale puo essere rimosso velocemente con una

rotazione di 360° e sostituito con altri dispositi-
— vi terminali aventi lo stesso attacco, se neces-
r sario.

8E39=* (anello di laminazione)

Attacco a profilo basso per utilizzatori con am-
putazione di avambraccio lunga o amputazione
transcarpale. La mano puo essere inoltre ruo-

= tata contro una resistenza costante all'attrito,

T N .

- ! che puo essere adeguata durante la protesizza-
J zione.

v -~ L'anello di laminazione 9S110=* deve essere

ordinato a parte.
Se si utilizza questo dispositivo terminale & ne-

cessario il distributore 13E190 o 13E190=150.

8E43=" (articolazione Flex)

L'articolazione Flex con attacco di polso con-
sente all'utilizzatore di portare il polso in fles-
sione di 20° 0 40°, in posizione neutrale o in
estensione a 20° o 40°. Il dispositivo terminale
puo essere rimosso velocemente con una rota-
zione di 360° e sostituito con altri dispositivi
terminali aventi lo stesso attacco, se necessa-
rio.

2.1.2 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.
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3) Rilasciando il pulsante di sblocco, il dispo-
sitivo terminale si blocca nella rispettiva po-
sizione.

2.2 Possibilita di combinazione
Questo prodotto puo essere combinato con componenti Ottobock

Alimentazione elettrica (batteria)
* MyoEnergy Integral 757B35=1/ 757B35=3/ 757B35=5
* EnergyPack 757B20/757B21

Caricabatteria

In base alla batteria utilizzata possono essere impiegati i seguenti caricabatteria:
» Caricabatteria 757L20 (con alimentatore 757L16%)

* Caricabatteria 757L35

Anelli di laminazione
* Anello di laminazione 10S1=* (per 8E38=*, 8E43=")
* Anello di laminazione 95110=" (per 8E39=")

Rotazione attiva
* Unita di pronosupinazione 10S17
*  MyoRotronic 13E205

Rotazione passiva
e Connettore coassiale 9E169
* Kit di connessione 1054

Gomito

*  ErgoArm Hybrid plus: 12K44=*

* ErgoArm Electronic plus: 12K50=*

* DynamicArm: 12K100N=*/12K110N=*

3 Uso conforme

3.1 Uso previsto
Il prodotto deve essere utilizzato esclusivamente per protesi esoscheletriche 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.

Le condizioni ambientali consentite sono descritte nel capitolo dedicato ai dati tecnici (v.
pagina 84).

3.3 Indicazioni

* Livello di amputazione transradiale, transomerale e disarticolazione di spalla
* Per amputazione monolaterale o bilaterale

* Dismelia dell'avambraccio o del braccio

* |l paziente deve essere in grado di comprendere ed applicare le istruzioni per |'utilizzo e la si-
curezza.
* |l paziente deve disporre dei requisiti fisici e mentali per poter riconoscere i segnali ottici/acu-

stici e/o le vibrazioni meccaniche
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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

Avvertenza relativa a possibili gravi pericoli di incidente e lesioni.

Avvertenza relativa a possibili pericoli di incidente e lesioni.
[AvViSO | 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 1 in 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).

| 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.
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| 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

Utilizzo di alimentatore, connettore adattatore o caricabatteria danneggiati

Pericolo di folgorazione in caso di contatto con parti sotto tensione scoperte.

» Non aprire |'alimentatore, il connettore adattatore o il caricabatteria.

» Non sottoporre I'alimentatore, il connettore adattatore o il caricabatteria a carichi estremi.

» Sostituire immediatamente gli alimentatori, i connettori adattatore o i caricabatteria danneg-
giati.

| 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

Segni di usura sul prodotto

Lesioni dovute a comando errato o malfunzionamento del prodotto

» A tutela della sicurezza del paziente e a salvaguardia della sicurezza di funzionamento, & ne-
cessario far controllare il componente di presa da un centro assistenza Ottobock autorizzato
non appena si notano limitazioni della funzionalita del componente.

Tenere presente che se lo stato di carica della batteria & insufficiente, le funzionalita del
componente di presa possono essere limitate.

v

/\ 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.

/\ CAUTELA

Utilizzo di un prodotto danneggiato

Lesioni dovute a perdita di funzionalita del prodotto.

» Prima dell'utilizzo controllare esternamente che tutti i componenti del prodotto non siano
danneggiati.

» Far riparare immediatamente il prodotto in caso di danneggiamento.
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/\ 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.

4.4 Indicazioni per l'allineamento e la regolazione

/\ CAUTELA

Errore di comando durante la procedura di regolazione con il software di regolazione

Lesioni dovute a un comportamento inaspettato del prodotto.

» E necessario partecipare a un corso di formazione sul prodotto Ottobock prima di eseguire
la prima applicazione. Per la qualificazione relativa ad aggiornamenti del software potrebbe-
ro essere necessari ulteriori corsi di formazione sul prodotto.

» Trasferire le modifiche delle impostazioni sul componente di presa, prima di controllare le
impostazioni sul paziente.

» Usare la guida on-line integrata nel software.

/\ CAUTELA

Errata regolazione/assegnazione degli elettrodi

Lesioni dovute a un comportamento inaspettato del prodotto.

» Assicurarsi che le superfici di contatto degli elettrodi poggino completamente su pelle sana,
ove possibile. Nel caso di gravi disturbi dovuti ad apparecchi elettronici & necessario verifi-
care la posizione degli elettrodi ed eventualmente modificarla. Se non fosse possibile elimi-
nare tali interferenze o se non fosse possibile raggiungere i risultati desiderati tramite la re-
golazione e la selezione del programma appropriato, rivolgersi alla filiale Ottobock di com-
petenza.

» Verificare di aver regolato gli elettrodi al livello di sensibilita piu basso possibile, al fine di ri-
durre eventuali danni dovuti a forti radiazioni elettromagnetiche (p. es. sistemi antifurto visi-
bili o nascosti nell'area d'accesso/uscita di negozi, rivelatori di oggetti metallici/body scan-
ner per persone, ad es. in aeroporti) o ad altre forti sorgenti elettromagnetiche (p. es. linee
ad alta tensione, trasmettitori, stazioni di trasformazione, tomografi computerizzati o a riso-
nanza magnetica, ecc.).

Accertarsi che le posizioni di innesto degli elettrodi corrispondano all'apertura e chiusura fi-

siologica del relativo gruppo muscolare.

v

/\ CAUTELA

Errata regolazione degli elettrodi dovuta ad affaticamento muscolare
Lesioni dovute a comando errato o malfunzionamento del prodotto.
» |l paziente deve rispettare alcune pause durante la regolazione degli elettrodi.

/\ 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.
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» Se non é possibile controllare il prodotto mediante i segnali muscolari, spegnere |'intera
protesi e recarsi da un tecnico ortopedico.

/\ CAUTELA

Mancato rispetto delle istruzioni per I'uso di tutti i componenti protesici utilizzati
Lesioni dovute a un comportamento inaspettato del prodotto.
» Osservare tutte le istruzioni per I'uso dei componenti protesici utilizzati.

/\ CAUTELA

Utilizzo di componenti protesici non appropriati

Lesioni dovute a un comportamento inaspettato del prodotto.

» Utilizzare il prodotto esclusivamente in combinazione con i componenti elencati nel capitolo
"Possibilita di combinazione" (v. pagina 67).

/\ CAUTELA

Batteria non correttamente collegata

Lesioni dovute a comando errato o malfunzionamento del prodotto.

» Prestare attenzione affinché i collegamenti della batteria non siano invertiti.

» Controllare il collegamento della batteria esercitando una leggera trazione sul cavo.

/\ CAUTELA

Applicare silicone spray per indossare il guanto cosmetico

Lesioni causate dalla perdita della presa a causa di adesione insufficiente del guanto cosmetico

sulla mano.

» Per indossare il guanto cosmetico utilizzare esclusivamente silicone spray 640F18. Osserva-
re le istruzioni per I'uso del guanto cosmetico.

4.5 Indicazioni per la permanenza in determinate aree

/\ 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 ¢ possibile evitare di far funzionare contemporaneamente i dispositivi, controllare
che I'utilizzo del prodotto con questa disposizione sia conforme all'uso previsto.

v

vy
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/\ 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.

v

4.6 Indicazioni per l'utilizzo

/\ CAUTELA

Utilizzo improprio
Lesioni dovute ad un utilizzo errato o malfunzionamento del prodotto.
» lIstruire il paziente sul 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 83).

» 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

Pericolo di schiacciamento tra le punte delle dita

Lesioni dovute a schiacciamento di parti del corpo.

» Durante |'uso del prodotto, verificare che tra le punte delle dita non si trovino parti del cor-
po.

Alla chiusura della mano, verificare che non vi siano parti del corpo tra le punte delle dita.
Alla chiusura della mano verificare che le dita o altre parti del corpo non si trovino nell'area
di flessione delle dita.

» Pulire il prodotto quando & spento.

vy
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/\ CAUTELA

Sblocco involontario del dispositivo terminale

Lesioni dovute al distacco del dispositivo terminale dall'avambraccio (ad 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.

» Se si utilizza un attacco di polso, posizionare il dispositivo terminale in modo tale che una
leggera rotazione non causi il distacco del dispositivo terminale dall'avambraccio.

5 Fornitura

* 1 SensorHand Speed 8E38=8*

oppure

* 1 SensorHand Speed 8E39=8*

oppure

* 1 SensorHand Speed 8E43=8*

* 1 libretto d'istruzioni per I'uso (personale tecnico specializzato)
* 1libretto di istruzioni per I'uso (per |'utente)

6 Preparazione all'uso

6.1 Carica della batteria

Le seguenti informazioni possono essere ricavate dalle istruzioni per I'uso delle batterie o dei
componenti di gomito utilizzati:

* Gestione della batteria

* Richiesta dello stato di carica

* Segnali di conferma (segnali acustici e a vibrazione)

6.2 Regolazione degli elettrodi
La posizione ideale degli elettrodi viene calcolata con MyoBoy 757M11=X-CHANGE, vedere le
istruzioni per I'uso 647G265=ALL_INT.

Programma 1, 5 e 6:

Nel programma PAULA selezionare la variante di programma desiderata. Ogni elettrodo va rego-
lato in modo che il paziente possa mantenere il segnale muscolare corrispondente per circa 2 se-
condi oltre il valore HIGH (v. fig. 7, (1)).

Programma 2:

Nel programma PAULA selezionare la variante di programma desiderata. Ogni elettrodo va rego-
lato in modo che il paziente possa mantenere il segnale muscolare corrispondente per circa 2 se-
condi oltre il valore LOW (v. fig. 7, (2)).

Programma 3:

Nel programma PAULA selezionare SensorHand Speed nella modalita AutoControl. Gli elettrodi
vanno regolati in modo che il paziente possa mantenere il segnale muscolare corrispondente per
circa 2 secondi oltre il valore ON v. fig. 8.

Programma 4:

Nel programma PAULA selezionare SensorHand Speed nella modalita VarioControl. Gli elettrodi
vanno regolati in modo che il paziente possa mantenere il segnale muscolare corrispondente per
circa 2 secondi oltre il valore HIGH, v. fig. 8.

INFORMAZIONE
Nei programmi 3 e 4 & possibile osservare soltanto un segnale muscolare, v. fig. 7 e v. fig. 8.
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6.3 Programmi di comando
Per I'adeguamento ottimale al paziente sono disponibili sei programmi. Questi programmi vengo-
no selezionati mediante cavalieri con colori diversi (v. fig. 4).
SensorHand Speed di fabbrica & dotato di un cavaliere nero ed & preconfigurato con il program-
ma 1. Utilizzando il cavaliere nero vengono selezionati i programmi con MyoSelect 757T13.

Un'impostazione di velocita di SensorHand Speed con MyoSelect 757T13 puo essere effettuata
con qualsiasi cavaliere, vedere le istruzioni per I'uso 647G131.

Sostituire il cavaliere, v. fig. 4
1) Rimuovere |'anello di sicurezza.
2) Spingere indietro la mano interna fino ad accedere liberamente alla centralina elettronica di

Spingere in avanti la mano interna.

comando.
3) Sostituire il cavaliere.
4)
5) Montare I'anello di sicurezza.
6)

Rimuovere la batteria e inserirla nuovamente.

INFORMAZIONI: in questo modo la centralina di comando riconosce il nuovo cavaliere.

6.3.1 Sintesi dei programmi

Programma 1: DMC plus Sensorik
Cavaliere, bianco: 13E184=1

Comando

Aprire

Chiudere

Indicazione

Due elettrodi

Segnale Myo tramite
I'elettrodo

Velocita:
Proporzionale

Segnale Myo tramite
I'elettrodo

Velocita:
Proporzionale

Per pazienti con 2 se-
gnali muscolari forti

Programma 2: AutoControl - Lowlnput
Cavaliere, rosso: 13E184=2

Comando

Aprire

Chiudere

Indicazione

Due elettrodi

Segnale Myo tramite
I'elettrodo

Velocita:
Proporzionale

Segnale Myo tramite

elettrodo digitale (se-
gnale breve di altezza
a piacere)

Velocita:

Costante

Per pazienti con 2 se-
gnali muscolari deboli

Un elettrodo e un in-
terruttore a piacere
MyoBock

Segnale Myo tramite
I'elettrodo

Velocita:
Proporzionale

Segnale tramite inter-
ruttore

Velocita:

Costante

Per pazienti con un so-
lo muscolo con segna-
le muscolare debole

Un interruttore a pia-
cere MyoBock

La mano si apre finché
viene azionato il lato
APRIRE dell'interrutto-
re.

Velocita:

Costante

La mano si chiude me-
diante il lato CHIUDE-
RE dell'interruttore.
Velocita:

Costante

Per pazienti con se-
gnali muscolari deboli
o nessun segnale mu-
scolare

Programma 3: AutoControl
Cavaliere, verde: 13E184=3
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Comando

Aprire

Chiudere

Indicazione

Un elettrodo

Segnale Myo rapido,
costante, tramite elet-
trodo

Velocita:

Costante

Rilassamento musco-
lare molto lento attra-
verso |'elettrodo: la
mano rimane aperta
Rilassamento musco-
lare rapido attraverso
|'elettrodo: la mano si
chiude

Velocita:

Costante

Per pazienti con un so-
lo muscolo con segna-
le muscolare molto de-
bole

Un interruttore a pia-
cere MyoBock

La mano si apre finché
viene azionato l'inter-

La mano si chiude au-
tomaticamente non ap-

Per pazienti con se-
gnali muscolari deboli

ruttore. pena viene rilasciato | o nessun segnale mu-
Velocita: I'interruttore. scolare
Costante Velocita:
Costante
Programma 4: VarioControl
Cavaliere, blu: 13E184=4
Comando Aprire Chiudere Indicazione

Un elettrodo

Velocita e intensita
della tensione musco-
lare sull'elettrodo
Velocita:
Proporzionale

Velocita e intensita del
rilassamento muscola-
re sull'elettrodo
Velocita:
Proporzionale

Per pazienti con un
muscolo e segnale
muscolare forte o con
tendenza alla co-con-
trazione

Un trasduttore lineare

Velocita e intensita
della trazione sull'ele-
mento di comando li-
neare

Velocita:
Proporzionale

Velocita di rilascio sul-
la trazione dell'ele-
mento di comando li-
neare

Velocita:
Proporzionale

Per pazienti con se-
gnale muscolare trop-
po debole o assente

Programma 5: VarioDual
Cavaliere, giallo: 13E184=5

Comando

Aprire

Chiudere

Indicazione

Due elettrodi

Velocita e intensita
della tensione musco-
lare sul primo elettro-
do

Velocita:
Proporzionale

Velocita e intensita del
rilassamento muscola-
re sul primo elettrodo
Velocita:
Proporzionale

Forza di presa propor-
zionale all'altezza del
segnale muscolare sul
secondo elettrodo

Per pazienti con 2 se-
gnali muscolari forti

Programma 6: DMC plus Sensorik
Cavaliere, viola: 13E184=6
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Comando Aprire Chiudere Indicazione

Due elettrodi Segnale Myo tramite | Segnale Myo tramite | Per pazienti con 2 se-
I'elettrodo I'elettrodo gnali muscolari forti
Velocita: Velocita: Sensori SUVA e Flexi-
Proporzionale Proporzionale Grip disattivabili

6.3.2 Descrizione del programma

| INFORMAZIONE |

Con un breve impulso "APRIRE" ¢ possibile arrestare in qualsiasi momento sia la regolazione
automatica della forza di presa sia la funzione FlexiGrip.

| INFORMAZIONE |

Tutti i dati delle forze di presa (ad es. 100 N ~ 10 Kp ) sono valori indicativi non vincolanti, che
servono a illustrare il principio di funzionamento delle diverse modalita di utilizzo.

6.3.2.1 Programma 1: DMC plus Sensorik

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.

Apertura: proporzionale tramite |'elettrodo di apertura
Chiusura: proporzionale tramite I'elettrodo di chiusura

Esempio 1: ~ 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 pil 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 Segnale Myo tramite I'elettrodo
Velocita: Velocita:

proporzionale da 15 mm/s a 300 mm/s proporzionale da 15 mm/s a 300 mm/s
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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.

6.3.2.2 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

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
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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
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: costante 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 fino a max. 130 N interviene a partire dalla mas-
sima forza di presa

Inserire i seguenti cavi sul connettore coassiale 9E169.

* . fig. 6 (1): cavo di collegamento della batteria

* v.fig. 6 (2): elettrodi

» . fig. 6 (3): cavo rosso/bianco del cavo di collegamento 13E99 (contatti di chiusura)

6.3.2.3 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
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 I'elettrodo, la mano rima-
ne aperta.

Esempio 1:  Dopo |'apertura rilassare il muscolo molto lentamente. La posizione di apertura ri-

mane invariata.

Esempio 2:  Dopo l'apertura rilassare il muscolo il piu 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).
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Aprire Chiudere
Segnale Myo rapido, costante, tramite I'elettro- | Rilassamento muscolare molto lento attraverso
do. |'elettrodo:
la mano rimane aperta.
Velocita: Rilassamento muscolare rapido attraverso
costante 300 mm/s |'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 l'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 |'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

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:
Chiusura:

con la massima velocita, finché viene azionato I'interruttore.
dopo il rilascio dell'interruttore la mano si chiude automaticamente alla massima
velocita e inizia ad afferrare |'oggetto con 10 N.
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Aprire Chiudere

Si apre finché I'interruttore viene azionato. Si chiude automaticamente non appena viene
Velocita: rilasciato |'interruttore.

costante 300 mm/s Velocita:

costante 300 mm/s

Inserire i seguenti cavi sul connettore coassiale 9E169.
* . fig. 5 (1): cavo di collegamento della batteria
* . fig. 5 (2): cavo rosso/bianco del cavo di collegamento 13E99 (contatti di apertura)

6.3.2.4 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: 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. In questo modo viene indicata anche I'entita
della massima forza di presa aggiunta.

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, 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.

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

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
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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-
tomatica della forza di pre-
sa

Funzione FlexiGrip

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: interviene dal-
la forza di presa massima

media a elevata: fino a max.
130 N

6.3.2.5 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:
ne aperta.

tramite un rilassamento muscolare molto lento attraverso |'elettrodo, la mano rima-
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Elettrodo 2

Presa: La generazione della forza di presa viene determinata tramite |'entita del segnale
muscolare sul secondo elettrodo. La forza di presa massima e 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-
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

6.3.2.6 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
I'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.
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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

7 Utilizzo

7.1 Accensione/spegnimento del componente di presa

Il dispositivo terminale puo essere spento se un tipo di presa deve essere mantenuto per un pe-
riodo di tempo maggiore, per tenere in mano le posate, per scrivere o durante pause passive pro-
lungate, ad esempio durante un viaggio in aereo o in treno. In questo modo si evita un'apertura
della mano involontaria, che potrebbe essere attivata da tensione muscolare involontaria o da in-
flussi di disturbo elettrici estremi. Inoltre la durata operativa della batteria della protesi € maggio-
re.

L'interruttore di accensione/spegnimento puo essere azionato premendo sul guanto cosmetico.

Regione Funzione
Dorso della mano Accensione (v. fig. 2)
Pollice Spegnimento (v. fig. 3)

7.2 Apertura d'emergenza del componente di presa
Grazie al limitatore di coppia integrato e possibile un'apertura del dispositivo terminale indipen-
dentemente dai segnali di comando presenti.

8 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.

9 Pulizia
1) Spegnere il prodotto prima della pulizia.
2) Pulire il prodotto con un panno umido e sapone delicato in caso di sporcizia.
Accertarsi che nessun liquido penetri nel prodotto e nei relativi componenti.
3) Asciugare il prodotto con un panno privo di pelucchi e lasciar asciugare per bene all'aria.

| INFORMAZIONE

Se si usa un guanto protesico, osservare le indicazioni di lavaggio riportate nelle istruzioni per
I'uso del guanto protesico.

10 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.

11 Note legali

11.1 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-

83



spetto di quanto contenuto in questo documento, in particolare in caso di utilizzo improprio o mo-
difiche non permesse del prodotto.

11.2 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.

11.3 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

12 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 di identificazione 8E38=8*, 8E39=8* 8E43=8*
Larghezza di apertura 100 mm
Velocita proporzionale 15-300 mm/s
Forza di presa proporzionale 0-100 N
Peso (mano interna incl.) 462 g 517g
Tensione d'esercizio ca. 7,4V
Corrente di riposo 2 mA
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] 900t/ | 680t/ 600 1150 3450
950! 800!
Vita utile della batteria [anni] 2
Comportamento del prodotto durante il proces- Il prodotto non & funzionante
so di carica
Durata di funzionamento del prodotto con bat- | ca. 2500 | ca. 2000 | ca. 1000 | ca. 4000 ca.
teria completamente carica [cicli di presa] - 3000 (|r12?L?r? - 2000 10000
zione
della ca-
pacita
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Codice batteria 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5
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
13 Allegati
13.1 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 pud 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 Ultima actualizacion: 2022-03-23

indicaciones de seguridad.

problemas.

tado de salud.
» Conserve este documento.

» Explique al usuario cémo utilizar el producto de forma segura.
» Pdngase en contacto con el fabricante si tuviese dudas sobre el producto o si surgiesen

» Lea este documento atentamente y en su totalidad antes de utilizar el producto, y respete las

» 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-

Los productos "8E38=8*, 8E39=8*, y 8E43=8*" se denominaran en lo sucesivo producto, préte-

sis o dispositivo de agarre.
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Estas instrucciones de uso le proporcionan informacién importante relacionada con el empleo, el
ajuste y el manejo del producto.

Ponga en marcha el producto siguiendo exclusivamente la informacion incluida en los documen-
tos adjuntos.

Conforme al fabricante (Otto Bock Healthcare Products GmbH), el paciente es el usuario del
producto a efectos de la norma IEC 60601-1:2005/A1:2012.

2 Descripcion del producto

2.1 Funcion

La SensorHand Speed es una mano protésica que puede controlarse de modo mioeléctrico y
que se caracteriza por una velocidad de agarre particularmente elevada en combinacién con un
innovador concepto de control preciso.

La SensorHand Speed esta equipada con el sistema de estabilizacién del agarre "Sistema de
sensores SUVA", la funcién FlexiGrip y una funcién de programacién. El control proporcional
DMC (Dynamic Mode Control) permite al paciente controlar la velocidad y la fuerza de agarre
proporcionalmente a la intensidad de su sefial mioeléctrica. Si la intensidad de la sefal mioeléc-
trica varia, la velocidad de agarre y la fuerza de agarre se adaptan inmediatamente a la sefal
mioeléctrica modificada.

El enchufe coaxial de la SensorHand Speed 8E38=8* u 8E43=8 esta identificado con una anilla
naranja, y el cable de conexién de la SensorHand Speed 8E39=8* est4d marcado con un casquillo
naranja.

Diferentes programas de control permiten una adaptacién 6ptima a las necesidades y capacida-
des individuales del usuario de la proétesis.

Sistema de sensores SUVA

El sistema de sensores SUVA integrado en el pulgar (véase fig. 1) detecta cuando un objeto aga-
rrado cambia de posicion y, por ello, corre el riesgo de escurrirse. En ese caso, el sistema au-
menta automaticamente y de forma progresiva la fuerza de agarre, partiendo de la fuerza de aga-
rre inicial estipulada, hasta que el objeto se encuentre de nuevo en una posicion estable.

Funcioén FlexiGrip

La funcién FlexiGrip permite girar o desplazar un objeto sujeto con la mano sin tener que aflojar
el agarre por medio de sefiales 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 funcion FlexiGrip puede detenerse en cualquier momento con un breve impulso de "APERTU-
RA".

2.1.1 Variantes de mufieca
Los productos "8E38=* , 8E39=* y 8E43="*" se distinguen por las diferentes variantes de la mufie-
ca:

8E38="* (cierre de muiieca)
Permite separar con facilidad el dispositivo de
agarre del encaje. Si fuera necesario, el dispo-
- sitivo de agarre puede retirarse rapidamente
con un giro de 360° y sustituirse por otros dis-
!h positivos de agarre dotados del mismo cierre.
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8E39=" (anillo para laminar)

Conexién de bajo perfil para usuarios con am-
putacioén larga de antebrazo o transcarpal. La
mano puede girarse contra una resistencia al

roce continua que puede adaptarse durante el
ﬁ = tratamiento ortoprotésico.
- 4 El anillo para laminar 95110=* debe pedirse
- - por separado.
/ Al utilizar este dispositivo de agarre, se necesi-

- ta el distribuidor 13E190 o 13E190=150.

8E43="* (articulacion de flexion)

La articulacién de flexion con cierre de mufieca
permite al usuario la colocacién en una posi-
cion de flexién de 20° o 40°, en una posicioén
neutra y en una posicion de extensién de 20° o
40°. Si fuera necesario, el dispositivo de aga-
rre puede retirarse rapidamente con un giro de
360° y sustituirse por otros dispositivos de
agarre dotados del mismo cierre.

2.1.2 Bloquear/desbloquear la muineca (8E43=*)

La flexion y extension 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 direccion partiendo de la posi-
cion neutra.

3) Soltando el botén de desbloqueo encajara
el componente de agarre en la posicién co-
rrespondiente.

2.2 Posibilidades de combinacion
Este producto se puede combinar con los siguientes componentes de Ottobock:

Alimentacion eléctrica (bateria)
* MyoEnergy Integral 757B35=1/ 757B35=3/ 757B35=5
* EnergyPack 757B20/757B21

Cargadores

En funcién de la bateria utilizada pueden emplearse los siguientes cargadores:
* Cargador 757L20 (fuente de alimentacién 757L16* incluida)

* Cargador 757L35
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Anillos para laminar
* Anillo para laminar 10S1=* (para 8E38=*, 8E43=")
* Anillo para laminar 95110=" (para 8E39=")

Rotacién activa
* Unidad eléctrica de giro 10S17
*  MyoRotronic 13E205

Rotacion pasiva
* Enchufe coaxial 9E169
* Pieza de acoplamiento 10S4

Codo

*  ErgoArm Hybrid plus: 12K44=*

* ErgoArm Electronic plus: 12K50="*

*  DynamicArm: 12K100N=*/12K110N=*

3 Uso previsto

3.1 Uso previsto
El producto esta exclusivamente indicado para tratamientos exoprotésicos 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. ej., 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 105).

3.3 Indicaciones

* Altura de amputacion transradial, transhumeral y desarticulacién de hombro

* Para amputaciones tanto unilaterales como bilaterales

* Dismelia del antebrazo o del brazo

* El paciente debe ser capaz de comprender y aplicar las indicaciones de utilizacién y las indi-
caciones de seguridad.

* El paciente ha de disponer de las facultades fisicas y psiquicas necesarias para poder perci-
bir sefiales visuales/acusticas y/o vibraciones mecanicas

3.4 Contraindicaciones
* Cualquier situacién 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.
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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.

[AVISO | 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 indicacion de seguridad.

En el caso de haber varias consecuencias, se distinguiran de la siguiente forma:

> 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. €j., marcapasos, desfibrilador, etc.) debido a

la radiacion electromagnética generada por la prétesis.

» En caso de utilizar la prétesis 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.
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| 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 alimentacién, enchufe del adaptador o cargador
dafiados.

| 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 |

Signos de desgaste en el producto

Lesiones debidas a fallos en el control o en el funcionamiento del producto

» En beneficio del paciente y para mantener la seguridad de funcionamiento, en caso de per-
cibir una limitacién de la funcionalidad del componente de agarre, este debera revisarse por
un servicio técnico autorizado de Ottobock.

» Tenga en cuenta que un nivel de carga insuficiente de la bateria puede provocar limitacio-
nes en el funcionamiento del componente de agarre.

| 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 excepcidn 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.

| A PRECAUCION

Uso de un producto averiado

Lesiones debidas a una averia del producto.

» Antes de usarlo compruebe que todas las piezas del producto parezcan intactas.
» Siencuentra danos, el producto debe repararse de inmediato.

| 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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4.4 Indicaciones sobre el montaje / ajuste

| A PRECAUCION

Error de manejo durante el proceso de configuracion con el software de configuracion

Lesiones debidas a un comportamiento inesperado del producto.

» Es necesario realizar un curso de formacién de Ottobock sobre el producto antes de usarlo
por primera vez. Para obtener una cualificacion en la actualizacidon del software, puede ser
necesaria la participacién en méas cursos de formacién sobre el producto.

» Transfiera los cambios de los ajustes en primer lugar al componente de agarre antes de
comprobar los ajustes en el paciente.

» Utilice la ayuda online integrada en el software.

| A PRECAUCION

Ajuste/Asignacion incorrectos de los electrodos

Lesiones debidas a un comportamiento inesperado del producto.

» Procure que las superficies de contacto de los electrodos se apoyen, a ser posible, con to-
da su superficie sobre piel sana. En caso de observarse fuertes interferencias a causa de
aparatos electrénicos, se ha de comprobar la posicidn de los electrodos y, si fuera necesa-
rio, modificarla. Si las interferencias no pudieran eliminarse o usted no consiguiera el objeti-
vo deseado con los ajustes o con la seleccién del programa adecuado, dirijase a la sucursal
de Ottobock correspondiente a su pais.

» Procure ajustar los electrodos con la menor sensibilidad posible para reducir las interferen-
cias causadas por fuertes radiaciones electromagnéticas (p. €j., sistemas antirrobo tanto vi-
sibles como ocultos en las zonas de entrada/salida de tiendas), detectores de metales/esca-
neres corporales para personas (p. €j., en aeropuertos) o por otras fuentes de alteraciones
electromagnéticas fuertes (p. €j., cables de alta tension, transmisores, estaciones de trans-
formadores, equipos de tomografia computarizada, equipos de tomografia de resonancia
magnética nuclear, etc.).

» Compruebe que las posiciones de acoplamiento de los electrodos se correspondan con la
apertura y cierre fisiolégicos del grupo muscular correspondiente.

| A PRECAUCION |

Ajuste incorrecto de los electrodos debido a una fatiga muscular
Lesiones debidas a fallos en el control o en el funcionamiento del producto.
» El paciente tiene que hacer pausas durante el ajuste de los electrodos.

| 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 sefiales musculares, apa-
gue toda la prétesis y consulte a su técnico ortopédico.
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| A PRECAUCION |

Incumplimiento de las instrucciones de uso de todos los componentes protésicos utili-
zados

Lesiones debidas a un comportamiento inesperado del producto.

» Observe todas las instrucciones de uso de los componentes protésicos utilizados.

| A PRECAUCION |

Empleo de componentes protésicos no adecuados

Lesiones debidas a un comportamiento inesperado del producto.

» Combine el producto Unicamente con aquellos componentes indicados en el capitulo "Posi-
bilidades de combinacion” (véase la pagina 87).

| A PRECAUCION |

Bateria conectada incorrectamente

Lesiones debidas a fallos en el control o en el funcionamiento del producto.
» Preste atencion a no intercambiar las conexiones de la bateria.

» Controle la conexién de la bateria tirando suavemente del cable.

| A PRECAUCION |

Uso de espray de silicona para poner el guante cosmético protésico

Lesiones debidas a la pérdida del agarre como consecuencia de una adherencia deficiente del

guante cosmético protésico a la mano.

» Utilice exclusivamente el espray de colocacién 640F18 para poner el guante cosmético pro-
tésico. Observe las instrucciones de uso del guante cosmético protésico.

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.

| 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 sitle 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.
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| 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. ej., 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.

4.6 Indicaciones sobre el uso

| A PRECAUCION

Manejo incorrecto
Lesiones debidas a fallos en el manejo o de funcionamiento del producto.
» Instruya al paciente 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 a 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 similares.

» Limpie el producto exclusivamente conforme a las indicaciones del capitulo "Limpieza"
(véase la pagina 104).

» No limpie el producto bajo el grifo.

» En caso de utilizar un guante cosmético protésico, observe ademas 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 funcién de la
consistencia (blando/duro) del objeto agarrado.

| A PRECAUCION |

Peligro de aprisionamiento entre las puntas de los dedos

Lesiones debidas al aprisionamiento de partes del cuerpo.

» Al utilizar el producto, asegurese de que no queda ninguna parte del cuerpo entre las pun-
tas de los dedos.

» Al cerrar la mano, aseglrese de que no queda ninguna parte del cuerpo entre las puntas de
los dedos.

» Procure no tener los dedos ni otra parte del cuerpo en la zona de flexién de los dedos al ce-
rrar la mano.

» Limpie el producto cuando esté apagado.
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| A PRECAUCION |

Desbloqueo involuntario del dispositivo de agarre

Lesiones al soltarse el dispositivo 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.

» En caso de utilizar un cierre de mufeca, coloque el dispositivo de agarre de modo que un
giro leve no pueda soltarlo del antebrazo.

5 Componentes incluidos en el suministro
* 1 SensorHand Speed 8E38=8*

o

* 1 SensorHand Speed 8E39=8*

o
* 1 SensorHand Speed 8E43=8*

* 1ejemplar de las instrucciones de uso (personal técnico)
* Un ejemplar de las instrucciones de uso para usuarios

6 Preparacion para el uso

6.1 Cargar la bateria

Consulte la siguiente informacidon en las instrucciones de uso de la bateria utilizada o de los com-
ponentes de codo:

* Manejo de la bateria

* Consulta del nivel de carga

* Avisos de confirmacion (sefiales acUsticas y vibratorias)

6.2 Ajuste de los electrodos
La posicién idénea de los electrodos se determina con el MyoBoy 757M11=X-CHANGE; véanse
las instrucciones de uso 647G265=ALL_INT.

Programa 1,5y 6:

Seleccione en el programa PAULA la variante de programa deseada. Ajuste cada electrodo de
forma que el paciente pueda mantener la sefal mioeléctrica correspondiente durante aprox. 2 se-
gundos por encima del valor HIGH (véase fig. 7, [1]).

Programa 2:

Seleccione en el programa PAULA la variante de programa deseada. Ajuste cada electrodo de
forma que el paciente pueda mantener la sefial mioeléctrica correspondiente durante aprox. 2 se-
gundos por encima del valor LOW (véase fig. 7, [2]).

Programa 3:

Seleccione en el programa PAULA la SensorHand Speed en el modo AutoControl. Ajuste el elec-
trodo de forma que el paciente pueda mantener la sefial mioeléctrica durante aprox. 2 segundos
por encima del valor ON, véase fig. 8.

Programa 4:

Seleccione en el programa PAULA la SensorHand Speed en el modo VarioControl. Ajuste el
electrodo de forma que el paciente pueda mantener la sefal mioeléctrica durante aprox. 2 segun-
dos por encima del valor HIGH, véase fig. 8.

INFORMACION

En los programas 3 y 4 solo puede contemplarse una sefial mioeléctrica, véase fig. 7 y la véase
fig. 8.
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6.3 Programas de control

Hay disponibles seis programas para efectuar una adaptacion éptima al paciente. Estos progra-
mas se eligen por medio de diferentes clavijas de codificacion a color (véase fig. 4).

La SensorHand Speed esta dotada de fabrica con una clavija de codificacioén negra y preconfigu-
rada con el programa 1. En caso de utilizar la clavija de codificacién negra, los programas se se-
leccionan con el MyoSelect 757T13.

Es posible efectuar un ajuste de la velocidad de la SensorHand Speed con el MyoSelect 757T13
utilizando cualquier clavija de codificacién; véanse las instrucciones de uso 647G131.

Cambiar la clavija de codificacion; véase fig. 4

1) Retire la anilla de seguridad.

2) Desplace hacia atras la mano interior de modo que el sistema electrénico de control quede al
descubierto.

3) Cambie la clavija de codificacion.

4) Desplace la mano interior hacia delante.

5) Monte la anilla de seguridad.

6) Extraiga la bateria y vuélvala a insertar.

INFORMACION: de este modo, el sistema de control detecta la clavija de codificacion nueva.

6.3.1 Sinopsis de los programas

Programa 1: DMC Plus Sensorik
Clavija de codificacion blanca: 13E184=1

Control

Apertura

Cierre

Indicacion

Dos electrodos

Senal mioeléctrica a
través del electrodo
Velocidad:
proporcional

Senal mioeléctrica a
través del electrodo
Velocidad:
proporcional

Para pacientes con 2
sefnales mioeléctricas
intensas

Programa 2: AutoControl - Lowlnput
Clavija de codificacion roja: 13E184=2

Control

Apertura

Cierre

Indicacion

Dos electrodos

Sefal mioeléctrica a
través del electrodo
Velocidad:
proporcional

Sefal mioeléctrica a
través del electrodo di-
gitalmente (sefal bre-
ve de cualquier inten-

Para pacientes con 2
senales mioeléctricas
débiles

sidad)
Velocidad:
constante
Un electrodo y un inte- | Sefnal mioeléctrica a | Sefal a través del inte- | Para pacientes con
rruptor MyoBock cual- |través del electrodo rruptor solo un musculo con
quiera Velocidad: Velocidad: una sefal mioeléctrica
proporcional constante débil

Un interruptor Myo-
Bock cualquiera

La mano se abre mien-
tras se mantenga pul-
sado el lado de aper-
tura del interruptor.
Velocidad:

constante

La mano se cierra a
través del lado de cie-
rre del interruptor.
Velocidad:

constante

Para pacientes con
sefnales mioeléctricas
demasiado débiles o
sin senales mioeléctri-
cas

Programa 3: AutoControl
Clavija de codificacion verde: 13E184=3
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Control

Apertura

Cierre

Indicacion

Un electrodo

Senal mioeléctrica ra-
pida y constante a tra-
vés del electrodo
Velocidad:

constante

Relajaciéon muscular
muy lenta a través del
electrodo: la mano
permanece abierta
Relajaciéon muscular
rapida a través del
electrodo: la mano se
cierra

Velocidad:

constante

Para pacientes con
solo un musculo con
una sefal mioeléctrica
muy débil

Un interruptor Myo-
Bock cualquiera

La mano se abre mien-
tras se mantenga pul-
sado el interruptor.

La mano se cierra au-
tomaticamente en
cuanto se suelta el in-

Para pacientes con
senales mioeléctricas
demasiado débiles o

Velocidad: terruptor. sin sefiales mioeléctri-
constante Velocidad: cas
constante
Programa 4: VarioControl
Clavija de codificacién azul: 13E184=4
Control Apertura Cierre Indicacion

Un electrodo

Velocidad e intensidad
de la tension muscular
en el electrodo
Velocidad:
proporcional

Velocidad e intensidad
de la relajacion mus-
cular en el electrodo
Velocidad:
proporcional

Para pacientes con un
musculo y una sefial
mioeléctrica intensa o
con tendencia a la co-
contraccion

Un elemento de con-
trol lineal

Velocidad e intensidad
de la traccion del ele-
mento de control lineal
Velocidad:
proporcional

Velocidad a la que dis-
minuye la traccion del
elemento de control li-
neal

Velocidad:
proporcional

Para pacientes con
una senal mioeléctrica
demasiado débil o sin
sefnal mioeléctrica

Clavija de codificacion a

Programa 5: VarioDual

marilla: 13E184=5

Control

Apertura

Cierre

Indicacion

Dos electrodos

Velocidad e intensidad
de la tension muscular
en el primer electrodo
Velocidad:
proporcional

Velocidad e intensidad
de la relajacién mus-
cular en el primer
electrodo

Velocidad:
proporcional

Fuerza de agarre pro-
porcional a la intensi-
dad de la sefal mioe-
léctrica en el segundo
electrodo

Para pacientes con 2
sefnales mioeléctricas
intensas

Programa 6: DMC plus

Sensorik

Clavija de codificaciéon morada: 13E184=6
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Control Apertura Cierre Indicacion
Dos electrodos Sefial mioeléctricaa | Sefial mioeléctrica a Para pacientes con 2
través del electrodo través del electrodo sefales mioeléctricas
Velocidad: Velocidad: intensas
proporcional proporcional Sistema de sensores
SUVA'y FlexiGrip de-
sactivables

6.3.2 Descripcion de los programas

| INFORMACION |

Tanto el reajuste automatico de la fuerza de agarre como la funcién FlexiGrip pueden detenerse
en cualquier momento con un breve impulso de "APERTURA".

| INFORMACION |

Todas las indicaciones de fuerza de agarre (p. €j., 100 N ~ 10 Kp) son valores orientativos no
vinculantes para aclarar el principio de actuacién de los diferentes tipos de funcionamiento.

6.3.2.1 Programa 1: DMC plus Sensorik

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
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Fuerza de agarre inicial

Reajuste automatico de la
fuerza de agarre

Funcién FlexiGrip

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-

En funcién de la fuerza de aga-
rre inicial; se activa ligeramen-
te por encima del reajuste ma-

za de agarre inicial de 10 N,
reajuste de la fuerza de agarre
hasta max. 156 N

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.

6.3.2.2 Programa 2: AutoControl - Lowlnput

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 posicioén 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 maxima. 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 Senal mioeléctrica a través del electrodo

Velocidad:
proporcional de 15 mm/s a 300 mm/s

Velocidad:
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 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 max. 130 N

Funcién FlexiGrip

10N Se activa a partir de la fuerza

de agarre maxima
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Control con 1 interruptor
Este programa puede utilizarse en combinacién con cualquier interruptor MyoBock.

Apertura: A velocidad maxima mientras se mantenga pulsado el lado de apertura del inte-
rruptor. A continuacion, la mano permanece abierta.

Cierre: A velocidad maxima pulsando el contacto de cierre del interruptor.

Apertura Cierre

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:

constante de 300 mm/s

Velocidad:
proporcional de 156 mm/s a 300 mm/s
Fuerza de agarre inicial Reajuste automatico de la Funcion FlexiGrip
fuerza de agarre
10N Hasta max. 130 N Se activa a partir de la fuerza
de agarre maxima

Conecte los siguientes cables en el enchufe coaxial 9E169.

* véase fig. 6 (1): cable de conexion de la bateria

* véase fig. 6 (2): electrodo

» véase fig. 6 (3): cable rojo/blanco del cable de conexion 13E99 (contactos de cierre)

6.3.2.3 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 posicién del objeto, la fuera de agarre se rea-
justa automaticamente 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 sefial 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 posicion de aper-
tura se mantiene.

Ejemplo 2: Después de abrir la mano, relaje el musculo 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 posicién del
objeto, de ser necesario, el agarre se refuerza automaticamente hasta la fuerza de
agarre maxima (130 N).

Apertura Cierre
Senal mioeléctrica rapida y constante a través | Relajacion muscular muy lenta a través del
del electrodo. electrodo:

la mano permanece abierta.
Velocidad: Relajaciéon muscular rapida a través del elec-
constante de 300 mm/s trodo:

99



la mano se cierra

Velocidad:
constante de 300 mm/s

Fuerza de agarre inicial Reajuste automatico de la Funcioén FlexiGrip

fuerza de agarre

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 maxima 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 posicién 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 traccion del ele-
cidad elevada. mento de control lineal:

la mano permanece abierta

Velocidad: Disminucién rapida de la traccién 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

Conecte los siguientes cables en el enchufe coaxial 9E169.
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* véase fig. 5 (1): cable de conexidn de la bateria
» véase fig. 5 (2): cable rojo/blanco del cable de conexion 13E99 (contactos de apertura)

6.3.2.4 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 maxima. Al suprimirse la carga, la SensorHand Speed vuelve
a agarrar con la fuerza de agarre anterior.

Control con 1 electrodo

Apertura:

velocidad de apertura.

Cierre:

Proporcional. La velocidad y la intensidad de la tensién muscular determinan la

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-
miento:
Ejemplo 1:

del electrodo.

La mano permanece abierta mediante una relajacién muscular muy lenta a través

Después de abrir la mano, relaje lentamente el musculo. El cierre transcurre de

forma analoga a la duracién de la relajaciéon muscular a velocidad lenta. El objeto
se agarra con fuerza reducida (10 N). No se produce un reajuste automatico de la

fuerza de agarre.
Después de abrir la mano, relaje el misculo a maxima velocidad. La mano se cie-

Ejemplo 2:

rra automaticamente a méaxima 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 posicién del
objeto, de ser necesario, el agarre se refuerza automaticamente hasta la fuerza de
agarre maxima (130 N).

Apertura

Cierre

sion muscular en el electrodo.
Velocidad:

Mediante la velocidad y la intensidad de la ten-

proporcional de 156 mm/s a 300 mm/s

Velocidad:

Mediante la velocidad y la intensidad de la re-
lajacién muscular en el electrodo.

proporcional de 15 mm/s a 300 mm/s

Fuerza de agarre inicial

Reajuste automatico de la
fuerza de agarre

Funcioén FlexiGrip

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:

neal determinan la velocidad de apertura.

Cierre:

Proporcional. La velocidad y la intensidad de la traccién del elemento de control li-

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.

Manteni-
miento:

La mano permanece abierta disminuyendo muy lentamente la traccion del elemen-
to de control lineal.
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Ejemplo 1:

Después de abrir la mano, disminuya lentamente la traccién del elemento de con-

trol lineal. El cierre transcurre de forma analoga a la duracién 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.

Ejemplo 2:

Después de abrir la mano, disminuya a velocidad méaxima 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 posicién del objeto, de ser necesario, el agarre se refuerza automaticamente
hasta la fuerza de agarre maxima (130 N).

Apertura

Cierre

Velocidad:

Mediante la velocidad y la intensidad de la
traccion del elemento de control lineal

proporcional de 156 mm/s a 300 mm/s

Velocidad:

Mediante la velocidad a la que disminuye la
traccion del elemento de control lineal

proporcional de 156 mm/s a 300 mm/s

Fuerza de agarre inicial

Reajuste automatico de la
fuerza de agarre

Funcién FlexiGrip

dia a alta: hasta max. 130 N

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: se activa a partir de
la fuerza de agarre maxima

6.3.2.5 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 relajacion muscular. La fuerza de agarre estd determinada por la senal
mioeléctrica posterior o simultanea 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:

velocidad de apertura.

Cierre:

Proporcional. La velocidad y la intensidad de la tensién muscular determinan la

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-
miento:

Electrodo 2

del electrodo.

Agarre:

La mano permanece abierta mediante una relajacién muscular muy lenta a través

La fuerza de agarre generada esta determinada por la intensidad de la senal 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 misculo 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.
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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 N y 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 max. 130 N, y, al suprimirse la carga, la SensorHand Speed vuelve a aga-
rrar con la fuerza de agarre original.

Apertura

Cierre

Velocidad:

Mediante la velocidad y la intensidad de la ten-
sion muscular en el electrodo 1

proporcional de 156 mm/s a 300 mm/s

Velocidad:

Mediante la velocidad y la intensidad de la re-
lajacion muscular en el electrodo 1

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-
nal, hasta max. 1,5 veces la
fuerza de agarre inicial

A partir de 20 N en funcién de
la fuerza de agarre inicial; se
activa ligeramente por encima
del reajuste maximo de la fuer-
za de agarre

min. a partir de 20 N

max. a partir de 130 N

6.3.2.6 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

7 Uso

7.1 Encender y apagar el componente de agarre

El dispositivo de agarre puede apagarse cuando se quiera mantener un tipo de agarre durante un
tiempo prolongado, al sujetar cubiertos, al escribir o durante pausas pasivas de larga duracién
como, p. €j., un viaje en avién o en tren. Asi se evita que la mano se abra accidentalmente a cau-
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sa de una tensién muscular involuntaria o interferencias eléctricas extremas. Esto también permi-
te usar la bateria de la proétesis durante mas tiempo.
El boton de encendido/apagado puede accionarse pulsando en el guante cosmético protésico.

Area Funcion
Dorso de la mano Encendido (véase fig. 2)
Pulgares Apagado (véase fig. 3)

7.2 Abrir el componente de agarre en caso de emergencia
El acoplamiento deslizante integrado permite abrir el dispositivo de agarre independientemente
de las sefiales de control presentes.

8 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.

9 Limpieza
1) Antes de limpiarlo, apague el producto.
2) En caso de suciedad, limpie el producto con un pafio hiUmedo y jabdn suave.
Preste atencion a que no penetre ningun liquido en el producto ni en sus componentes.
3) Seque el producto con un pafio que no suelte pelusas y deje que se termine de secar al aire.

| INFORMACION

Si utiliza un guante protésico, respete las indicaciones de limpieza incluidas en las instruccio-
nes de uso de dicho guante protésico.

10 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 caracter general, todos los productos estan sujetos a intervalos de mantenimiento obligato-
rios durante el periodo de garantia. Solamente asi se conservara 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.

11 Aviso legal

11.1 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 dafios causados debido al incumpli-
miento de este documento y, en especial, por los dafios derivados de un uso indebido o una mo-
dificacién no autorizada del producto.

11.2 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.

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.
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La ausencia de una designacion explicita de las marcas utilizadas en este documento no implica
que una denominacién esté libre de derechos de terceros.

11.3 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

12 Datos técnicos

Condiciones ambientales

Almacenamiento (con o sin embalaje)

De +5 °C/+41 °F a +40 °C/+104 °F
Maéx. 85 % de humedad relativa, sin condensa-
cion

Transporte (con o sin embalaje)

De -20 °C/-4 °F a +60 °C/+140 °F
Max. 90 % de humedad relativa, sin condensa-
cién

Funcionamiento

De -5 °C/+23 °F a +45 °C/+113 °F
Max. 95 % de humedad relativa, sin condensa-
cion

Referencia 8E38=8*, 8E39=8* 8E43=8*
Ancho de apertura 100 mm
Velocidad proporcional 15-300 mm/s
Fuerza de agarre proporcional 0-100 N
Peso (incluida mano interior 4629 517 g
de sistema)
Tension de servicio Aprox. 7,4V
Corriente en reposo 2mA
Vida util 5 afios
Referencia de la bateria 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5
Rango de temperatura durante la carga [°C] +5 a +40
Capacidad [mAh] 900! / 6801/ 600 1150 3450
950! 800!

Vida til de la bateria [afios] 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)
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Referencia de la bateria 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5
Tiempos de carga (si la bateria esta completa- | Aprox. | Aprox. 3 Aprox. 2,5 Aprox. 3
mente descargada) [horas] 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
13 Anexos
13.1 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-
s, 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
@ Ndmero de serie (YYYY WW NNN)
YYYY - Afio de fabricacion

WW - Semana de fabricacion
NNN - Nimero consecutivo

Producto sanitario

1 Prefacio

Portugués

INFORMAGAO |
Data da dltima atualizagao: 2022-03-23

guranca.

» Guarde este documento.

» Instrua o usuario sobre a utilizagdo segura do produto.

» Se tiver duvidas sobre o produto ou caso surjam problemas, dirija-se ao fabricante.

» Comunique todos os incidentes graves relacionados ao produto, especialmente uma piora
do estado de salde, ao fabricante e ao 6rgao responsavel em seu pais.

» Leia este documento atentamente antes de utilizar o produto e observe as indicagdes de se-

Os produtos "8E38=8*, 8E39=8* e 8E43=8*" sdo denominados a seguir produto/ prétese/dispo-

sitivo de preenséo.

Este manual de utilizagao fornece informagdes importantes sobre a utilizacao, ajuste e manuseio

do produto.
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Coloque o produto em operacao apenas de acordo com as informagdes fornecidas nos docu-
mentos anexos.

Conforme o fabricante (Otto Bock Healthcare Products GmbH), o paciente é o operador do pro-
duto de acordo com a norma IEC 60601-1:2005/A1:2012.

2 Descricao do produto

2.1 Funcionamento

A SensorHand Speed é uma méao protética de controle mioelétrico que se destaca por uma velo-
cidade de preenséo excepcionalmente alta em combinagdo com um inovador conceito de contro-
le sensivel.

A SensorHand Speed esta equipada com o sistema de estabilizagdo de preensdo Sensor SUVA,
a fungéo FlexiGrip e com uma fungéo de programagéo. O controle DMC (Dynamic Mode Con-
trol) proporcional possibilita ao paciente um controle da velocidade e da forca de preensao pro-
porcionalmente a intensidade de seu sinal mioelétrico. Se a intensidade do sinal mioelétrico se
alterar, a velocidade e a forca de preensao adaptam-se imediatamente ao sinal mioelétrico altera-
do.

O conector coaxial fémea da SensorHand Speed 8E38=8* e 8E43=8 estd identificado com um
anel laranja; o cabo de conexao da SensorHand Speed 8E39=8* estd marcado com um revesti-
mento laranja.

Diversos programas de comando permitem uma adaptacao ideal as necessidades e capacidades
individuais.

Sensor SUVA

O sensor SUVA integrado no polegar (veja a fig. 1) detecta uma mudanga da posicdo de um ob-
jeto segurado, que poderia estar escapando da méo. O sistema, entdo, aumenta a forga de pre-
ensao de forma automatica e continua, partindo da forca de preensao inicial predeterminada ori-
ginalmente, até que o objeto se encontre novamente numa posigao estavel.

Funcao FlexiGrip

A funcéo 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 &, portanto, flexivel.

A funcao FlexiGrip pode ser interrompida a qualquer momento com um breve impulso de
"ABRIR".

2.1.1 Variantes de punho
Os produtos "8E38=*, 8E39=* e 8E43="" se distinguem pelas diferentes variantes de punho:

8E38=" (fecho de punho)
Possibilita retirar facilmente o dispositivo de
preenséo do encaixe. Se necessario, o dispo-
- sitivo de preensao pode ser retirado rapida-
| mente com um movimento de rotacao de 360°
J e substituido por outros dispositivos de preen-
P sdao com o mesmo fecho.
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2.1.2 Destravar/travar o punho (8E43=")

2.2 Possibilidades de combinacao

8E39=" (anel de laminacao)

Conexao de perfil baixo para utilizadores com
amputacao de antebrago ou transcarpica lon-
ga. A mao pode ser rotacionada contra uma re-
sisténcia friccional constante, que pode ser
adaptada durante o tratamento.

O anel de laminagdo 9S110=" precisa ser en-
comendado separadamente.

Ao utilizar esse dispositivo de preenséo, é ne-
cessario o distribuidor 13E190 ou
13E190=150.

8E43=" (articulacao de flexao)

A articulagao de flexdo com fecho de punho
permite ao utilizador o posicionamento de fle-
xa0 em 20° ou 40°, neutro e de extensdo em
20° ou 40°. Se necessario, o dispositivo de
preensao pode ser retirado rapidamente com
um movimento de rotagdo de 360° e substitui-
do por outros dispositivos de preensao com o
mesmo fecho.

A flexdo e a extensdo 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)

3)

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 posigdo neutra em ca-
da direcao.

Ao soltar o botao de destravamento, o dis-
positivo de preensao trava-se na respectiva
posicao.

Este produto pode ser combinado com os seguintes componentes Ottobock.

Alimentacao de corrente (bateria)

* MyoEnergy Integral 7567B35=1/ 757B35=3/ 757B35=5

* EnergyPack 757B20/757B21
Carregadores

Dependendo da bateria utilizada, podem ser utilizados os seguintes carregadores:

» Carregador 757L20 (incl. transformador 757L16%)

* Carregador 757L35
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Anéis de laminacao
* Anel de laminagdo 10S1=* (para 8E38=*, 8E43=")
* Anel de laminagdo 9S110=" (para 8E39=%)

Rotacao ativa
* Inserto rotativo elétrico 10S17
*  MyoRotronic 13E205

Rotacao passiva
*  Plugue coaxial 9E169
* Inserto de acoplamento 10S4

Cotovelo

*  ErgoArm Hybrid plus: 12K44=*

* ErgoArm Electronic plus: 12K50="*

*  DynamicArm: 12K100N=*/12K110N=*

3 Uso previsto

3.1 Finalidade
Este produto destina-se exclusivamente ao tratamento exoprotético das extremidades superio-
res.

3.2 Condicoes de uso

O produto destina-se exclusivamente a utilizagdo em um dnico usuario. A utilizacdo 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.

As condicdes ambientais permitidas estdao especificadas nos Dados Técnicos (consulte a
pagina 125).

3.3 Indicacoes

* Nivel de amputagao transradial, transumeral e desarticulagao de ombro

e Amputacao uni ou bilateral

* Dismelia do antebrago ou brago

* O paciente precisa ter condigdes de entender e implementar as instrugdes de uso e as indi-
cagodes de seguranca.

* O paciente tem que cumprir os requisitos fisicos e mentais para a percepgéo de sinais opti-
cos/acUsticos e/ou de vibragées mecanicas

3.4 Contraindicacoes
* Todos os requisitos que contradizem ou ultrapassam as indicagdes nos capitulos "Seguran-
¢a" e "Indicagdes 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.
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4 Seguranca

4.1 Significado dos simbolos de adverténcia

/A ADVERTENCIA| Aviso sobre potenciais riscos de acidentes e lesdes graves.

A CUIDADO Aviso sobre potenciais riscos de acidentes e lesdes.

[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 indicagcao de seguranca. Se

houver vérias consequéncias, elas sdo caracterizadas da seguinte forma:

> por ex.: consequéncia 1 em caso de nao observancia do perigo

> por ex.: consequéncia 2 em caso de nao observancia do perigo

» Este simbolo caracteriza as atividades/agdes que devem ser observadas/executadas para se
evitar o risco.

4.3 Indicacoes gerais de seguranca

| A ADVERTENCIA

Nao observancia das indicacoes de seguranca

Danos ao produto/ a pessoas ao utilizar o produto em determinadas situagdes.

» Observe as indicagOes de seguranca e as respectivas precaucoes especificadas neste do-
cumento anexo.

| A ADVERTENCIA

Utilizacao da protese ao dirigir um veiculo

Acidente decorrente do comportamento inesperado da prétese.

» Recomendamos ndo utilizar a prétese para a condugdo de automoéveis ou de maquinas pe-
sadas (p. ex., maquinas de construcao).

| A ADVERTENCIA

Utilizacao da préotese ao operar maquinas

Lesao decorrente do comportamento inesperado da protese.

» Recomendamos ndo utilizar a prétese para a operagdo de maquinas industriais ou de equi-
pamentos de trabalho motorizados.

| A ADVERTENCIA

Uso da protese 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 prétese 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 indicacbes de seguranca determinadas
pelo fabricante do sistema implantado.
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| A ADVERTENCIA

Utilizacao de um transformador, adaptador ou carregador danificado

Choque elétrico causado por contato com pecas expostas, condutoras de tenséo 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

Contato da pele com lubrificantes devido a vazamento por defeitos na parte mecanica
Lesao por irritagcao 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

Sinais de desgaste no produto

Lesdo devido a falhas de controle ou de funcionamento do produto

» No interesse da seguranca do paciente e para preservar a seguranga operacional, o compo-
nente de preensao deve ser verificado pela assisténcia técnica autorizada Ottobock em ca-
so de uma limitagao perceptivel do seu funcionamento.

Observe que podem ocorrer limitagdes do funcionamento do componente de preensdo caso
o estado de carga da bateria estiver muito baixo.

v

/\ CUIDADO

Manipulacoes do produto efetuadas por conta prépria

Lesao devido a falhas de funcionamento e consequentes acdes inesperadas da protese.

» Com excegdo dos trabalhos descritos neste manual de utilizagdo, ndo efetue nenhuma ma-
nipulacao 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.

/\ CUIDADO

Utilizacao de um produto danificado

Lesao devido a falha de funcionamento do produto.

» Antes de usar, verificar externamente se todas as pecgas do produto estao em perfeito esta-
do.

» Em caso de danificagdo, encaminhar o produto imediatamente para o reparo.

/\ CUIDADO

Penetracao de sujeira e umidade no produto

Lesao decorrente do comportamento inesperado do produto ou de falha do funcionamento.

» Certifiqgue-se de que nao haja a penetragdo de particulas sélidas nem de liquidos no produ-
to.

4.4 Indicacoes para o alinhamento / ajuste

/\ CUIDADO

Erro de utilizacdo durante o processo de ajuste com o software de configuracao
Lesao decorrente do comportamento inesperado do produto.
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» Antes da primeira aplicacdo, é necessaria a participagdo em um curso de habilitagdo para
produtos Ottobock. Para a qualificacado relativa a atualizagées do software, podera ser ne-
cessdria a participagdo em outros cursos de habilitagdo.

» Transfira primeiro as alteragdes nas configuragdes para o componente de preensao, antes
de verificar as configuragdes no paciente.

» Use a ajuda online integrada ao software.

/\ CUIDADO

Ajuste incorreto dos eletrodos / atribuicao do eletrodo

Lesao decorrente do comportamento inesperado do produto.

» Certifique-se de que as superficies de contato dos eletrodos estejam, se possivel, completa-
mente em contato com a pele ilesa. Caso sejam observadas fortes interferéncias de apare-
Ihos eletronicos, a posicdo dos eletrodos deve ser verificada e, se necessario, alterada. Ca-
so as interferéncias ndo possam ser eliminadas ou se vocé nao obtiver os resultados espe-
rados com os ajustes ou com a sele¢cdo do programa adequado, dirija-se a filial da Ottobock
em seu pais.

» Tenha atencao para que os eletrodos sejam ajustados com a menor sensibilidade possivel
para reduzir interferéncias devido a fortes radiacées eletromagnéticas (p. ex., sistemas anti-
furto visiveis ou ocultos na entrada/saida de lojas), detectores de metais/scanners corporais
para pessoas (p. ex., em aeroportos) ou devido a outras fontes de forte interferéncia eletro-
magnética (cabos de alta tensdo, transmissores, transformadores, tomdégrafos computadori-
zados e de ressonédncia magnética ...).

Observe que as posi¢des de encaixe dos eletrodos correspondem a abertura e ao fecha-

mento fisiolédgico do respectivo grupo muscular.

\4

/\ CUIDADO

Ajuste incorreto dos eletrodos devido a fadiga muscular
Lesdo devido a falhas de controle ou de funcionamento do produto.
» Durante o ajuste dos eletrodos, o paciente deve fazer pausas.

/\ CUIDADO

Contato insuficiente dos eletrodos com a pele

Lesao 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 prétese e dirija-se ao seu técnico ortopédico.

/\ CUIDADO

Nao observancia do manual de utilizacao de todos os componentes de prétese utiliza-
dos

Lesao decorrente do comportamento inesperado do produto.

» Observe todos os manuais de utilizagdo dos componentes de prétese utilizados.
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/\ CUIDADO

Uso de componentes protéticos inadequados

Lesao decorrente do comportamento inesperado do produto.

» Combine o produto apenas com os componentes especificados no capitulo "Possibilidades
de combinagdo" (consulte a pagina 108).

/\ CUIDADO

Bateria recarregavel conectada incorretamente

Lesdes devido a falhas de controle ou de funcionamento do produto.

» Preste atengdo para nao trocar as conexdes da bateria recarregavel.

» Verifique a conexao da bateria recarregavel puxando levemente o cabo.

/\ CUIDADO

Utilizacao de um spray a base de silicone para colocar a luva cosmética

Lesao devido a perda da preensao em razao da aderéncia insuficiente da luva protética na mao.

» Para vestir a luva cosmética, utilize somente o spray de colocacdo 640F18. Observe as ins-
trugdes de utilizagao da luva cosmética.

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 operacéo junto com outros aparelhos eletrénicos.

Se néo for possivel evitar a operagdo simultanea, observe o produto e verifique se a utiliza-
cao nesta configuragao estd em conformidade com a finalidade prevista.

v

vy

/\ 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 ...).
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» Fique atento a um comportamento inesperado do produto ao passar por sistemas antifurto,
scanners corporais ou detectores de metal.

4.6 Informacoes sobre o uso

/\ CUIDADO

Manuseio incorreto
Lesao devido a utilizagao incorreta ou a falhas de funcionamento do produto.
» Instrua o paciente quanto ao 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

> Danificagdo 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 especificagdes no capitulo "Limpeza" (consulte

a pagina 124).

Nao limpe o produto sob agua corrente.

Ao utilizar uma luva cosmética, observe também as instrugoes de utilizagao da luva.

v

vy

/\ CUIDADO

Preensao de objetos aplicando forcas de preensao incorretas

Lesao decorrente do comportamento inesperado do produto.

» Observe que a for¢a preénsil pode ser controlada manualmente em funcdo da caracteristica
do objeto a segurar (macio/duro).

/\ 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 nédo 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.

» Ao fechar a mao, certifique-se de que dedos/partes do corpo nao se encontrem na area das
dobras dos dedos.

» Limpe o produto no estado desligado.

/\ CUIDADO

Desbloqueio acidental do dispositivo de preensao

Lesao causada pela soltura do dispositivo de preensdo do antebraco (por ex., ao carregar obje-

tos).

» Certifiqgue-se de que a conexdo da mao com o encaixe ou com os médulos foi efetuada cor-
retamente.

» Ao utilizar um fecho de punho, posicione o dispositivo de preensao de forma que uma leve
tor¢cao nao seja suficiente para solta-lo.

5 Material fornecido
* 1 SensorHand Speed 8E38=8*
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ou
* 1 SensorHand Speed 8E39=8*

ou

* 1 SensorHand Speed 8E43=8*

* 1 manual de utilizagdo (pessoal técnico)
* 1 manual de utilizagdo (usuario)

6 Estabelecer a operacionalidade

6.1 Carregar a bateria

As seguintes informagdes deverdo ser consultadas no manual de utilizagdo das baterias ou dos
modulos de cotovelo utilizados:

* Manuseio da bateria

* Consulta do estado da carga

* Confirmagdes (sinais de bip e vibratérios)

6.2 Ajuste dos eletrodos
A posicao ideal dos eletrodos é determinada com o MyoBoy 757M11=X-CHANGE, consulte as
instrugdes de utilizacdo 647G265=ALL_INT.

Programa 1,5 e 6:

Selecionar a variante do programa desejada no programa PAULA. Ajustar cada eletrodo, de ma-
neira que o paciente possa manter o respectivo sinal mioelétrico por aprox. 2 segundos acima do
valor HIGH (alto) (veja a fig. 7, (1)).

Programa 2:

Selecionar a variante do programa desejada no programa PAULA. Ajustar cada eletrodo, de ma-
neira que o paciente possa manter o respectivo sinal mioelétrico por aprox. 2 segundos acima do
valor LOW (baixo) (veja a fig. 7, (2)).

Programa 3:

Selecionar a SensorHand Speed no programa PAULA, no modo AutoControl. Ajustar o eletrodo,
de maneira que o paciente possa manter o sinal mioelétrico por aprox. 2 segundos acima do va-
lor ON (ligar) veja a fig. 8.

Programa 4:

Selecionar a SensorHand Speed no programa PAULA, no modo VarioControl. Ajustar o eletrodo,

de maneira que o paciente possa manter o sinal mioelétrico por aprox. 2 segundos acima do va-
lor HIGH (alto), veja a fig. 8.

| INFORMAGAO |
Nos programas 3 e 4, s6 é possivel considerar um sinal mioelétrico, veja a fig. 7 e veja a fig. 8.

6.3 Programas de comando

Para a adaptacao ideal do produto ao paciente, estdo a escolha seis programas. Esses progra-
mas sio selecionados através de conectores codificados de cores diferentes (veja a fig. 4).

A SensorHand Speed vem equipada de fabrica com um conector codificado preto e pré-configu-
rada com o programa 1. Com a utilizagdo do conector codificado preto, os programas sao seleci-
onados com o MyoSelect 757T13.

Um ajuste da velocidade da SensorHand Speed com o MyoSelect 757T13 pode ser realizado
com todos os conectores codificados; consulte as instrugdes de utilizagdo 647G131.

Substituicao do conector codificado, veja a veja a fig. 4

1) Remover o anel de fixagao.

2) Empurrar a mao interna para tras, de maneira a liberar o sistema eletrénico de comando.
3) Substituir o conector codificado.
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Empurrar a mao inte

rna para a frente.

Montar o anel de fixagao.
Retirar a bateria recarregavel e colocéa-la de volta.

INFORMAGAO: Com isso, o comando detecta o novo conector codificado.

6.3.1 Visao geral dos programas

Programa 1: DMC plus Sensorik
Conector codificado, branco: 13E184=1

Controle

Abertura

Fechamento

Indicacao

Dois eletrodos

Sinal mioelétrico atra-
vés do eletrodo
Velocidade:
Proporcional

Sinal mioelétrico atra-
vés do eletrodo
Velocidade:
Proporcional

Para pacientes com 2
sinais mioelétricos for-
tes

Programa 2: AutoCont
Conector codificado, ve

rol - Lowlnput
rmelho: 13E184=2

Controle

Abertura

Fechamento

Indicacao

Dois eletrodos

Sinal mioelétrico atra-
vés do eletrodo
Velocidade:
Proporcional

Sinal mioelétrico atra-
vés do eletrodo digital
(sinal curto, qualquer
intensidade)
Velocidade:
constante

Para pacientes com 2
sinais mioelétricos fra-
cos

Um eletrodo e um in-
terruptor MyoBock
qualquer

Sinal mioelétrico atra-
vés do eletrodo
Velocidade:
Proporcional

Sinal através do inter-
ruptor

Velocidade:
constante

Para pacientes com
somente um musculo
com sinal mioelétrico
fraco

Um interruptor Myo-
Bock qualquer

A mao abre enquanto
o lado ABRIR do inter-

A mao fecha através
do lado FECHAR do

Para pacientes com si-
nais mioelétricos mui-

ruptor estiver sendo interruptor. to fracos ou inexisten-
acionado. Velocidade: tes
Velocidade: constante
constante
Programa 3: AutoControl
Conector codificado, verde: 13E184=3
Controle Abertura Fechamento Indicacao

Um eletrodo

Sinal mioelétrico rapi-
do e permanente atra-
vés do eletrodo
Velocidade:
constante

Relaxamento muscular
bem lento através do
eletrodo: a mao per-
manece aberta
Relaxamento muscular
rapido através do ele-
trodo: a mao fecha
Velocidade:

constante

Para pacientes com
somente um musculo
com sinal mioelétrico
muito fraco

Um interruptor Myo-
Bock qualquer

A mao abre enquanto
o interruptor estiver
sendo acionado.
Velocidade:
constante

A mao fecha automati-
camente assim que o
interruptor for solto.
Velocidade:

constante

Para pacientes com si-
nais mioelétricos mui-
to fracos ou inexisten-
tes
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Programa 4: VarioControl
Conector codificado, azul: 13E184=4

Controle

Abertura

Fechamento

Indicacao

Um eletrodo

Velocidade e intensi-
dade da tensao mus-
cular no eletrodo
Velocidade:
Proporcional

Velocidade e intensi-
dade do relaxamento
muscular no eletrodo
Velocidade:
Proporcional

Para pacientes com
um musculo e sinal mi-
oelétrico forte ou com
tendéncia a cocontra-
cao

Um elemento de con-
trole linear

Velocidade e intensi-
dade da tragao no ele-
mento de controle li-
near

Velocidade:
Proporcional

Velocidade da redu-
¢ao na tragao do ele-
mento de controle li-
near

Velocidade:
Proporcional

Para pacientes com si-
nal mioelétrico muito
fraco ou inexistente

Programa 5: VarioDual

Conector codificado, amarelo: 13E184=5

Controle

Abertura

Fechamento

Indicacao

Dois eletrodos

Velocidade e intensi-
dade da tensao mus-
cular no primeiro ele-
trodo

Velocidade:
Proporcional

Velocidade e intensi-
dade do relaxamento
muscular no primeiro
eletrodo

Velocidade:
Proporcional

Forca de preensao
proporcional a intensi-
dade do sinal mioelé-
trico no segundo ele-
trodo

Para pacientes com 2
sinais mioelétricos for-
tes

Programa 6: DMC plus Sensorik
Conector codificado, roxo: 13E184=6

Controle

Abertura

Fechamento

Indicacao

Dois eletrodos

Sinal mioelétrico atra-
vés do eletrodo
Velocidade:
Proporcional

Sinal mioelétrico atra-
vés do eletrodo
Velocidade:
Proporcional

Para pacientes com 2
sinais mioelétricos for-
tes

Sensor SUVA e Flexi-
Grip desativaveis

6.3.2 Descricao do programa

| INFORMAGAO |

Com um breve impulso de "ABRIR", é possivel parar tanto o reajuste automatico da forca de
preensdo como também a funcgao FlexiGrip, a qualquer momento.

| INFORMAGAO |

nais.

Todas as forgas de preensao especificadas (por ex., 100 N ~ 10 Kp ) sdo valores de referéncia
ndo vinculativos e visam esclarecer o principio de funcionamento dos diversos modos operacio-
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6.3.2.1 Programa 1: DMC plus Sensorik

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 forga 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 mao por sinais mioelétricos involuntari-
os. Isso proporciona uma maior seguranca de preensao, por ex., ao segurar talheres.

Abrir:
Fechar:

proporcional através do eletrodo de Abrir
proporcional através do eletrodo de Fechar

Exemplo 1: 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-
ensao 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 preensdo 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.

Exemplo 2:

Abertura
Sinal mioelétrico através do eletrodo

Fechamento
Sinal mioelétrico através do eletrodo

Velocidade:
proporcional 15 mm/s até 300 mm/s

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.

em funcao da forga de preen-

sdo inicial, efetiva respectiva-

mente pouco acima do reajus-
te automatico maximo da forca
de preensao

15N 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.

6.3.2.2 Programa 2: AutoControl - LowInput

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
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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 maxima, 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 15 mm/s até 300 mm/s

Forca de preensao inicial Reajuste automatico da for- | Funcao FlexiGrip
ca de preensao
10N até no max. 180 N efetiva a partir da forca de pre-
ensao maxima

Inserir os seguintes cabos no conector coaxial 9E169.
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* vejaafig. 6 (1): cabo de conexdo da bateria recarregavel
* vejaafig. 6 (2): eletrodo
* veja afig. 6 (3): cabo vermelho/branco do cabo de conexdo 13E99 (contato de fechamento)

6.3.2.3 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 for¢a de preensdo minima
(10 N). Se o sensor detecta uma alteragdo da posi¢do do objeto, é realizado, de maneira automa-
tica e continua, um reajuste até a forca de preenséo necessaria (no max. 130 N). Se a carga so-
bre a mao ultrapassar 130 N (for¢ca de preensao da méo e forgca atuando externamente), a fungao
FlexiGrip se torna ativa. Se ndo houver mais carga, a SensorHand Speed prende novamente com
a forca de preensao anterior.

Controle com 1 eletrodo

Abrir: com velocidade méaxima através de um sinal mioelétrico rapido e permanente atra-
vés do eletrodo.

Fechar: com velocidade maxima por meio do relaxamento rapido do musculo.

Manter: por meio de um relaxamento lento através do eletrodo, a mao permanece aberta.

Exemplo 1:  Apds a abertura, relaxar o musculo com velocidade bastante lenta. A posicao de
abertura permanece inalterada.

Exemplo 2: Apés a abertura, relaxar o musculo com maxima velocidade. A mao fecha automa-
ticamente com méaxima 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 mao 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 forca de pre-

ensao maxima

Controle com 1 elemento de controle linear

Abrir:
Fechar:

Manter:

Exemplo 1:
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com velocidade méaxima, com tragao rapida no elemento de controle linear.

com velocidade méaxima, reduzindo rapidamente a tragdo no elemento de controle
linear.

por meio da reducdo lenta da tragéo no elemento de controle linear, a mao perma-
nece aberta.

Apés a abertura, reduzir bem lentamente a tragao do elemento de controle linear.
A posicdo de abertura permanece inalterada.



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 Reducéo bastante lenta da tragdo no elemento
controle linear. de controle linear:

a mao permanece aberta
Velocidade: Reducéo rapida da tragao no elemento de con-
constante 300 mm/s trole linear:

a mao se fecha

Velocidade:

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 forca de pre-
ensdo 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- | Fecha automaticamente assim que o interrup-
nado. tor for solto.

Velocidade: Velocidade:

constante 300 mm/s constante 300 mm/s

Inserir os seguintes cabos no conector coaxial 9E169.
* vejaafig. 5 (1): cabo de conexdo da bateria recarregavel
* vejaafig. 5 (2): cabo vermelho/branco do cabo de conexdo 13E99 (contatos de abertura)

6.3.2.4 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-
¢ao muscular. A velocidade de fechamento depende da redugao da tensdo muscular. A funcao
FlexiGrip é efetiva a partir da forca de preensdo maxima. Se ndo houver mais carga, a Sen-
sorHand Speed prende novamente com a forga de preensao anterior.

Controle com 1 eletrodo

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. Com isso, também é determinada a intensidade
da forga da preensao reacional maxima.
Manter: por meio de um relaxamento lento através do eletrodo, a mao permanece aberta.
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Exemplo 1: Apos a abertura, relaxar o musculo lentamente. O fechamento ocorre de forma
analoga a duracéo 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.

Exemplo 2: Apés a abertura, relaxar o musculo com maxima velocidade. A mao fecha automa-
ticamente com méaxima velocidade e comega a pegar o objeto com forga de preen-
sdo de 10 N. Se o sensor detecta uma alteracédo da posicéo do objeto, ha a preen-
sdo reacional automatica até a forca de preensao maxima (130 N), conforme a ne-
cessidade.

Abertura Fechamento

Por meio da velocidade e intensidade da ten-
sao muscular no eletrodo.

Velocidade:

proporcional 15 mm/s até 300 mm/s

Por meio da velocidade e intensidade do rela-
xamento muscular no eletrodo.

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- | 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 tragdo 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 forga da preensao reacional maxima.

por meio da reducdo lenta da trag@o 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 duragéao do relaxamento muscular com velo-
cidade lenta. O objeto é segurado com menos forga (10 N). N&do ocorre um rea-
juste automatico da for¢a de preensao.

Apés 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 preensdo de 10 N. Se o sensor detecta uma alteragdo da posigao do ob-
jeto, ha a preensao reacional automaética 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 redugao da tragao
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
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10N Com velocidade de fechamen- | Com velocidade de fechamen-
to baixa a média: ndo ha to baixa a média: efetiva a par-
tirde 15N
10N Com velocidade de fechamen- | Com velocidade de fechamen-
to média a alta: até no max. to média a alta: efetiva a partir
130N da forga de preensdo maxima

6.3.2.5 Programa 5: VarioDual

Controle com 2 eletrodos

Neste programa, a velocidade de abertura é determinada pela intensidade e rapidez da contra-
¢do muscular. A velocidade do fechamento, até ser atingida a forca de preensdao 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 funcao da forca de preensao inicial, respectivamente pouco acima do reajuste auto-
matico maximo da forga de preensdo. Se ndo houver mais carga, a SensorHand Speed prende
novamente com a forca 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 preensdo é determinado pela intensidade do sinal
mioelétrico no segundo eletrodo. A forca de preensao maxima é de aprox. 100 N.

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 forga de preensdo minima (10 N). A funcéo FlexiGrip é efetiva a partir
de 20 N. Se ndo houver mais carga, a SensorHand Speed prende novamente com
a forga de preensao minima.

Exemplo 2:  Apds segurar como no exemplo 1, o objeto deve ser preso com uma forca 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 posicao do objeto segurado, a forga de preensao é elevada
até um valor aprox. 1,5 vezes a forgca de preensao especificada. A FlexiGrip se tor-
na ativa com duas vezes o valor da forca de preenséo especificada até no max.
130 N. Quando nao houver mais carga, a SensorHand Speed prende novamente
com a for¢a de preensao anterior.

Abertura Fechamento

Por meio da velocidade e intensidade da ten- | Por meio da velocidade e intensidade do rela-
sao muscular no 1° eletrodo xamento muscular no 1° eletrodo

Velocidade: Velocidade:

proporcional 15 mm/s até 300 mm/s proporcional 15 mm/s até 300 mm/s

Estabelecimento da for¢ca de preenséao: forca
de preensao em fungado da intensidade do sinal
mioelétrico no 2° eletrodo. Forga de preensao:
proporcional 10 N a 100 N
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Forca de preensao inicial Reajuste automatico da for- | Funcao FlexiGrip
ca de preensao

10N Ao fechar: nenhum reajuste a partir de 20 N em fungao da
Proporcional: 10 N a 100 N automatico da forga de preen- |forca de preensao inicial, efeti-
sao va respectivamente pouco aci-

No estabelecimento da forca | ma do reajuste automatico ma-
de preensao: proporcional, até | ximo da for¢a de preensao

no max. 1,5 vezes a forca de no min. a partir de 20 N
preensao inicial no max. a partir de 130 N

6.3.2.6 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".

INFORMAGCAO: Observe que, com o "sensor SUVA" desligado, a forga de preensdo ndo 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 esta ligado

7 Uso

7.1 Ligar/desligar o componente de preensao

O dispositivo de preensdo pode ser desligado, se desejar manter um tipo de preensdo por um
longo periodo, como ao segurar talheres, ao escrever ou durante longas pausas passivas, por
exemplo, em viagens de avido ou trem. Desse modo, é impedida uma abertura involuntaria da
mao, que pode ser induzida através de uma tensao muscular nao intencional ou de interferéncias
elétricas extremas. Além disso, é atingido um tempo operacional mais longo da bateria recarrega-
vel da prétese.

A tecla LIGAR/DESLIGAR pode ser acionada pressionando-a sobre a luva protética.

Area Funcio
Dorso da mao LIGAR (veja a fig. 2)
Polegar DESLIGAR (veja a fig. 3)

7.2 Abertura de emergéncia do componente de preensao
Gragas ao engate deslizante integrado, é possivel abrir o dispositivo de preensao independente-
mente dos sinais de controle existentes.

8 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.

9 Limpeza
1) Desligar o produto antes da limpeza.
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2) Em caso de sujeira, limpar o produto com um pano Umido e sabao suave.
Atentar para que ndo haja a penetragao de liquidos no produto e nos componentes do produ-
to.

3) Secar o produto com um pano que nao solta fiapos e deixar secar por completo ao ar.

| INFORMAGAO |

Em caso de utilizagdo de uma luva cosmética, observe as instrugdes de limpeza no manual de
utilizagdo da luva cosmética.

10 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 manutencao 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.

11 Notas legais

11.1 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.

11.2 Marcas registradas

Todas as designacdes 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.

11.3 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 restricao do uso de de-
terminadas substancias perigosas em dispositivos elétricos e eletronicos.

O texto integral a respeito das diretivas e dos requisitos esta disponivel no seguinte enderego de
Internet: http://www.ottobock.com/conformity

12 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

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
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Condicoes ambientais
Operacao -5 °C/+23 °F a +45 °C/+113 °F
no max. 95% de umidade relativa do ar, nao
condensante
Codigo 8E38=8*, 8E39=8* 8E43=8*
Amplitude de abertura 100 mm
Velocidade proporcional 15-300 mm/s
Forca de preenséo proporcio- 0-100 N
nal
Peso (incl. mao interna de sis- 462 g 517 g
tema)
Tensao de servigo aprox. 7,4 V
Corrente de repouso 2mA
Vida atil 5 anos
Cadigo da bateria recarregavel 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5
Faixa de temperatura ao carregar [°C] +5 a +40
Capacidade [mAh] 900t / 6801 / 600 1150 3450
950! 800!

Vida Util da bateria recarregével [anos] 2
Comportamento do produto durante o proces- O produto néo funciona
so de carregamento
Tempo de operagao do produto com a bateria aprox. aprox. aprox. aprox. aprox.
recarregével totalmente carregada [ciclos de 2500- | 2000- | 1000 - 4000 10000
preensiol 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 ion de litio
de litio

Carregadores permitidos 757L.20 757L35

L ver rétulo na bateria recarregavel

13 Anexos

13.1 Simbolos utilizados

I Fabricante
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Em alguns locais ndo é permitida a eliminagdo deste produto em lixo doméstico
nao seletivo. Uma eliminagao contréria as respectivas disposi¢coes nacionais pode
ter consequéncias nocivas ao meio ambiente e a salde. Favor observar as indica-
¢oes dos 6rgaos nacionais responsaveis pelos processos de devolugao e coleta.

|34

€ Declaracdo de Conformidade de acordo com as diretivas europeias aplicaveis

N

Numero de série (YYYY WW NNN)
YYYY - Ano de fabricagao

WW - Semana de fabricagao

NNN - NUmero 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.

» Leer de gebruiker hoe hij veilig met het product moet omgaan.

» Neem contact op met de fabrikant, 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 producten "8E38=8%, 8E39=8* en8E43=8*" worden hierna product, prothese of grijpcompo-
nent 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.
Volgens de fabrikant (Otto Bock Healthcare Products GmbH) is de patiént de bediener van het
product zoals bedoeld in de norm IEC 60601-1:2005/A1:2012.

2 Productbeschrijving

2.1 Functie

De SensorHand Speed is een myo-elektrisch bestuurbare prothesehand, die zich onderscheidt
door een bijzonder hoge grijpsnelheid gecombineerd met een innovatief, fijngevoelig besturings-
concept.

De SensorHand Speed beschikt over het greepstabilisatiesysteem met SUVA-sensoren, de Flexi-
Grip-functie en een programmeerfunctie. Met de proportionele DMC-besturing (Dynamic Mode
Control) kunnen patiénten de grijpsnelheid en -kracht proportioneel sturen via de sterkte van het
spiersignaal. Als de sterkte van het spiersignaal verandert, passen grijpsnelheid en -kracht zich
direct aan het direct veranderde spiersignaal aan.

De coaxialbus van de SensorHand Speed 8E38=8* resp. 8E43=8 heeft als kenmerk een oranje
ring en de aansluitkabel van de SensorHand Speed 8E39=8* is gemarkeerd met een oranje huls.
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Verschillende besturingsprogramma's maken een optimale aanpassing aan de individuele
behoeften en capaciteiten mogelijk.

SUVA-sensoren

De in de duim geintegreerde SUVA-sensoren (zie afb. 1) herkennen wanneer een vastgepakt
object van positie verandert en dus dreigt weg te glijden. Vanuit de oorspronkelijk gebruikte grijp-
kracht verhoogt het systeem de grijpkracht automatisch en traploos tot het voorwerp weer stabiel
wordt vastgehouden.

FlexiGrip-functie

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.

2.1.1 Varianten polsscharnier
De producten "8E38=*, 8E39=* en 8E43="*" hebben elk een andere variant van het polsscharnier:

8E38=* (polssluiting)
Om de grijpcomponent gemakkelijk los te kop-
pelen van de prothesekoker. De grijpcompo-
. nent kan desgewenst met een 360°-draaibewe-
| ging snel worden verwijderd en worden ver-
r k’} t‘ _‘Jd i vangen door een andere grijpcomponent met

eenzelfde sluiting.

8E39=" (ingietring)
Laagprofielaansluiting voor gebruikers met een
lange onderarm- of transcarpaalamputatie. De
hand kan tegen een constante wrijvingsweer-
: stand in worden gedraaid; deze wrijvingsweer-
/NV Q.Ll ) stand kan bij het instellen worden aangepast.
; Ingietring 95110=* moet apart worden besteld.

- Bij gebruik van deze grijpcomponenten is er
,..-‘"r een verdeler 13E190 of 13E190=150 nodig.
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8E43="* (flexiescharnier)
Met het flexiescharnier met polssluiting kan de
gebruiker mogelijk de hand in 20° of 40° flexie,
neutrale stand en 20° of 40° extensie brengen.
: De grijpcomponent kan desgewenst met een
e L 360°-draaibeweging snel worden verwijderd en

worden vervangen door een andere grijpcom-
ponent met eenzelfde sluiting.

2.1.2 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.

2.2 Combinatiemogelijkheden
Dit product kan worden gecombineerd met de onderstaande Ottobock componenten.

Voeding (accu)
*  MyoEnergy Integral 757B35=1/ 757B35=3/ 757B35=5
» EnergyPack 757B20/757B21

Acculaders

Afhankelijk van de gebruikte accu kunnen de onderstaande acculaders worden gebruikt.
* Acculader 757L20 (incl. netvoeding 757L16*)

* Acculader 757L35

Ingietringen

* Ingietring 10S1=* (voor 8E38=* en 8E43=%)
* Ingietring 95110=* (voor 8E39=%)
Rotatie actief

* Elektrische polsdraaier 10S17

* MyoRotronic 13E205

Rotatie passief

* coaxstekker 9E169

* aansluitadapter 10S4

Elleboog

e ErgoArm Hybrid plus: 12K44=*

* ErgoArm Electronic plus: 12K50=*

*  DynamicArm: 12K100N=*/12K110N=*
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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 146).

3.3 Indicaties

* Amputatiehoogte transradiaal, transhumeraal en schouderexarticulatie

* Bij unilaterale of bilaterale amputatie

* Dysmelie van de onderarm of bovenarm

* De patiént moet in staat zijn om gebruiksinstructies en veiligheidsvoorschriften te begrijpen en
hiernaar te kunnen handelen.

* De patiént moet fysiek en mentaal in staat zijn optische/akoestische signalen en/of mechani-
sche 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

Waarschuwing voor mogelijke ernstige ongevallen- en letselrisico's.
Waarschuwing voor mogelijke ongevallen- en letselrisico's.

[LET OP | 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
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» 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

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

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.

» Het product moet bij een geautoriseerde Ottobock servicewerkplaats worden gecontroleerd.

131



| A VOORZICHTIG

Slijtageverschijnselen aan het product

Verwonding door een verkeerde aansturing of onjuiste werking van het product

» Met het oog op de veiligheid van de patiént en het behoud van de bedrijfszekerheid moet de
grijpcomponent bij een merkbare beperking van de functionaliteit ervan bij een geautoriseer-
de Ottobock servicewerkplaats worden gecontroleerd.

» Houd er rekening mee dat zich bij een te geringe laadtoestand van de accu functiebeperkin-
gen van de grijpcomponent kunnen voordoen.

| 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.

| A VOORZICHTIG

Gebruik van een beschadigd product

Verwonding door functie-uitval van het product.

» Controleer vé6r gebruik aan de buitenkant of alle onderdelen van het product onbeschadigd
zijn.

» Laat het product bij beschadiging onmiddellijk repareren.

| 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.

4.4 Aanwijzingen over de opbouw/instelling

| A VOORZICHTIG

Bedieningsfouten bij het instellen met de instelsoftware

Verwonding door onverwacht gedrag van het product.

» Deelname aan een Ottobock producttraining voordat het product voor het eerst wordt toege-
past, is verplicht. Om in aanmerking te komen voor software-updates, kan het nodig zijn deel
te nemen aan verdere producttrainingen.

» Breng wijzigingen in de instellingen eerst over op de grijpcomponent en controleer de instel-
lingen dan pas bij de patiént.

» Maak gebruik van de onlinehulp die in de software is geintegreerd.

| A VOORZICHTIG

Verkeerde elektrode-instelling/toewijzing van elektroden
Verwonding door onverwacht gedrag van het product.
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» Zorg er zo mogelijk voor dat de huid waarop de contactvlakken van de elektroden komen te
liggen, helemaal gaaf is. Indien er sterke storingen door elektronische apparatuur worden
geconstateerd, moet de positionering van de elektroden worden gecontroleerd en moeten
de elektroden zo nodig worden verplaatst. Als het niet lukt de storingen te verhelpen of
indien u met de instellingen of het kiezen van het geschikte programma niet het gewenste
resultaat bereikt, neemt u dan contact op met de Ottobock vestiging in of voor uw land.

» Zorg ervoor dat u de elektroden zo ongevoelig mogelijk instelt om storingen door sterke
elektromagnetische straling (bijv. van zichtbare of verborgen antidiefstalsystemen bij de in-
en uitgangen van winkels), metaaldetectoren/bodyscanners voor personen (bijv. op luchtha-
vens) en andere sterke elektromagnetische storingsbronnen (bijv. hoogspanningsleidingen,
zenders, transformatorstations, CT-scanners, MRI-scanners ...) te verminderen.

» Zorg ervoor dat de plaatsen waar u de elektroden bevestigt, overeenkomen met het fysiolo-
gisch openen en sluiten van de betreffende spiergroep.

| A VOORZICHTIG

Onjuiste elektrode-instelling door spiervermoeidheid
Verwonding door onjuiste besturing of onjuiste werking van het product.
» De patiént moet tijdens het afstellen van de elektroden af en toe pauzeren.

| 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

Niet-inachtneming van de gebruiksaanwijzingen van alle gebruikte prothesecomponen-
ten

Verwonding door onverwacht gedrag van het product.

» Neem alle gebruiksaanwijzingen van de gebruikte prothesecomponenten in acht.

| A VOORZICHTIG |

Gebruik van ongeschikte prothesecomponenten

Verwonding door onverwacht gedrag van het product.

» Combineer het product alleen met de componenten die staan vermeld in het hoofdstuk
"Combinatiemogelijkheden" (zie pagina 129).

| A VOORZICHTIG |

Accu niet correct aangesloten

Letsel door verkeerde aansturing of onjuiste werking van het product.

» Let op: de aansluitingen van de accu's mogen niet worden verwisseld.

» Controleer de verbinding van de accu door zacht aan de kabel te trekken.
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| A VOORZICHTIG

Gebruik van siliconenspray voor het aanbrengen van de prothesehandschoen

Letsel door verlies van grip als gevolg van een slechte hechting van de prothesehandschoen

aan de hand.

» Gebruik voor het aanbrengen van de prothesehandschoen uitsluitend aantrekspray 640F18.
Neem de gebruiksaanwijzing van de prothesehandschoen in acht.

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.

4.6 Aanwijzingen voor het gebruik

| A VOORZICHTIG

Verkeerd gebruik
Verwonding door onjuiste bediening of onjuiste werking van het product.
» Leer de patiént hoe hij met het product moet omgaan.
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| A VOORZICHTIG

Verkeerd onderhoud van het product

> Letsel door verkeerde aansturing of onjuiste werking van het product of beschadiging van
mechanische componenten

> Beschadiging of breuk, doordat de kunststof door het gebruik van oplosmiddelen als aceton
en benzine bros is geworden.

» Reinig het product uitsluitend volgens de voorschriften in het hoofdstuk Reiniging (zie
pagina 145).

» 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

Klemgevaar tussen de vingertoppen

Verwonding door het klemmen 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.

» Let bij het sluiten van de hand op dat vingers of andere lichaamsdelen niet tussen de bui-
gende delen van de vingers komen te zitten.

» Reinig het product alleen als het uitstaat.

| A VOORZICHTIG

Onbedoelde ontgrendeling van de grijpcomponent

Letsel door losraken van een grijpcomponent van de onderarm (bijv. bij het dragen van voorwer-

pen).

» Zorg bij het aansluiten van de hand op de koker componenten dat de verbinding correct tot
stand wordt gebracht.

» Houd de grijpcomponent bij gebruik van een polssluiting altijd zo dat de grijpcomponent bij
een kleine verdraaiing niet van de onderarm losraakt.

5 Inhoud van de levering

* 1 st. SensorHand Speed 8E38=8*

of

* 1 st. SensorHand Speed 8E39=8*

of

* 1 st. SensorHand Speed 8E43=8*

* 1 st. gebruiksaanwijzing (vakspecialist)
* 1 st. gebruiksaanwijzing (gebruiker)

135



6 Gebruiksklaar maken

6.1 Accu laden

De volgende informatie kunt u vinden in de gebruiksaanwijzingen van de gebruikte accu's of de
ellebogen:

* gebruik van de accu

* opvragen van de laadtoestand

* terugmeldingen (piep- en trilsignalen)

6.2 Elektroden instellen
De ideale positie van de elektroden wordt bepaald met de MyoBoy 757M11=X-CHANGE, zie
gebruiksaanwijzing 647G265=ALL_INT.

Programma 1, 5 en 6:

Kies in programma PAULA de gewenste variant. Elke elektrode moet zo worden ingesteld, dat de
patiént het betreffende spiersignaal ca. 2 seconden lang boven de waarde HIGH kan houden (zie
afb. 7 (1)).

Programma 2:

Kies in programma PAULA de gewenste variant. Elke elektrode moet zo worden ingesteld, dat de
patiént het betreffende spiersignaal ca. 2 seconden lang boven de waarde LOW kan houden (zie
afb. 7 (2)).

Programma 3:

Kies in programma PAULA de SensorHand Speed in de Modus AutoControl. Stel de elektrode zo
in dat de patiént het spiersignaal ca. 2 seconden lang boven de waarde ON kan houden zie
afb. 8.

Programma 4:

Kies in programma PAULA de SensorHand Speed in de modus VarioControl. Stel de elektrode
zo in dat de patiént het spiersignaal ca. 2 seconden lang boven de waarde HIGH kan houden, zie
afb. 8.

INFORMATIE

In programma 3 en 4 kan maar met één spiersignaal worden gewerkt, zie afb. 7 en zie afb. 8.

6.3 Besturingsprogramma's

Voor het optimaal aanpassen aan de patiént zijn er zes programma's beschikbaar. Deze program-
ma's worden gekozen via stekkers met verschillende kleurcodes gekozen (zie afb. 4).

Af fabriek heeft de SensorHand Speed een zwarte codeerstekker en is programma 1 voorgeconfi-
gureerd. Bij gebruik van de zwarte codeerstekker worden de programma's met de MyoSelect
757T13 gekozen.

De snelheid van de SensorHand Speed met de MyoSelect 757T13 kan met elke codeerstekker
worden ingesteld, zie gebruiksaanwijzing 647G131.

Codeerstekker wisselen, zie afb. 4

1) Verwijder de borgring.

2) Schuif de binnenhand zo naar achteren dat de besturingselektronica vrij ligt.
3) Verwissel de codeerstekker.

4) Schuif de binnenhand naar voren.

5) Monteer de borgring.

6) Verwijder de accu en plaats hem weer terug.

INFORMATIE: Zo herkent de besturing de nieuwe codeerstekker.
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6.3.1 Programma-overzicht

Programma 1: DMC plus Sensorik
Codeerstekker, wit: 13E184=1

Aansturing

Open

Dicht

Indicatie

Twee elektroden

Myo-signaal via elek-
trode

Snelheid:
proportioneel

Myo-signaal via elek-
trode

Snelheid:
proportioneel

Voor patiénten met 2
sterke spiersignalen

Programma 2: AutoControl - Lowinput
Codeerstekker, rood: 13E184=2

Aansturing

Open

Dicht

Indicatie

Twee elektroden

Myo-signaal via elek-
trode

Snelheid:
proportioneel

Myo-signaal via de
elektrode digitaal (kort
signaal met sterkte
naar keuze)

Snelheid:

constant

Voor patiénten met 2
zwakke spiersignalen

Een elektrode en een
MyoBock-schakelaar
naar keuze

Myo-signaal via elek-
trode

Snelheid:
proportioneel

Signaal via de schake-
laar

Snelheid:

constant

Voor patiénten met
maar één spier met
zwak spiersignaal

Een MyoBock-schake-
laar naar keuze

De hand gaat open
zich zolang de OPEN-

De hand sluit met de
DICHT-kant van de

Voor patiénten met te
zwakke of geen spier-

kant van de schakelaar | schakelaar. signalen
bediend wordt. Snelheid:
Snelheid: constant
constant
Programma 3: AutoControl
Codeerstekker, groen: 13E184=3
Aansturing Open Dicht Indicatie

Eén elektrode

Snel, aanhoudend
Myo-signaal via de
elektrode
Snelheid:
constant

Zeer langzame spier-
ontspanning via de
elektrode: de hand
blijft open

Snelle spierontspan-
ning via de elektrode:
hand sluit

Snelheid:

constant

Voor patiénten met
maar één spier met
een zeer zwak spier-
signaal

Een MyoBock-schake-
laar naar keuze

De hand gaat open
zolang de schakelaar
bediend wordt.
Snelheid:

constant

De hand sluit automa-
tisch zodra de schake-
laar losgelaten wordt.

Snelheid:

constant

Voor patiénten met te
zwakke of geen spier-
signalen

Programma 4: VarioControl
Codeerstekker, blauw: 13E184=4
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Aansturing

Open

Dicht

Indicatie

Eén elektrode

Snelheid en sterkte
van de spierspanning
op de elektrode
Snelheid:
proportioneel

Snelheid en sterkte
van de ontspanning
van de spier op de
elektrode

Snelheid:
proportioneel

Voor patiénten met
een spier en een sterk
spiersignaal of met de
neiging tot co-contrac-
tie

Een lineaire transdu-
cer

Snelheid en sterkte
van het trekken aan de

De snelheid waarmee
de trekkracht aan de

Voor patiénten met
een te zwak of geen

lineaire transducer lineaire transducer spiersignaal
Snelheid: afneemt
proportioneel Snelheid:
proportioneel
Programma 5: VarioDual
Codeerstekker, geel: 13E184=5
Aansturing Open Dicht Indicatie

Twee elektroden

De snelheid en sterkte
van de spierspanning
op de eerste elektrode
Snelheid:
proportioneel

De snelheid en sterkte
van de ontspanning
van de spier op de
eerste elektrode
Snelheid:
proportioneel
Grijpkracht proportio-
neel met de hoogte
van het spiersignaal
op de tweede elektro-
de

Voor patiénten met 2
sterke spiersignalen

Programma 6: DMC plus Sensorik
Codeerstekker, violet: 13E184=6

proportioneel

proportioneel

Aansturing Open Dicht Indicatie

Twee elektroden Myo-signaal via de Myo-signaal via de Voor patiénten met 2
elektrode elektrode sterke spiersignalen
Snelheid: Snelheid: SUVA sensoren en

FlexiGrip uitschakel-
baar

6.3.2 Programmabeschrijving

INFORMATIE

Met een korte impuls OPENEN kan zowel de automatische correctie van de grijpkracht als de
FlexiGrip-functie op elk moment worden gestopt.

INFORMATIE

Alle aangegeven grijpkrachten (bijv. 100 N ~ 10 Kp ) niet-bindende waarden die uitsluitend die-
nen ter illustratie van het werkingsprincipe van de verschillende bedrijfsmodi.

138



6.3.2.1 Programma 1: DMC plus Sensorik

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-
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 Myo-signaal via elektrode

Snelheid:
proportioneel 15 tot 300 mm/s

Snelheid:
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-

werkt afhankelijk van de aan-
vankelijke grijpkracht steeds
iets boven de maximale grijp-

kracht 10 N, bijsturen tot max.
15N

kracht die wordt bijgestuurd
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).

6.3.2.2 Programma 2: AutoControl - Lowlnput

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.
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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: Snelheid:

proportioneel 15 tot 300 mm/s 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 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 signaal via de DICHT-kant van de schakelaar

Snelheid:
Snelheid: constant 300 mm/s
proportioneel 15 tot 300 mm/s

Aanvankelijke grijpkracht Automatisch bijsturen grijp- | FlexiGrip-functie
kracht

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

De hand gaat verder open zolang de OPEN- signaal via de DICHT-kant van de schakelaar

kant van de schakelaar bediend wordt Snelheid:

constant 300 mm/s
Snelheid:
proportioneel 15 tot 300 mm/s

Aanvankelijke grijpkracht Automatisch bijsturen grijp- | FlexiGrip-functie
kracht

10N tot max. 130 N werkt vanaf maximale grijp-
kracht

Sluit de volgende kabel aan op coaxstekker 9E169.
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e zie afb. 6 (1): accu-aansluitkabel
e zie afb. 6 (2): elektrode
e zie afb. 6 (3): rood-witte kabel van de aansluitkabel 13E99 (contacten voor sluiten)

6.3.2.3 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: met maximale snelheid door een snel, aanhoudend spiersignaal via de elektrode.
Sluiten: met maximale snelheid door het snel ontspannen van de spier.
Vasthou- door zeer langzame spierontspanning via de elektrode blijft de hand geopend.
den:
Voorbeeld Ontspan de spier na het openen de spier zeer langzaam. De geopende positie
1: blijft onveranderd.
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: hand blijft geopend.
constant 300 mm/s 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:
Sluiten:

Vasthou-
den:
Voorbeeld
1:
Voorbeeld
2:

met maximale snelheid door snel trekken aan de lineaire transducer.

met maximale snelheid door snel minder worden van de trekkracht aan de lineaire
transducer.

bij zeer langzaam afnemende trekkracht aan de lineaire transducer blijft de hand
geopend.

Na het openen de trekkracht aan de lineaire transducer zeer langzaam minder
laten worden. De geopende positie blijft onveranderd.

Laat na het openen de trekkracht aan de lineaire transducer zo snel mogelijk min-
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-
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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. Zeer langzaam verminderen van de trekkracht
aan de lineaire transducer:

Snelheid: hand blijft geopend

constant 300 mm/s Snel verminderen van de trekkracht aan de
lineaire transducer:

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 schakelaar

Openen: met maximale snelheid, zolang de schakelaar bediend wordt.
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

Sluit de volgende kabel aan op coaxstekker 9E169.
e zie afb. 5 (1): accu-aansluitkabel
* zie afb. 5 (2): rood-witte kabel van de aansluitkabel 13E99 (contacten voor openen)

6.3.2.4 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.
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Voorbeeld
2:

Ontspan de spier na het openen zo snel mogelijk. De hand sluit automatisch 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
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.

Sluiten: 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.

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 minder wor-

1: 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.

Voorbeeld Laat na het openen de trekkracht aan de lineaire transducer zo snel mogelijk min-

2: 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

Door de snelheid en de sterkte van het trekken | Door de snelheid waarmee het trekken aan de

aan de lineaire transducer aan de lineaire transducer afneemt

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 Bij lage tot gemiddelde
DICHT-snelheid: geen DICHT-snelheid: werkt vanaf
15N

10N Bij gemiddelde tot hoge Bij gemiddelde tot hoge

DICHT-snelheden: tot max. DICHT-snelheden: werkt vanaf
130 N de maximale grijpkracht
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6.3.2.5 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: 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. De grijpkracht bedraagt ca. 10 N.

Vasthou- door zeer langzame spierontspanning via de elektrode blijft de hand geopend.

den:

Elektrode 2

Grijpen: 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
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6.3.2.6 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

7 Gebruik

7.1 Grijpcomponent in-/uitschakelen

Wanneer een grijpmodus gedurende een langere tijd moet worden aangehouden kan de grijp-
component worden uitgeschakeld, zoals bij het vasthouden van bestek, tijdens het schrijven of tij-
dens langere passieve perioden (bijv. op reis per vliegtuig of trein). Zo wordt voorkomen dat de
hand onbedoeld open gaat, bijvoorbeeld door onopzettelijke spierspanning of extreme elektrische
interferentie. Bovendien blijft op deze manier de accu van de prothese langer in bedrijf.

Door op de prothesehandschoen te drukken kan de AAN/UIT-knop bediend worden.

Gedeelte Werking
Rug van de hand AAN (zie afb. 2)
Duim UIT (zie afb. 3)

7.2 Grijpcomponent openen in geval van nood
Door de geintegreerde antislipkoppeling kan de grijpcomponent open gaan, onafhankelijk van de
besturingssignalen die op dat moment voorhanden zijn.

8 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.

9 Reiniging
1) Schakel het product voor het reinigen uit.
2) Verwijder vuil en vlekken van het product met een vochtige doek en milde zeep.
Zorg ervoor dat er geen vocht in het product en in de componenten van het product binnen-
dringt.
3) Droog het product af met een pluisvrije doek en laat het aan de lucht volledig drogen.

INFORMATIE

Neem bij het gebruik van een prothesehandschoen de schoonmaakinstructies uit de gebruiks-
aanwijzing van de prothesehandschoen in acht.
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10 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.

11 Juridische informatie

11.1 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.

11.2 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.

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.

11.3 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

12 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" en 8E39=8" | 8E43=8"

Openingswijdte 100 mm

Proportionele snelheid 15-300 mm/s

Proportionele grijpkracht 0-100 N

Gewicht (incl. systeem-binnen- 462 g 5179

hand)
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Referentienummer 8E38=8" en 8E39=8" 8E43=8"
Bedrijfsspanning ca. 7,4V
Ruststroom 2 mA
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 8001
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
Toegestane acculaders 757L20 757L35
1 zie het etiket op de accu
13 Bijlagen
13.1 Gebruikte symbolen
u Fabrikant
Dit product mag niet overal worden meegegeven met ongesorteerd huishoudelijk
E afval. Wanneer u zich bij het weggooien ervan niet houdt aan de in uw land gel-

gezondheid. Neem de aanwijzingen van de in uw land bevoegde instantie voor
terugname- en inzamelprocedures in acht.

dende voorschriften, kan dat schadelijke gevolgen hebben voor het milieu en de

Verklaring van overeenstemming overeenkomstig de toepasselijke Europese richt-

lijnen

g3
@ Serienummer (YYYY WW NNN)

YYYY - fabricagejaar
WW - fabricageweek

NNN - doorlopend nummer

Medisch hulpmiddel
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1 Férord Svenska

INFORMATION

Datum for senaste uppdatering: 2022-03-23

» L&s noga igenom detta dokument innan du bérjar anvdnda produkten och beakta sékerhets-
anvisningarna.

» Instruera anvéndaren i hur man anvander produkten pa ett sakert satt.

» Kontakta tillverkaren om du har fragor om produkten eller om det uppstar problem.

» Anmal alla allvarliga tillbud som uppstar pa grund av produkten, i synnerhet vid férsamrat
hélsotillstand, till tillverkaren och det aktuella landets ansvariga myndighet.

» Spara det har dokumentet.

Produkterna 8E38=8*, 8E39=8* och 8E43=8* kallas hadanefter produkten/protesen/gripkompo-
nenten.

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.

Enligt tillverkaren (Otto Bock Healthcare Products GmbH) &r patienten produktens brukare enligt
standarden IEC 60601-1:2005/A1:2012.

2 Produktbeskrivning

2.1 Funktion

SensorHand Speed &r en myoelektriskt styrbar handprotes, som utméarker sig med en sarskilt hog
griphastighet i kombination med ett innovativt finkansligt styrningskoncept.

SensorHand Speed ar utrustad med gripstabiliseringssystemet SUVA-sensorik, funktionen Flexi-
Grip och med en programmeringsfunktion. Den proportionella DMC-styrningen (Dynamic Mode
Control) gor det mojligt for brukaren att styra griphastigheten och gripkraften proportionellt mot
styrkan pa muskelsignalen. Om muskelsignalens styrka adndras anpassas griphastigheten och
gripkraften direkt till den.

Koaxialhylsan pa SensorHand Speed 8E38=8* resp. 8E43=8 ar markt med en orangefargad ring.
Anslutningskabeln pa SensorHand Speed 8E39=8* 4r markerad med en orange hylsa.

Olika styrprogram mojliggdr en optimal anpassning efter anvandarens férmaga och individuella
behov.

SUVA-sensorik
Den i tummen integrerade SUVA-sensoriken (se bild 1) kdnner av nér laget hos ett greppat fore-
mal férandras och darmed hotar glida ur handen. Systemet 6kar da utgédende fran den ursprungli-
gen angivna initiala gripkraften automatiskt och steglost gripkraften tills foremalet befinner sig i ett
stabilt lage igen.

FlexiGrip-funktion

FlexiGrip-funktionen gor det mojligt att vrida eller flytta pa 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 kanns darfor flexibelt.

FlexiGrip-funktionen kan nar som helst stoppas med en kort "0ppna”-impuls.

2.1.1 Handledsvarianter
Produkterna 8E38=" , 8E39=" och 8BE43=" skiljer sig genom olika varianter av handleden:

148



2.1.2 Lasa/lasa upp handleden (8E43=")

8E38=* (handledslas)

Gor det mdjligt att enkelt ta av gripkomponen-
ten fran proteshylsan. Genom att vid behov vri-
da gripkomponenten 360° kan man snabbt ta
av den och byta ut den mot andra gripkompo-
nenter med samma las.

8E39=" (ingjutningsring)

Lagprofilanslutning for anvandare med lang un-
derarmsstump eller transkarpal amputation.
Det ar mojligt att rotera handen mot konstant
friktion, ndgot som man kan stélla in vid forsorj-
ningen.

Ingjutningsring 95S110=* maste dessutom be-
stallas separat.

Néar denna gripkomponent anvands behdvs for-
delare 13E190 eller 13E190=150.

8E43=" (flexionsled)

Med hjalp av flexionsleden med handledslas
gar det att anvénda lagena 20° eller 40° flexion,
neutral stallning samt 20° eller 40° extension.
Genom att vid behov vrida gripkomponenten
360° kan man snabbt ta av den och byta ut den
mot andra gripkomponenter med samma |&s.

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 13-
ge.
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2.2 Kombinationsmojligheter
Denna produkt kan kombineras med foljande komponenter fran Ottobock:

Stromforsorjning (batteri)
* MyoEnergy Integral 7567B35=1/ 757B35=3/ 757B35=5
* EnergyPack 757B20/757B21

Laddare

Beroende pa vilket batteri som anvands kan foljande laddare anvandas:
e Batteriladdare 757L20 (inkl. natdel 757L16%)

* Batteriladdare 757L35

Ingjutningsringar

* Ingjutningsring 10S1=* (fér 8E38=*, 8E43=%)

* Ingjutningsring 9S5110=" (for 8E39=")

Aktiv rotation

* Elektrovridinsats 10S17

*  MyoRotronic 13E205

Passiv rotation
¢ Koaxialkontakt 9E169
*  Kopplingsplint 10S4

Armbage

*  ErgoArm Hybrid plus: 12K44=*

* ErgoArm Electronic plus: 12K50=*

* DynamicArm: 12K100N=*/12K110N=*

3 Andamalsenlig anvindning

3.1 Avsedd anvindning

Produkten &r uteslutande avsedd for exoprotetisk férsérjning av de évre extremiteterna.

3.2 Forutsattningar for anviandning

Produkten ar uteslutande avsett att anvédndas av en brukare. Tillverkaren tillater inte att produk-

ten anvands av flera personer.

Produkten har utvecklats for vardagsaktiviteter och far inte anvandas for extraordinara aktiviteter.
Till extraordinéra aktiviteter rédknas exempelvis idrotter med héga handledsbelastningar och/eller
stotbelastningar (armhéavningar, 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 omgivningsférhallandena anges i de tekniska uppgifterna (se sida 166).

3.3 Indikationer

* Amputationsniva: transradial, transhumeral och axelledsexartikulation
* Vid ensidig eller dubbelsidig amputation

* Dysmeli i underarmen eller éverarmen

» Patienten méaste kunna forsta och folja 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 anvéndning”.
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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 fér mojliga allvarliga olycks- och skaderisker.
Varning for méjliga olycks- och skaderisker.

Varning foér méjliga tekniska skador.

H

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

foljder 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 anvénds i vissa situationer.

» Folj sdkerhetsanvisningarna och vidta de forsiktighetsatgarder som anges i detta medfoljan-
de dokument.

/\ VARNING

Anvandning av protes vid framférande av fordon
Olycksfall till foljd av att protesen beter sig ovantat.
» Protesen bor inte anvandas till att hantera fordon eller tunga maskiner (t.ex. byggmaskiner).

Anvandning av protesen vid mandvrering av maskiner

Risk for personskador pa grund av att protesen beter sig pa ovantat sétt.

» Protesen bor inte anvdndas vid mandvrering av industrimaskiner eller motordriven arbetsut-
rustning.

Drift av protesen i ndrheten av aktiva, implanterade system

Storning av aktiva, implanterbara system (t.ex. pacemaker, defibrillator etc.) till f6ljd av att prote-

sen genererar elektromagnetisk stréalning.

» Tank pa att inte underskrida det nédvandiga minsta tillatna avstandet till aktiva, implanterba-
ra system nér du anvander protesen i narheten av dylika implantat.
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» Observera de anvandarvillkor och sakerhetsanvisningar som tillverkaren av implantatet
anger.

/\ VARNING

Anvandning av skadade natdelar, adapterkontakter eller batteriladdare
Elektriska stotar vid kontakt med frilagda, spanningsférande delar.

» Oppna inte nitdelar, adapterkontakter eller batteriladdare.

» Utsatt inte natdelar, adapterkontakter eller batteriladdare for extrema belastningar.
» Ersatt genast natdelar, adapterkontakter och batteriladdare som har skadats.

Hudkontakt med utsipprande smorjmedel pa grund av mekaniska fel
Skada till féljd av hudirritation.

» Se till att mun, nésa och 6gon inte kommer i kontakt med smérjmedel.
» Produkten méste kontrolleras av ett behorigt Ottobock-servicestélle.

| A OBSERVERA

Tecken pa slitage pa produkten

Risk for personskador p.g.a. felaktig styrning eller felaktig funktion hos produkten

» For patientens sakerhet och for att uppréatthalla driftsikerheten maste gripkomponenten in-
spekteras av ett av Ottobock auktoriserat servicestalle om dess funktion mérkbart férsamras.

» Lagg marke till att gripkomponentens funktion kan férsémras om batteriets laddningsniva ar
for lag.

| 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.

| A OBSERVERA

Anvidndning av en skadad produkt

Personskador pa grund av att produkten slutar fungera.

» Kontrollera fére anvandning att inga produktdelar uppvisar skador.
» Lat genast reparera skador pa produkten.

| A 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.

4.4 Anvisningar for inriktning/installning

| A OBSERVERA

Anviandningsfel vid instdllning med installningsprogramvaran
Personskador kan uppsta pa grund av att produkten beter sig ovantat.
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» Det ar obligatoriskt att delta i en Ottobock-produktutbildning fére férsta anvandningen. For
att kvalificera sig fér programvaruuppdateringar behdvs eventuellt ytterligare produktutbild-
ningar.

» Andringar av installningarna ska forst géras pa gripkomponenten innan du kontrollerar in-
stallningarna pa patienten.

» Ta hjélp av onlinehjélpen som finns integrerad i programvaran.

| A OBSERVERA

Felaktig elektrodinstallning/elektrodtilldelning

Personskador kan uppsta pa grund av att produkten beter sig ovéntat.

» Se till att elektrodernas kontaktytor i sa stor utstrackning som mdjligt ligger an mot oskadad
hud. Om du observerar starka storningar orsakade av elektrisk apparatur ska elektrodernas
position kontrolleras och vid behov justeras. Kontakta Ottobock-filialen i ditt land om stér-
ningarna inte kan atgardas, eller om du inte skulle vara n6jd med resultatet av instéllningarna
eller det valda programmet.

» Tank pa att stélla in elektroderna sa okansligt som mojligt, for att reducera stoérningar till foljd
av stark elektromagnetisk stralning (t.ex. synliga eller dolda st6ldskyddssystem i ingangar
och utgéangar till affarer), metalldetektorer/kroppsskanner for personer (t.ex. pa flygplatser)
eller andra starka elektromagnetiska stérningskéllor (t.ex. hdgspanningsledningar, séandare,
transformatorstationer, datortomografiutrustning, MR-utrustning).

» Se till att elektrodernas fastpositioner motsvarar muskelgruppens fysiologiska éppning och
stdngning.

| A OBSERVERA

Felaktig elektrodinstillning pa grund av muskeluttréttning
Risk for personskador p.g.a. felaktig styrning eller felaktig funktion hos produkten.
» Brukaren maste lagga in pauser under elektrodinstéallningen.

| 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 aven nar du bar tyngre foremal.

» Kan produkten inte styras korrekt med muskelsignalerna ska du stédnga av hela protesen och
uppsoka ortopedingenjoren.

| A OBSERVERA

Om bruksanvisningarna till de olika proteskomponenterna inte foljs
Personskador kan uppsta pa grund av att produkten beter sig ovéntat.
» Folj alla bruksanvisningar fér de proteskomponenter som anvands.

| A OBSERVERA

Anvidndning av olampliga proteskomponenter

Personskador kan uppsta pa grund av att produkten beter sig ovéntat.

» Kombinera endast produkten med sadana komponenter som anges i kapitlet
“Kombinationsmojligheter” (se sida 150).
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| A OBSERVERA

Batteriet ej korrekt anslutet

Risk for personskador p.g.a. fel i styrsystemet eller att produkten fungerar felaktigt.
» Var darfor uppmarksam pa att du inte forvaxlar anslutningarna pa batteriet.

» Kontrollera att batteriet &r anslutet genom att dra latt i kabeln.

| A OBSERVERA

Anvandning av silikonspray nar proteshandsken dras pa

Skador orsakade av forlust av grepp p.g.a. att proteshandsken faster bristfalligt mot handen.

» Anvénd uteslutande patagningssprej 640F18 nér proteshandsken dras pa. Folj bruksanvis-
ningen for proteshandsken.

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

stérning i den interna datakommunikationen.

» Vi rekommenderar darfor att du haller minst 30 cm avstand till hogfrekvent kommunikations-
utrustning.

| A OBSERVERA

Anvidndning 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

stérning i den interna datakommunikationen.

» Placera inte produkten i narheten av andra elektroniska apparater medan den ar i drift.

» Stapla inte produkten tillsammans med andra elektroniska apparater medan den é&r i drift.

» Om det inte gar att undvika samtidig drift, ska du observera produkten och kontrollera att
den anvands korrekt i den har konstellationen.

| A OBSERVERA

Vistelse i omraden med kraftiga magnetiska och elektriska stérningskillor (t.ex. stold-

skyddssystem, metalldetektorer)

Personskador till foljd av att produkten beter sig pa ett ovantat sétt pa grund av en stérning i den

interna datakommunikationen.

» Undvik att vistas i narheten av synliga eller dolda stéldsékerhetssystem 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).

» Tank pa att produkten kan bete sig ovéantat nar du gar igenom stdldskyddssystem, kropps-
skanners eller metalldetektorer.

4.6 Anvisningar for anvindning

| A OBSERVERA

Olamplig anvandning
Personskador pa grund av att produkten manévreras eller fungerar felaktigt.
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| » Informera brukaren om hur produkten ska anvéndas.

| 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 16sningsmedel som aceton,
bensin eller dylikt.

» Rengor endast produkten enligt anvisningarna i kapitlet "Rengoéring” (se sida 165).

» Rengodr inte produkten under rinnande vatten.

» Om en proteshandske anvénds ska du dven félja bruksanvisningen for proteshandsken.

| A OBSERVERA

Greppning av foremal med olampliga gripkrafter

Personskador kan uppsta pa grund av att produkten beter sig ovéntat.

» Observera att gripkraften maste anpassas manuellt beroende pa hur hart eller mjukt forema-
let ar.

| 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.

» Kontrollera att det inte finns nagra fingrar/kroppsdelar i omradet for fingerkrokningarna nar
handen sluts.

» Produkten ska vara avstangd for rengoring.

| A OBSERVERA

Oavsiktlig upplasning av gripkomponenten

Risk for personskador om gripkomponenten lossnar fran underarmen (t.ex. nar du bar pa fore-

mal).

» | samband med att du kopplar ihop handen med proteshylsan eller komponenten ska du
kontrollera att hopkopplingen ar korrekt utford.

» Placera gripkomponenten nar du anvander ett handledslas sa att latta vridningar inte kan le-
da till att gripkomponenten lossnar fran underarmen.

5 | leveransen

* 1 st. SensorHand Speed 8E38=8*
eller

* 1 st. SensorHand Speed 8E39=8*
eller

* 1 st. SensorHand Speed 8E43=8*
* 1 st. bruksanvisning (fackpersonal)
* 1 st. bruksanvisning (brukare)

6 Gora klart for anvindning

6.1 Ladda batteriet
Se bruksanvisningarna som foljer med batteriet eller armbagsleden som anvéands for mer informa-
tion om féljande:
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* hantering av batteriet
* avldsning av laddningsnivan
» aterkopplingssignaler (pip och vibrationer)

6.2 Installning av elektroderna
Elektrodernas idealpositioner faststélls med MyoBoy 757M11=X-CHANGE, se bruksanvisning
647G265=ALL_INT.

Program 1, 5 och 6:
Vélj den dnskade programvarianten i programmet PAULA. Stéll in varje elektrod pa sa sétt att bru-
karen kan halla den aktuella muskelsignalen 6ver vardet "HIGH" under ca 2 sekunder (se bild 7,

(1).

Program 2:

Valj den 6nskade programvarianten i programmet PAULA. Stéll in varje elektrod pa sa satt att bru-
karen kan halla den aktuella muskelsignalen éver vardet "LOW" under ca 2 sekunder (se bild 7,
(2).

Program 3:

Vélj SensorHand Speed i laget AutoControl i programmet PAULA. Stéll in elektroden pa sa satt
att brukaren kan halla muskelsignalen 6ver vardet "ON" under ca 2 sekunder, se bild 8.

Program 4:
Vélj SensorHand Speed i laget VarioControl i programmet PAULA. Stéll in elektroden pé sa satt
att brukaren kan halla muskelsignalen éver vardet "HIGH" under ca 2 sekunder, se bild 8.

INFORMATION
Med program 3 och 4 kan endast en muskelsignal tas i beaktande, se bild 7 och se bild 8.

6.3 Styrprogram

For optimal anpassning till brukaren finns det sex program att vélja mellan. De har programmen
véljer man mellan med kodningskontakter i olika farger (se bild 4).

SensorHand Speed é&r fran fabrik forsedd med en svart kodningskontakt och forkonfigurerad med
program 1. Vid anvandning av den svarta kodningskontakten véljs programmen med MyoSelect
757T18.

Med varje kodningskontakt kan hastigheten hos SensorHand Speed med MyoSelect 757T13 stél-
las in, se bruksanvisning 647G131.

Byt kodningskontakt, se bild 4

Ta lasringen.

Flytta handflatan bakat pa sa sétt att styrelektroniken ligger fri.

Byt kodningskontakt.

Flytta handflatan framat.

Montera lasringen.

Ta ut batteriet och satt in det igen.

INFORMATION: Styrningen kanner igen den nya kodningskontakten pa detta sétt.

LaLrNE

6.3.1 Programoversikt

Program 1: DMC Plus sensorik
Kodningskontakt, vit: 13E184=1

Styrning Oppning Stangning Indikation

Tva elektroder Myosignal via elektro- | Myosignal via elektro- | For brukare med tva
den den starka muskelsignaler
Hastighet: Hastighet:
Proportionell Proportionell
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Program 2: AutoControl - Lowinput
Kodningskontakt, rod: 13E184=2

Styrning

Oppning

Stingning

Indikation

Tvéa elektroder

Myosignal via elektro-
den

Myosignal via elektro-

derna digitalt (kort sig-

For brukare med tva
svaga muskelsignaler

Hastighet: nal av valfri styrka)
Proportionell Hastighet:
Konstant
En elektrod och en val- | Myosignal via elektro- | Signal via brytaren For brukare som en-
fri MyoBock-brytare den Hastighet: dast har en muskel
Hastighet: Konstant med muskelsignal
Proportionell

En valfri MyoBock-bry-

Handen 6ppnas sa

Handen stangs via

For brukare med for

signal via elektroden
Hastighet:
Konstant

tare lange som man mano- | brytarens svaga eller inga mus-
vrerar OPPNINGssi- | STANGINGssida. kelsignaler
dan pa brytaren. Hastighet:
Hastighet: Konstant
Konstant
Program 3: AutoControl
Kodningskontakt, gron: 13E184=3
Styrning Oppning Stidngning Indikation
En elektrod Snabb ihallande myo- | Mycket langsam mus- | For brukare som en-

kelavslappning via e-
lektroden: Handen
stannar i 6ppet lage

Snabb muskelavslapp-

ning via elektroden:
Handen stangs
Hastighet:
Konstant

dast har en muskel
med mycket svag mus-
kelsignal

En valfri MyoBock-bry-
tare

Handen 6ppnas sa
ldnge som man mano-

Handen stangs auto-
matiskt sa snart bryta-

For brukare med for
svaga eller inga mus-

muskelkontraktionen
pa elektroden
Hastighet:
Proportionell

vrerar brytaren. ren slapps upp. kelsignaler
Hastighet: Hastighet:
Konstant Konstant

Program 4: VarioControl

Kodningskontakt, bla: 13E184=4

Styrning Oppning Stingning Indikation

En elektrod Hastighet och styrka i | Hastighet och styrka i |Foér brukare med en

muskelavslappningen
pa elektroden
Hastighet:
Proportionell

muskel och stark mus-
kelsignal eller tendens
till kokontraktion

Ett linjart styrelement

Hastighet och styrka
hos draget pa det lin-
jara styrelementet
Hastighet:

Proportionell

Hastighet pa nar dra-

get pa det linjara styre-

lementet slapps efter
Hastighet:
Proportionell

For brukare med for
svag eller ingen mus-
kelsignal
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Program 5: VarioDual

Kodningskontakt, gul: 13E184=5

Styrning

Oppning

Stingning

Indikation

Tvéa elektroder

Hastighet och styrka i
muskelkontraktionen
pa den forsta elektro-
den

Hastighet:
Proportionell

Hastighet och styrka i
muskelavslappningen
pa den forsta elektro-
den

Hastighet:
Proportionell
Gripkraft proportionell
mot styrkan pa mus-
kelsignalen pa den
andra elektroden

For brukare med tva
starka muskelsignaler

Program 6: DMC plus sensorik
Kodningskontakt, violett:

13E184=6

Styrning

Oppning

Stingning

Indikation

Tva elektroder

Myosignal via elektro-
den

Hastighet:
Proportionell

Myosignal via elektro-
den

Hastighet:
Proportionell

For brukare med tva
starka muskelsignaler
SUVA-sensorik och
avstangningsbart Flex-
iGrip

6.3.2 Programbeskrivning

| INFORMATION |

Med en kort "OPPNA"-impuls kan bade den automatiska efterjusteringen av gripkraften och
FlexiGrip-funktionen nar som helst stoppas.

| INFORMATION |

Alla uppgifter om gripkrafter (t.ex. 100 N ~ 10 Kp ) ar icke-bindande riktvarden som fértydligar
funktionsprincipen hos de olika funktionslagena.

6.3.2.1 Program 1: DMC plus Sensorik

Styrning med tva elektroder

Den hér styrningen motsvarar DMC Plus-styrning med integrerad "virtuell handbrytare” (Dynamic
Mode Control), men den har dessutom greppstabiliseringssystemet "SUVA-sensorik”. Nivan pa
griphastigheten respektive gripkraften bestdms av styrkan pa elektrodsignalen (som kommer av
muskelkontraktionen). Efter ett grepp med maximal gripkraft 6kas aktiveringstroskeln i 6ppnings-
riktningen till ett hogre varde ("virtuell handbrytare”). Hojningen minskar risken for att handen
Oppnas med ofrivilliga muskelsignaler. Pa sa satt 6kar gripsékerheten nar man exempelvis haller i
bestick.

Oppna: proportionellt via ppningselektroden
Sténga: 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 lagesférandring hos féremalet utfor 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 sé greppar SensorHand Speed igen med den féregaende gripkraften.
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Exempel 2:

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 féregaende gripkraften.

Oppning

Stingning

Myosignal via elektroden

Hastighet:

proportionell 15 mm/s upp till 300 mm/s

Hastighet:

Myosignal via elektroden

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
15N

beroende av den initiala grip-
kraften, aktiveras alltid obetyd-
ligt 6ver den maximala efterju-
steringen av gripkraften

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).

6.3.2.2 Program 2: AutoControl - Lowlnput

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 kanner av en lagesforandring 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 ppningselektroden.

Sténga: med maximal hastighet genom en kort muskelsignal av valfri styrka via PA-tréskeln
till stangningselektroden.

Oppning Stingning

Myosignal via elektroden

Hastighet:

proportionell 15 mm/s upp till 300 mm/s

Hastighet:

Myosignal via elektroden

konstant 300 mm/s

Initial gripkraft

Automatisk efterjustering av
gripkraft

FlexiGrip-funktion

10N

upp till max 130 N

aktiveras fran och med den
maximala gripkraften

Styrning med en elektrod och en brytare

Oppna:
Stanga:

proportionellt via ppningselektroden.
med maximal hastighet genom att mandvrera brytaren kortvarigt.
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Oppning Stingning

Myosignal via elektroden Signal via brytarens STANGNINGssida
Hastighet:

Hastighet: konstant 300 mm/s

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

Styrning med en brytare
Detta program kan anvéndas i kombination med valfri MyoBock-brytare.

Oppna: med maximal hastighet s& lange man manévrerar OPPNINGssidan pa brytaren.
Handen halls sedan éppen.
Stanga: med maximal hastighet genom att manévrera brytarens stangningskontakt.
Oppning Stingning
Handen dppnas sa linge OPPNINGssidan pa |Signal via brytarens STANGNINGssida
brytaren mandvreras Hastighet:
konstant 300 mm/s
Hastighet:
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

Anslut foljande kablar till koaxialkontakt 9E169.

* se bild 6 (1): Batterianslutningskabel

* se bild 6 (2): Elektrod

* se bild 6 (3): Rod/vit kabel pa anslutningskabel 13E99 (stang-kontakter)

6.3.2.3 Program 3: AutoControl
Styrning med: en elektrod eller ett linjart stalldon 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 utfér den automatiskt
och stegldst en efterjustering upp till den gripkraft som behovs for stunden (max. 130 N). Om be-
lastningen pa handen 6verstiger 130 N (handens gripkraft och kraft utifran) aktiveras FlexiGrip.
Om belastningen férsvinner sa greppar SensorHand Speed igen med den féregaende gripkraf-

ten.

Styrning med en elektrod

Oppna: med maximal hastighet genom snabb, ihéllande muskelsignal via elektroden.

Stanga: med maximal hastighet genom snabb avslappning av muskeln.

Stoppa: med mycket langsam muskelavslappning via elektroden stannar handen i 6ppet 1-
ge.

Exempel 1: Slappna av i muskeln med mycket langsam hastighet efter ppnandet. Oppnings-

positionen forblir oférandrad.
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Exempel 2:

Slappna av i muskeln med den snabbaste hastigheten efter 6ppnandet. Handen
stangs automatiskt med den snabbaste hastigheten och bérjar gripa tag i férema-
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 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 ett linjart stélldon

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 oférdndrad.
Exempel 2: Slapp efter draget i det linjara stélldonet med den snabbaste hastigheten efter
Oppnandet. Handen stangs automatiskt med den snabbaste hastigheten och bor-
jar gripa tag i foremalet med en gripkraft pa 10 N. Om sensoriken kéanner av en 13-
gesforandring hos féremalet greppas det igen — enligt behov — automatiskt med
upp till den maximala gripkraften (130 N).
Oppning Stingning
Drag med hog hastighet i det linjara stéalldonet. | Draget slapps efter mycket langsamt i det linja-
ra stalldonet:
Hastighet: Handen stannar i 6ppet lage
konstant 300 mm/s Draget slapps efter snabbt pa det linjara stall-
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
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Styrning med en brytare

Oppna: med maximal hastighet sa lange man mandvrerar brytaren.

Sténga: 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 mandvrerar brytaren. Stangs automatiskt s& snart man slapper upp

Hastighet: brytaren.

konstant 300 mm/s Hastighet:

konstant 300 mm/s

Anslut féljande kablar till koaxialkontakt 9E169.

* se bild 5 (1): Batterianslutningskabel

* se bild 5 (2): Rod/vit kabel pa anslutningskabel 13E99 (6ppna-kontakter)

6.3.2.4 Program 4: VarioControl

Styrning med: en elektrod eller ett linjart stalldon
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 féregéende gripkraften.

Styrning med en elektrod

Oppna:
kontraktionen.
Stanga:

Proportionellt. Oppningshastigheten bestdms av hastigheten och styrkan i muskel-

Proportionellt. Stangningshastigheten bestdms av hastigheten och styrkan i mus-

kelavslappningen. Dessa bestdmmer i sin tur styrkan pa den maximala gripkraften i

efterhand.
Stoppa:

ge.
Exempel 1:

med mycket langsam muskelavslappning via elektroden stannar handen i 6ppet la-

Slappna av i muskeln med lag hastighet 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:

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 kanner av en lagesférandring hos fo-
remalet greppas det igen — enligt behov — automatiskt med upp till den maximala

gripkraften (130 N).

6ppning

Stingning

Med hastighet och styrka i muskelkontraktio-
nen pa elektroden.

Hastighet:

proportionell 15 mm/s upp till 300 mm/s

Med hastighet och styrka i muskelavslappning-
en pa elektroden.

Hastighet:

proportionell 15 mm/s upp till 300 mm/s

Initial gripkraft
gripkraft

Automatisk efterjustering av | FlexiGrip-funktion

10N Vid lag till medelhég stang-
ningshastighet: inget

aktiveras fran och med 20 N
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10N

Vid medelhéga till snabba
stdngningshastigheter: upp till
max. 130 N

aktiveras fran och med den
maximala gripkraften

Styrning med ett linjart stilldon

Oppna:

get pa det linjara stalldonet.

Stanga:

Proportionellt. Oppningshastigheten bestams av hastigheten och styrkan hos dra-

Proportionellt. Stangningshastigheten bestams av hastigheten pa nar draget pa

det linjara stalldonet slapps efter. Dessa bestammer i sin tur styrkan p& den maxi-
mala gripkraften i efterhand.

Stoppa:

handen i 6ppet lage.

Exempel 1:

Genom att slappa efter draget pa det linjara stalldonet mycket langsamt stannar

Sléapp efter draget pé stalldonet langsamt efter dppnandet. 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 stélldonet med den snabbaste hastigheten efter

O6ppnandet. Handen stdngs med den snabbaste hastigheten och bérjar gripa tag i

ett foremal med en gripkraft pa 10 N. Om sensoriken kanner av en lagesforandring
hos féremalet greppas det igen — enligt behov — automatiskt med upp till den maxi-
mala gripkraften (130 N).

6ppning

Stangning

jara stélldonet
Hastighet:

Med hastighet och styrka hos draget pa det lin-

proportionell 15 mm/s upp till 300 mm/s

slapps efter
Hastighet:

Med hastigheten pa nér det linjara stélldonet

proportionell 15 mm/s upp till 300 mm/s

Initial gripkraft

Automatisk efterjustering av
gripkraft

FlexiGrip-funktion

10N Vid lag till medelhég stang- Vid lag till medelhdg stang-
ningshastighet: inget ningshastighet: aktiveras fran
och med 15 N
10N Vid medelhéga till snabba

stdngningshastigheter: upp till
max. 130 N

Vid medelhéga till snabba
stangningshastigheter: aktive-
ras fran och med den maxima-
la gripkraften

6.3.2.5 Program 5: VarioDual
Styrning med tva elektroder

Med det har programmet bestams 6ppningshastigheten av hastigheten och styrkan i muskelkon-
traktionen. Hastigheten vid stangning &nda tills minimigripkraften pa ca 10 N uppnas &r beroende
av hastigheten pa muskelavslappningen. Gripkraften avgdrs genom paféljande eller samtidig
muskelsignal pa den andra elektroden. FlexiGrip aktiveras, beroende av den initiala gripkraften,
alltid obetydligt 6ver den maximala efterjusteringen av gripkraften. Om belastningen férsvinner sa
greppar SensorHand Speed igen med den féregaende gripkraften.

Elektrod 1

Oppna:
kontraktionen.
Stanga:

Proportionellt. Oppningshastigheten bestdms av hastigheten och styrkan i muskel-

Proportionellt. Stangningshastigheten bestams av hastigheten och styrkan i mus-
kelavslappningen. Gripkraften uppgar till ca 10 N.
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Stoppa: med mycket langsam muskelavslappning via elektroden stannar handen i 6ppet la-

ge.
Elektrod 2

Gripa: Uppbyggnaden av gripkraften bestdms av styrkan hos muskelsignalen pa den and-
ra elektroden. Den maximala gripkraften uppgar till ca 100 N.

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.

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 6kas gripkraften d&nda upp till ett varde pa 1,5 ganger den an-
givna gripkraften. FlexiGrip aktiveras ungefar vid det dubbla vardet av den angivna
gripkraften upp till max 130 N. Om belastningen faller bort greppar SensorHand
Speed igen med den ursprungliga gripkraften.

Exempel 1:

Exempel 2:

Oppning

Med hastighet och styrka enligt muskelkontrak-
tionen pa den forsta elektroden

Hastighet:

proportionell 15 mm/s upp till 300 mm/s

Stangning

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
gripkraft

FlexiGrip-funktion

10N
Proportionell: 10 N upp till
100N

Vid stangning: Ingen efterju-
stering av gripkraften

Vid uppbyggnad av gripkraf-
ten: Proportionell, upp till max.
1,5 ganger den initiala grip-
kraften

fran och med 20 N beroende
av den initiala gripkraften, akti-
veras alltid obetydligt 6ver den
maximala efterjusteringen av
gripkraften

min. fran och med 20 N

max. fran och med 130 N

6.3.2.6 Program 6: DMC plus Sensorik, avstdngningsbar

Styrning med tva elektroder

Den hér styrningen motsvarar program 1, med skillnaden att SUVA-sensoriken och FlexiGrip-
funktionen temporart kan deaktiveras.

Pakoppling och avstingning av ”SUVA-sensorik” och FlexiGrip-funktionen

For att ta i mycket mjuka och elastiska féoremal, som t.ex. mycket mjuka skumplaster eller en pin-
cett, kan "SUVA-sensoriken” deaktiveras. Detta kan géras genom att 6ppna SensorHand Speed
s& mycket som mojligt och hélla den 6ppen med en muskelsignal av valfri styrka. Satt lite tryck pa
samma gang pa "SUVA-sensoriken” (bild 1). Tryck t.ex. mot en bordskant. En kort vibrationssig-
nal bekréaftar att den sténgts av. Folj samma procedur for att koppla pad "SUVA-sensoriken”. Tva
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.
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En vibrationssignal: sensoriken &r avstangd
Tva vibrationssignaler: sensoriken ar pakopplad

7 Anvandning

7.1 Sla pa/stianga av gripkomponenten

Gripkomponenten kan stédngas av om en grepptyp ska bibehéllas en langre stund, exempelvis vid
greppning av bestick, skrivande fér hand eller under langre passiva pauser, exempelvis flyg- och
tagresor. Det forhindrar oavsiktliga handoppningar till foljd av ofrivilliga muskelspanningar eller
extrema elektriska storningar. Det forlanger ocksa drifttiden hos batteriet i protesen.
Strombrytaren kan mandvreras genom att du trycker pa proteshandsken.

Omrade Funktion
Handrygg PA (se bild 2)
Tumme AV (se bild 3)

7.2 N6doppning av gripkomponenten
Med den integrerade glidkopplingen gar det att 6ppna gripkomponenten oberoende av angrén-
sande styrsignaler.

8 Forvaring
Om inte systemelektrohanden ska anvandas ska systemelektrohanden forvaras i 6ppet ldge. Det
skyddar sensorerna och mekaniken.

9 Rengoring
1) Stang av produkten fére rengdring.
2) Rengor produkten fran smuts med en fuktig trasa och mild tval.
Se till att ingen vatska tranger in i produkten eller i produktens komponenter.
3) Torka av produkten med en luddfri trasa och lat lufttorka helt.

| INFORMATION

Om du anvander en proteshandske ska du beakta rengéringsinstruktionerna i proteshandskens
bruksanvisning.

10 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 underhallsintervallen under hela garantiperioden.
Endast da bibehélls 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 kostnadsférslag.

11 Juridisk information

11.1 Ansvar

Tillverkaren ansvarar om produkten anvands enligt beskrivningarna och anvisningarna i detta do-
kument. For skador som uppstar till féljd av att detta dokument inte beaktats ansvarar tillverkaren
inte.
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11.2 Varumarken

Alla beteckningar som férekommer i detta dokument omfattas av géllande varumarkeslagstiftning
och rattigheterna for respektive dgare.

Alla varumarken, varunamn eller féretagsnamn kan vara registrerade varumérken och tillhor re-
spektive agare.

Aven varumirken som inte explicit markerats som registrerade i detta dokument kan omfattas av
tredje parts réattigheter.

11.3 CE-6verensstimmelse

Harmed forsakrar 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 anvéndning av vissa
farliga amnen i elektrisk och elektronisk utrustning.

Pa foljande webbadress kan du ldsa direktiven och kraven i sin  helhet:
http://www.ottobock.com/conformity

12 Tekniska uppgifter

Omgivningsférhallanden
Lagring (med och utan férpackning) +5 °C/+41 °F till +40 °C/+104 °F

max. 85 % relativ luftfuktighet, ej kondenseran-

de
Transport (med och utan férpackning) -20 °C/-4 °F till +60 °C/+140 °F

max. 90 % relativ luftfuktighet, ej kondenseran-

de
Drift -6 °C/+23 °F till +45 °C/+113 °F

max. 95 % relativ luftfuktighet, ej kondenseran-

de
Referensnummer 8E38=8*, 8E39=8* 8E43=8*
Oppningsvidd 100 mm
Proportionell hastighet 15-300 mm/s
Proportionell gripkraft 0-100 N
Vikt (inkl. systemhandflata) 462 g 517g
Drivspanning ca7,4V
Vilostrom 2 mA
Livslangd 5éar
ArtikeInummer batteri 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35

=1 =3 =5
Temperaturomrade vid laddning [°C] +5 till +40
Kapacitet [mAh] 9001/950 | 6801/800 600 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
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Artikelnummer batteri 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5
batterika-
pacitet)
Laddningstider (for fullstdndigt urladdat batte- ca3,5 ca3 ca2,5 ca3
ri) [timmar]
Markspanning [V] ca7,4
Batteriteknik Litiumjon Litium- Litiumjon
polymer
Godkanda laddare 757L20 757L35
1 se méarkningen pa batteriet
13 Bilagor
13.1 Symboler som anvands
I Tillverkare
Den héar produkten far inte kastas var som helst med osorterade hushallssopor. En
E avfallshantering som inte motsvarar bestdimmelserna som géller i ditt land kan ha
s, en skadlig inverkan pa milj6 och halsa. Folj de anvisningar som galler for avfalls-

hantering och atervinning fran ansvarig myndighet i respektive land.

c E Forsakran om éverensstdammelse enligt anvandbara europeiska direktiv

Serienummer (YYYY WW NNN)
YYYY - tillverkningsar

WW - tillverkningsvecka

NNN - féljdnummer

Medicinteknisk produkt

1 Forord Dansk

INFORMATION

>
>
>
>

>

Dato for sidste opdatering: 2022-03-23

Lees dette dokument opmeerksomt igennem, for produktet tages i brug, og felg sikkerheds-
anvisningerne.

Instruér brugeren i, hvordan man anvender produktet sikkert.

Kontakt fabrikanten, hvis du har spergsmal til eller problemer med produktet.

Indberet alle alvorlige haendelser i forbindelse med produktet, seerligt ved forveerring af bru-
gerens helbredstilstand, til fabrikanten og den ansvarlige myndighed i dit land.

Opbevar dette dokument til senere brug.

Produkterne ,8E38=8* 8E39=8* og 8E43=8*" kaldes i det felgende for produkt/protese/gribe-
komponent.
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Denne brugsanvisning indeholder vigtige informationer om anvendelsen, indstillingen og handte-
ringen af produktet.

Tag kun produktet i drift i overensstemmelse med informationerne i de medleverede falgedoku-
menter.

Ifelge producenten (Otto Bock Healthcare Products GmbH) er patienten bruger af produktet iht.
standard |IEC 60601-1:2005/A1:2012.

2 Produktbeskrivelse

2.1 Funktion

Ottobock SensorHand Speed er en myoelektrisk styrbar protesehand, der udmeerker sig ved en
meget hoj gribehastighed, kombineret med et innovativt, fintfelende styringskoncept.

SensorHand Speed er udstyret med gribestabiliseringssystemet SUVA-Sensorik, FlexiGrip-funk-
tion og en programmeringsfunktion. Den proportionale DMC-styring (Dynamic Mode Control) ger
det muligt for patienten at styre gribehastighed og gribekraft proportionalt i forhold til muskelsig-
nalets intensitet. Hvis muskesignalets styrke aendrer sig, tilpasser gribehastigheden og gribekraf-
ten sig omgaende til det eendrede muskelsignal.

Koaksialbasningen pa SensorHand Speed 8E38=8* og 8E43=8 er markeret med en orange ring,
og tilslutningskablet til SensorHand Speed 8E39=8* er markeret med en orange muffe.
Forskellige styringsprogrammer giver mulighed for en optimal tilpasning til individuelle behov og
feerdigheder.

SUVA-Sensorik

SUVA-Sensorik (se ill. 1) er integreret i tommelfingeren og registrerer, nar en grebet genstand
eendrer placering og dermed muligvis vil glide ud af handen. Systemet gar automatisk ud fra den
oprindeligt anvendte startgribekraft og eger trinlest gribekraften, indtil genstanden igen befinder
sig i en stabil position.

FlexiGrip-funktion

FlexiGrip-funktionen ger det muligt at dreje eller forskyde en grebet genstand i handen uden at
skulle sleekke grebet via elektrodesignaler og bagefter gribe fat igen.

SensorHand Speed felger sendringerne i den grebne genstands placering, saledes som en natur-
lig hand ville gere det. Grebet virker dermed fleksibelt.

FlexiGrip-funktionen kan til hver en tid stoppes med en kort "ABNE" impuls.

2.1.1 Handledsvarianter
Produkterne "8E38=* , 8E39=* og 8E43=*" adskiller sig fra hinanden ved at have forskellige typer
af handled:

8E38=* (handledslas)
Muligger enkel frakobling af gribekomponenten
fra hylstret. Gribekomponenten kan efter behov
- tages hurtigt af med en 360° drejebeveegelse
k | og erstattes af andre gribekomponenter med
] samme las.
-l
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8E39="* (stobering)
Lavprofiltilslutning til brugere med lang unde-
rarms- eller transcarpal-amputation. Handen
kan drejes mod en konstant friktionsmodstand,
der kan justeres ved pasaetningen.
ﬁ - Steberingen 9S110=* skal bestilles separat.
- 4 Ved brug af denne gribekomponent er det ned-
- vendigt med fordeleren 13E190 eller

o 13E190=150.

8E43="* (fleksionsled)
Fleksionsleddet med handledslas ger det mu-
ligt for brugeren at placere det i 20° eller 40°
fleksions-, neutral- og 20° eller 40° eksten-
; sionsstilling. Gribekomponenten kan efter be-

L hov tages hurtigt af med en 360° drejebevee-
gelse og erstattes af andre gribekomponenter
med samme las.

2.1.2 Oplasning/lasning af handled (8E43=")

Den individuelle fleksion og ekstension af
handleddet kan fastlases i 5 forskellige positio-
ner (hver iseer i trin af 20°).

1) Tryk udleserknappen i pilens retning.

2) Mens udleserknappen holdes trykket ind,
flyttes gribekomponenten til den enskede
position. Der sker en fastlasning af den
neutrale position fra 20° og 40° i hver ret-
ning.

3) Nar udleserknappen slippes, laser gribe-
komponenten i den pageeldende position.

2.2 Kombinationsmuligheder
Dette produkt kan kombineres med felgende Ottobock komponenter:

Stromforsyning (batteri)
*  MyoEnergy Integral 757B35=1/ 757B35=3/ 757B35=5
» EnergyPack 757B20/757B21

Ladeapparater

Alt afhzengigt af, hvilket batteri, man anvender, kan felgende ladeapparater anvendes:
* Ladeapparat 757L20 (inkl. stremforsyning 757L16%)

* Ladeapparat 757L35

Steberinge
* Stebering 10S1=* (til BE38="*, 8E43="*)
* Stebering 9S5110=" (til BE39=")

169



Rotation aktiv
* El-drejeindsats 10S17
*  MyoRotronic 13E205

Rotation passiv
* Koaksialstik 9E169
* Koblingsindsats 10S4

Albue

*  ErgoArm Hybrid plus: 12K44=*

* ErgoArm Electronic plus: 12K50="*

*  DynamicArm: 12K100N=*/12K110N=*

3 Formalsbestemt anvendelse

3.1 Anvendelsesformal
Produktet mé& udelukkende anvendes til eksoproteser pa de evre ekstremiteter.

3.2 Anvendelsesbetingelser

Produktet ma udelukkende benyttes af én bruger. Brug af produktet pa mere end én person er
ifelge producenten ikke tilladt.

Produktet er blevet udviklet til hverdagsaktiviteter og ma ikke anvendes til useedvanlige aktiviteter.
Sadanne useedvanlige aktiviteter er f.eks. sportsaktiviteter med uforholdsmaessig stor belastning
af handleddet og/eller stadbelastninger (armbejninger, downhill, mountainbike, ...) eller ekstrem-
sport (friklatring, paraglidning m.m.). Produktet ber heller ikke benyttes til kersel med motorkere-
tej eller til kersel med tunge maskiner (f.eks. entreprenermaskiner), betjening af industrimaskiner
og betjening af motordrevne redskaber.

De tilladte miljgbetingelser fremgar af de Tekniske data (se side 186).

3.3 Indikationer

* Amputationshejde transradial, transhumeral og skuldereksartikulation

* Ved unilateral eller bilateral amputation

* Dysmeli i underarm eller overarm

* Patienten skal veere i stand til at forsta og felge brugsanvisningerne samt sikkerhedsanvisnin-
gerne.

» Patienten skal veere fysisk og psykisk i stand til at registrere optiske/akustiske signaler og/eller
mekaniske vibrationer

3.4 Kontraindikationer
* Alle betingelser, som er i strid med eller ligger ud over de oplysninger, der er anfort i kapitler-
ne ,Sikkerhed" og "Formalsbestemt anvendelse".

3.5 Kvalifikation
Behandling af en patient med et produkt ma kun udferes af bandagister, der har faet autorisation
fra Otto Bock gennem en tilsvarende opleering.

4 Sikkerhed
4.1 Advarselssymbolernes betydning
Advarsel om risiko for alvorlig ulykke og personskade.

Advarsel om risiko for ulykke og personskade.
|BEMRK | Advarsel om mulige tekniske skader.
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4.2 Opbygning af sikkerhedsanvisningerne

/\ ADVARSEL

Overskriften angiver kilden og/eller risikotypen

Indledningen beskriver falgevirkningerne ved tilsidesaettelse af sikkerhedsanvisningerne. Sa-
fremt der er flere felgevirkninger, fremheeves disse som felger:

f.eks.: Folge 1 ved tilsidesaettelse af risikoen

f.eks.: Folge 2 ved tilsideseettelse af risikoen

Aktiviteter/handlinger, som skal overholdes/gennemferes for at afveerge risikoen, markeres
med dette symbol.

vV Vv

4.3 Generelle sikkerhedsanvisninger

/\ ADVARSEL

Tilsidesaettelse af sikkerhedsanvisninger

Person-/produktskader pga. anvendelse af produktet i bestemte situationer.

» Folg sikkerhedsanvisningerne og de beskrevne forholdsregler i dette medfslgende doku-
ment.

/\ ADVARSEL

Brug af protese under bilkorsel

Uheld som felge af uventet reaktion fra protesen.

» Protesen ma ikke benyttes ved kersel med motorkeretej eller ved kersel med tunge maskiner
(f.eks. byggemaskiner).

/\ ADVARSEL

Brug af protesen ved betjening af maskiner

Tilskadekomst pa grund af uventet reaktion fra protesen.

» Protesen bor ikke benyttes til betjening af industrimaskiner eller betjening af motordrevne ar-
bejdsredskaber.

/\ ADVARSEL

Anvendelse af protesen i naerheden af aktive, implanterede systemer

Funktionssvigt af aktive implanterede systemer (f.eks. pacemaker, defibrillator, osv.) som felge

af elektromagnetisk straling fra protesen.

» Sorg for, nar protesen anvendes i umiddelbar nzerhed af aktive, implanterede systemer, at
de af implantat-producenten pékraevede minimumsafstande overholdes.

» Sorg ydermere for, at anvendelsesbetingelserne og sikkerhedsanvisningerne, som produ-
centen foreskriver, overholdes.

/\ ADVARSEL

Anvendelse af beskadiget stremforsyningsenhed, adapterstik eller ladeapparat

Elektrisk sted ved berering af blotlagte spaendingsferende dele.

Stremforsyningsenheden, adapterstikket eller ladeapparatet ma ikke abnes.
Stremforsyningsenheden, adapterstikket eller ladeapparatet ma ikke udseettes for ekstreme
belastninger.

Beskadigede stremforsyningsenheder, adapterstik eller ladeapparater skal udskiftes omga-
ende.

vy

v
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/\ ADVARSEL

Hudkontakt med udigbende smoremiddel pga. en mekanisk defekt
Tillskadekomst pa grund af hudirritation.

» Udlebende smeremiddel ma ikke komme i kontakt med mund, neese og gjne.
» Produktet skal kontrolleres af et autoriseret Ottobock-servicevaerksted.

/\ FORSIGTIG

Slitage pa produktet

Tilskadekomst som falge af forkert styring eller fejlfunktion af produktet

» Af hensyn til patientens sikkerhed samt for at opretholde driftssikkerheden skal produktet
ved en maerkbar begraensning af gribekomponentens funktioner kontrolleres af et autoriseret
Ottobock-serviceveerksted.

» Ver opmeerksom pa, at en for lav opladning af batterierne kan medfere funktionsbegraens-
ninger i gribekomponenten.

/\ FORSIGTIG

Selvudfert manipulation pa produktet
Personskade pa grund af fejlfunktion og heraf resulterende, uventede aktioner fra protesen.

» Bortset fra det beskrevne arbejde i denne brugsanvisning méa du ikke foretage manipulatio-
ner pa produktet.
» Abning og reparation af produktet eller istandseettelse af beskadigede komponenter ma kun

foretages af autoriseret Ottobock fagpersonale.

/\ FORSIGTIG

Anvendelse af et beskadiget produkt

Tilskadekomst pga. funktionssvigt

» Inden brug skal alle produktets komponenter kontrolleres, om de er uden skader.
» Hovis produktet er beskadiget, skal det omgéaende repareres.

/\ FORSIGTIG

Indtreengen af snavs og fugt i produktet
Tilskadekomst som felge af uventet reaktion fra produktet eller fejlfunktion.
» Sorg for, at hverken faste partikler eller vaeske kan treenge ind i produktet.

4.4 Vejledning i opbygning / indstilling

/\ FORSIGTIG

Betjeningsfejl under indstillingen med indstillingssoftwaren
Tilskadekomst som felge af uventet reaktion fra produktet.

» Deltagelse i en Ottobock produktopleaering er obligatorisk, inden produktet tages i brug fer-
ste gang. Eventuelt kreeves yderligere produktopleeringer for at blive kvalificeret til nye
software-opdateringer.

» Overfer forst de sendrede indstillinger til gribekomponenten, fer indstillingerne afpreves pa
patienten.

» Brug den online-hjeelp, som er integreret i softwaren.




/\ FORSIGTIG

Forkert elektrodeindstilling/elektrodetildeling

Tilskadekomst som falge af uventet reaktion fra produktet.

» Sorg for, at elektrodernes kontaktflader sa vidt muligt ligger med hele fladen pa intakt hud. |
tilfzelde af kraftig interferens pa grund af elektronisk udstyr, skal elektrodernes position kon-
trolleres og i givet fald eendres. Hvis fejlene ikke kan afhjeelpes, eller det enskede formal ikke
opnas med indstillingerne eller ved valget af det passende program, bedes du venligst kon-
takte den ansvarlige Ottobock-filial i dit land.

Serg for, at elektrodernes felsomhed indstilles sa lavt som muligt for at reducere fejl som fal-
ge af steerk elektromagnetisk straling (f.eks. synlige eller skjulte tyverisikringssystemer i ind-
gangs-/udgangsomradet i forretninger), metaldetektorer/bodyscannere til personer (f.eks. i
lufthavnen) eller andre steerke elektromagnetiske stojkilder (f.eks. hejspeaendingsledninger,
sendere, transformatorstationer, computertomografer ...).

Serg for, at elektrodernes tilslutningspositioner svarer til den fysiologiske &bning og lukning
af den pageeldende muskelgruppe.

v

v

/\ FORSIGTIG

Forkert elektrodeindstilling som felge af muskeltraethed
Tilskadekomst som falge af forkert styring eller fejlfunktion af produktet.
» Patienten skal holde pause, nar elektroderne indstilles.

/\ FORSIGTIG

Elektroderne har ikke tilstraekkelig hudkontakt

Tilskadekomst pga. uventet reaktion fra produktet forarsaget af ukontrolleret styring af protese-

komponenten.

» Sorg for, at elektrodernes kontaktflader sa vidt muligt ligger med hele fladen pa intakt hud.

» Sorg for, at elektroderne altid har hudkontakt, nar der beeres tunge emner.

» Hvis produktet ikke kan styres korrekt med muskelsignalerne, skal der slukkes for hele pro-
tesen, og du bedes kontakte en bandagist.

/\ FORSIGTIG

Ilkke-overholdelse af brugsanvisningerne til alle anvendte protesekomponenter
Tilskadekomst som falge af uventet reaktion fra produktet.
» Overhold alle brugsanvisninger til de anvendte protesekomponenter.

/\ FORSIGTIG

Anvendelse af uegnede protesekomponenter

Tilskadekomst som falge af uventet reaktion fra produktet.

» Produktet ma kun kombineres med de komponenter, som er angivet i kapitlet "Kombina-
tionsmuligheder" (se side 169).

/\ FORSIGTIG

Batteri ikke tilsluttet korrekt

Tilskadekomst som felge af forkert styring eller fejlfunktion i produktet.
» Pas pa ikke at bytte om pa batteriets tilslutninger.

» Kontrollér batteriets forbindelse ved at treekke let i kablet.
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/\ FORSIGTIG

Anvend ikke silikonespray ved patagning af protesehandsken.

Tilskadekomst ved mistet greb pa grund af mangelfuld fastgerelse af protesehandsken pa han-

den.

» Brug udelukkende spray 640F18, der er beregnet til patagning af protesehandsken. Falg
brugsanvisningen til protesehandsken.

4.5 Anvisninger om ophold i visse omrader

/\ FORSIGTIG

For lille afstand til RF-kommunikationsudstyr (f.eks. mobiltelefoner, Bluetooth-udstyr,

WLAN-udstyr)

Tilskadekomst pa grund af uventet reaktion fra produktet som felge af en fejl i den interne data-

kommunikation.

» Det anbefales derfor at overholde en minimumsafstand pa 30 cm til RF-kommunikationsud-
styr.

/\ FORSIGTIG

Brug af produktet med kort afstand til andet elektronisk udstyr

Tilskadekomst pa grund af uventet reaktion fra produktet som felge af en fejl i den interne data-

kommunikation.

» Produktet ma ikke komme i neerheden af andet elektronisk udstyr, nar det er i brug.

» Produktet ma ikke ligge oven pa andre elektroniske enheder, nar det er i brug.

» Safremt en samtidig drift ikke kan undgas, skal der holdes gje med produktet og kontroller,
at produktet anvendes korrekt i den her benyttede placering.

/\ FORSIGTIG

Ophold i omrader i neerheden af steerk magnetisk og elektrisk straling (f.eks. tyverisik-
ringssystemer, metaldetektorer)

Tilskadekomst pa grund af uventet reaktion fra produktet som felge af en forstyrrelse i den inter-
ne datakommunikation.

» Undga ophold i nezerheden af synlige eller skjulte tyverisikringssystemer i indgangs- / ud-
gangsomradet i forretninger, metaldetektorer / bodyscannere til personer (f.eks. i lufthav-
nen) eller anden steerk elektromagnetisk straling (f.eks. hejspaendingsledninger, sendere,
transformatorstationer, computertomografer, MRI-scannere ...).

Pas pa eventuelle uventede reaktioner fra produktet, nar du passerer tyverisikringssystemer,
bodyscannere og metaldetektorer.

v

4.6 Informationer om brug

/\ FORSIGTIG

Ukorrekt handtering
Tilskadekomst pa grund af fejlbetjening eller fejlfunktion i produktet.
» Instruer patienten i den formalstjenlige handtering af produktet.

/\ FORSIGTIG

Ukorrekt pleje af produktet
> Tilskadekomst som felge af forkert styring/fejlfunktion i produktet eller beskadigelse af de
mekaniske komponenter
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> Beskadigelse eller revner grundet udterring af plastmaterialet, idet der er anvendt oples-
ningsmiddel som f.eks. acetone, benzin el.lign.

» Produktet ma udelukkende rengeres i henhold til anvisningerne i kapitlet "Rengering" (se
side 185).

» Produktet ma ikke rengeres under rindende vand.

» Ved brug af en protesehandske skal brugsanvisningen til protesehandsken ogsa overholdes.

/\ FORSIGTIG

Holde fast om genstande med forkert gribestyrke

Tilskadekomst som felge af uventet reaktion fra produktet.

» Ver opmeerksom pa, at gribestyrken kan variere afhaengig af den fastholdte genstands be-
skaffenhed (bled/hard) og skal styres manuelt.

/\ FORSIGTIG

Risiko for klemning mellem fingrene

Personskade grundet klemning af legemsdele.

Serg for, at der ikke er legemsdele mellem fingrene, nar produktet anvendes.

Serg for, at der ikke er legemsdele mellem fingrene, nar handen lukker.

Soerg for, at der ikke er fingre/legemsdele i fingrenes bejeomrade, nar handen lukkes.
Renger produktet nar det er slukket.

\AAA A

/\ FORSIGTIG

Utilsigtet oplasning af gribekomponenten

Personskade som felge af lasning af gribekomponenten fra underarmen (f.eks. nar der beeres

genstande).

» Sorg for, nar handen forbindes med hylsteret eller monteringsdelen, at forbindelsen udferes
korrekt.

» Placer gribekomponenterne ved brug af en handledslas sadan, at en let drejning ikke resul-
terer i, at gribekomponenterne losner sig fra underarmen.

5 Leveringsomfang

* 1 stk. SensorHand Speed 8E38=8*

eller

* 1 stk. SensorHand Speed 8E39=8*

eller

* 1 stk. SensorHand Speed 8E43=8*

* 1 stk. brugsanvisning (faguddannet personale)
* 1 stk. brugsanvisning (brugere)

6 Indretning til brug

6.1 Opladning af batteri

Felgende informationer fremgar af brugsanvisningerne til de benyttede batterier eller albuekom-
ponenter:

* Handtering af batterier

* Foresporgsel om ladetilstand

* Tilbagemeldinger (bip-lyde og vibrationssignaler)
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6.2 Indstilling af elektroderne
Den ideelle placering af elektroderne findes ved hjeelp af MyoBoy 757M11=X-CHANGE, se
brugsanvisning 647G265=ALL_INT.

Program 1, 5 og 6:
Veelg den enskede programvariant i programmet PAULA. Indstil hver elektrode sadan, at patien-
ten kan holde det pageeldende muskelsignal i ca. 2 sekunder over veerdien HIGH (se ill. 7, (1)).

Program 2:
Veelg den enskede programvariant i programmet PAULA. Indstil hver elektrode séledes, at patien-
ten kan holde det pageeldende muskelsignal i ca. 2 sekunder over veerdien LOW (se ill. 7, (2)).

Program 3:

Veelg SensorHand Speed i programmet PAULA i tilstanden AutoControl. Indstil elektroden sale-
des, at patienten kan holde det pageeldende muskelsignal i ca. 2 sekunder over vaerdien ON, se
ill. 8.

Program 4:

Veelg SensorHand Speed i tilstanden VarioControl i programmet PAULA. Indstil elektroden séle-
des, at patienten kan holde det pageeldende muskelsignal i ca. 2 sekunder over veerdien HIGH,
seill. 8.

INFORMATION
Ved program 3 og 4 kan der kun overvages et muskelsignal, seill. 7 og se ill. 8.

6.3 Styringsprogrammer

Der er seks programmer til radighed til optimal tilpasning til patienten. Disse programmer veelges
ved hjeelp af forskelligt farvede kodestik (se ill. 4).

SensorHand Speed er bestykket med et sort kodestik fra fabrikkens side og forkonfigureret med
program 1. Ved brug af det sorte kodestik vaelges programmerne med MyoSelect 757T13.
Hastighedsindstilling for SensorHand Speed kan gennemferes med MyoSelect 757713 sammen
med alle kodestik, se brugsanvisning 647G131.

Udskiftning af kodestik, se ill. 4
1) Fjern sikringsringen.

2) Skub handfladen sa langt bagud, at styringselektronikken er frit tilgeengelig.
3) Udskift kodestikket.

4) Skub inderhanden fremad.

5) Montér sikringsringen.

6) Fjern batteriet kortvarigt og seet det i igen.

INFORMATION: Derved registrerer styringen det nye kodestik.

6.3.1 Programoversigt

Program 1: DMC Plus Sensorik
Kodestik, hvid: 13E184=1

Styring Abne Lukke Indikation

To elektroder Myo-Signal via elektro- | Myo-Signal via elektro- | Til patienter med 2
den den kraftige muskelsigna-
Hastighed: Hastighed: ler
Proportional Proportional

Program 2: AutoControl - Lowinput
Kodestik, red: 13E184=2
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Styring

Abne

Lukke

Indikation

To elektroder

Myo-Signal via elektro-
den

Hastighed:
Proportional

Myo-Signal via elektro-
den digital (kort signal
i vilkarlig styrke)
Hastighed:

Konstant

Til patienter med 2
svage muskelsignaler

En elektrode og en vil-
karlig MyoBock-kon-
takt

Myo-Signal via elektro-
den

Hastighed:
Proportional

Signal over kontakten
Hastighed:
Konstant

Til patienter med kun
en muskel med svagt
muskelsignal

En vilkarlig MyoBock-
kontakt

Héanden abner sa leen-
ge ABNE-siden pa

Handen lukker ved
hjeelp af kontaktens

Til patienter med for
svage eller slet ingen

kontakten betjenes. LUKKE-side. muskelsignaler
Hastighed: Hastighed:
Konstant Konstant

Program 3: AutoControl

Kodestik, gren: 13E184=3

Styring Abne Lukke Indikation

En elektrode

Hurtigt, vedvarende
Myo-signal via elektro-
den

Hastighed:

Konstant

Ganske langsom mu-
skelafspeending via
elektroden: Handen
forbliver aben

Hurtig muskelafspeen-
ding via elektroden:
Handen lukker
Hastighed:

Konstant

Til patienter med kun
en muskel med meget
svagt muskelsignal

En vilkarlig MyoBock-
kontakt

Handen &bner, sa
leenge kontakten betje-
nes.

Handen lukker auto-
matisk, sé snart kon-
takten slippes.

Til patienter med for
svage eller slet ingen
muskelsignaler

Hastighed: Hastighed:
Konstant Konstant
Program 4: VarioControl
Kodestik, bla: 13E184=4
Styring Abne Lukke Indikation

En elektrode

Hastighed og styrke
for muskelspeending
pa elektroden
Hastighed:
Proportional

Hastighed og styrke
for muskelafspeending
pa elektroden
Hastighed:
Proportional

Til patienter med en
muskel og et kraftigt
muskelsignal eller med
tendens til kokontrak-
tion

Et linezert styringsele-
ment

Hastighed og styrke
for treekket pa det line-
eere styringselement
Hastighed:
Proportional

Hastighed for sleek-
ning af treekket i det li-
neaere styringselement
Hastighed:
Proportional

Til patienter med et for
svagt eller slet intet
muskelsignal

Program 5: VarioDual
Kodestik, gul: 13E184=5
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Styring

Abne

Lukke

Indikation

To elektroder

Hastighed og styrke
for muskelspaending
ved den forste elektro-

Hastighed og styrke
for muskelafspaending
ved den forste elektro-

Til patienter med 2
kraftige muskelsigna-
ler

de de
Hastighed: Hastighed:
Proportional Proportional

Gribekraft proportional
med muskelsignalets
styrke ved den anden

elektrode

Program 6: DMC plus Sensorik

Kodestik, violet: 13E184=6

Styring Abne Lukke Indikation

To elektroder Myo-Signal via elektro- | Myo-Signal via elektro- | Til patienter med 2
den den kraftige muskelsigna-
Hastighed: Hastighed: ler
Proportional Proportional SUVA-Sensorik og

FlexiGrip kan slas fra

6.3.2 Programbeskrivelse

| INFORMATION |

Bade den automatiske efterregulering af gribekraften og FlexiGrip-funktionen kan stoppes til
hver en tid med en kort "ABNE"-impuls.

| INFORMATION |

Alle oplysninger om gribekreefter (f.eks. 100 N ~ 10 Kp ) er vejledende vzerdier, som skal tyde-
liggere de forskellige driftsarters funktionsprincip.

6.3.2.1 Program 1: DMC plus Sensorik

Styring med 2 elektroder

Denne styring svarer til DMC plus styringen med integreret ,virtuel hdndkontakt* (Dynamic Mode
Control), men er derudover udstyret med gribestabiliseringssystemet ,SUVA-Sensorik“. Gribeha-
stigheden og gribekraften bestemmes af elektrodesignalets styrke (som resultat af muskelspaen-
dingen). Efter et greb med maksimal kraft ages tilkoblingsteersklen i &bne-retningen til en hgjere
veerdi (,virtuel handkontakt"). Pa grund af foregelsen reduceres risikoen for at abne handen med
utilsigtede muskelsignaler. Derved eges gribesikkerheden — f.eks. nar patienten holder et spise-
bestik.

Abne: proportionalt via abne-elektroden

Lukke: proportionalt via lukke-elektroden

Eksempel Ved et svagt muskelsignal opbygges den laveste gribekraft (10 N) til at gribe en
1: genstand. Hvis sensorsystemet opfanger en sndring af genstandens position, ef-

terreguleres — alt efter behov — automatisk op til 1,5 gange startgribekraften
(15 N). FlexiGrip bliver virksom fra 20 N. Nar belastningen forsvinder, griber Sen-
sorHand Speed igen med den tidligere gribekraft.
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Eksempel

Ved et kraftigere muskelsignal udeves en sterre gribekraft, og ved sendring af den

2: grebne genstands position efterreguleres — alt efter behov — op til maksimal gribe-
kraft (130 N). Hvis belastningen pa handen overstiger 130 N (handens gribekraft
og eksternt virkende kraft), aktiveres FlexiGrip. Nar belastningen forsvinder, griber
SensorHand Speed igen med den tidligere gribekraft.

Abne

Lukke

Myo-Signal via elektroden

Hastighed:

proportionalt 15 mm/s til 300 mm/s

Hastighed:

Myo-Signal via elektroden

proportionalt 15 mm/s til 300 mm/s

Startgribekraft

Automatisk efterregulering
af gribekraft

FlexiGrip-funktion

proportionalt: 0 N til 100 N

proportionalt: op til maks. 1,5

gange startgribekraften, f.eks.

afhaengig af startgribekraft, en
smule via den maksimale gri-

startgribekraft 10 N gribekraft-
efterregulering op til maks.
15N

bekraftefterregulering
min. fra 20 N
maks. fra 130 N

Et kraftigere muskelsignal kan efter behov altid bruges til at na den maksimale gribekraft (100 N)
uafheengigt af den automatiske gribekraftefterregulering.

6.3.2.2 Program 2: AutoControl - Lowinput

Styring med: 2 elektroder, 1 elektrode og 1 kontakt eller 1 kontakt

Handen lukker med den hurtigste hastighed og griber en genstand med den mindste gribekraft
(10 N). Hvis sensorsystemet registrerer en sendring i genstandens position, gribes den automa-
tisk - efter behov - op til den maksimale gribekraft (130 N). FlexiGrip bliver virksom ved maksimal

gribekraft. Nar belastningen forsvinder, griber SensorHand Speed igen med den tidligere gribe-
kraft.

Styring med 2 elektroder

Abne: proportionalt via abne-elektroden.

Lukke: med maksimal hastighed ved hjeelp af et kort muskelsignal pa et hvilket som helst
niveau over ON-teersklen pa lukke-elektroden.

Abne Lukke

Myo-Signal via elektroden Myo-Signal via elektroden

Hastighed:
proportionalt 15 mm/s til 300 mm/s

Hastighed:
konstant 300 mm/s

Startgribekraft Automatisk efterregulering
af gribekraft

op til maks. 130 N

FlexiGrip-funktion

10N virksom fra maksimal gribe-

kraft

Styring med 1 elektrode og 1 kontakt

Abne:
Lukke:

proportionalt via abne-elektroden.
med maksimal hastighed ved kort aktivering af kontakten.
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Abne Lukke

Myo-Signal via elektroden Signal via kontaktens LUKKE-side
Hastighed:
Hastighed: konstant 300 mm/s
proportionalt 15 mm/s til 300 mm/s
Startgribekraft Automatisk efterregulering | FlexiGrip-funktion
af gribekraft
10N op til maks. 130 N virksom fra maksimal gribe-
kraft

Styring med 1 kontakt
Dette program kan bruges sammen med en vilkéarlig MyoBock-kontakt.

Abne: med maksimal hastighed, s& lsenge kontaktens ABNE-side aktiveres. Handen for-
bliver aben.
Lukke: med maksimal hastighed ved aktivering af kontaktens sluttekontakt.
Abne Lukke
Hand &ber op s& lsenge, at kontaktens ABNE- | Signal via kontaktens LUKKE-side
side aktiveres Hastighed:
konstant 300 mm/s
Hastighed:
proportionalt 15 mm/s til 300 mm/s
Startgribekraft Automatisk efterregulering | FlexiGrip-funktion
af gribekraft
10N op til maks. 130 N virksom fra maksimal gribe-
kraft

Seet folgende kabel i det koaksiale stik 9E169.

e seill. 6 (1): Batterikabel

* seill. 6 (2): Elektrode

* seill. 6 (3): Redt/hvidt kabel pa tilslutningskabel 13E99 (sluttekontakter)

6.3.2.3 Program 3: AutoControl

Styring med: 1 elektrode eller 1 lineeert styringselement eller 1 kontakt

Handen lukker med den hurtigste hastighed og griber en genstand med den mindste gribekraft
(10 N). Hvis sensorsystemet registrerer en eendring i genstandens position, justeres den automa-
tisk og kontinuerligt til den nedvendige gribekraft (maks. 130 N). Hvis belastningen pa handen
overstiger 130 N (handens gribekraft og eksternt virkende kraft), aktiveres FlexiGrip. Nar belast-
ningen forsvinder, griber SensorHand Speed igen med den tidligere gribekraft.

Styring med 1 elektrode

Abne: med maksimal hastighed ved hjeelp af et hurtigt, vedvarende muskelsignal via elek-
troden

Lukke: med maksimal hastighed ved hurtig afspeending af musklen.

Stoppe: ved meget langsom muskelafspaending via elektroden forbliver handen aben.

Eksempel Efter bning skal du afspsendes musklen med meget langsom hastighed. Abnings-

1: positionen forbliver ueendret.

Eksempel Efter abning afspeendes musklen med hurtigste hastighed. Handen lukker automa-

2: tisk med den hurtigste hastighed og begynder at gribe om en genstand med en

gribekraft pa 10 N. Hvis sensorsystemet registrerer en sendring i genstandens po-
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sition, gribes den automatisk - efter behov - op til den maksimale gribekraft

(130 N).

Abne

Lukke

Hurtigt vedvarende Myosignal via elektroden.

Hastighed:
konstant 300 mm/s

Meget langsom muskelafspaending via elektro-
den:

Handen forbliver aben.

Hurtig muskelafspaending via elektroden:
Handen lukker sammen

Hastighed:

konstant 300 mm/s

Startgribekraft
af gribekraft

Automatisk efterregulering

FlexiGrip-funktion

10N

op til maks. 130 N

virksom fra maksimal gribe-
kraft

Styring med 1 linzert styringselement

Abne: ved maksimal hastighed ved hurtigt treek i det linesere styringselement.

Lukke: ved maksimal hastighed ved hurtigt slip af treekket pa det linesere styringselement.

Stoppe: ved meget langsomt at sleekke pa treekket i det linezere kontrolelement forbliver
handen aben.

Eksempel Efter bning sleekkes spaendingen meget langsomt pa det linezere styringselement.

1: Abningspositionen forbliver usendret.

Eksempel Efter abning sleekkes treekket pa det linesere styringselement med hurtigste hastig-

2: hed. Handen lukker automatisk med den hurtigste hastighed og begynder at gribe
om en genstand med en gribekraft pd 10 N. Hvis sensorsystemet registrerer en
eendring i genstandens position, gribes den automatisk - efter behov - op til den
maksimale gribekraft (130 N).

Abne Lukke

Treek med hej hastighed pa det linezere sty-
ringselement.

Hastighed:
konstant 300 mm/s

Meget langsomt sleek af treekket pa det linezere
styringselement:

Handen forbliver aben.

Hurtigt sleek af treekket pa det linesere styrings-
element:

Héanden lukker sammen

Hastighed:

konstant 300 mm/s

Startgribekraft
af gribekraft

Automatisk efterregulering

FlexiGrip-funktion

10N

op til maks. 130 N

virksom fra maksimal gribe-
kraft

Styring med 1 kontakt

Abne:
Lukke:

med maksimal hastighed, sa leenge kontakten aktiveres.
efter at have sluppet kontakten lukker handen automatisk med den hurtigste ha-

stighed og begynder at gribe fat i genstanden med 10 N.
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Abne Lukke

Abner s& lzenge kontakten betjenes. Lukker automatisk, s& snart kontakten slippes.
Hastighed: Hastighed:

konstant 300 mm/s konstant 300 mm/s

Seet folgende kabel i det koaksiale stik 9E169.

¢ seill. 5 (1): Batterikabel

* seill. 5 (2): Redt/hvidt kabel pa tilslutningskablet 13E99 (brydekontakter)

6.3.2.4 Program 4: VarioControl

Styring med: 1 elektrode eller 1 lineeert styringselement

| dette program bestemmes abningshastigheden af styrken og hastigheden af muskelspzendin-
gen. Lukkehastigheden er afhaengig af, hvordan muskelspaendingen aftager. FlexiGrip bliver virk-
som ved maksimal gribekraft. Nar belastningen forsvinder, griber SensorHand Speed igen med
den tidligere gribekraft.

Styring med 1 elektrode

Abne: Proportional. Abningshastigheden bestemmes af muskelspaendingens hastighed
og styrke.

Lukke: Proportional. Lukkehastigheden bestemmes af hastigheden og styrken af muskel-
afspaendingen. Derved angives ogsa styrken af den maksimale eftergribekraft.

Stoppe: ved meget langsom muskelafspaending via elektroden forbliver handen aben.

Eksempel Efter abning afspeendes musklen med langsom hastighed. Lukningen sker tilsva-

1: rende med langsom hastighed med varigheden af muskelafspzendingen. Genstan-

den gribes med lav kraft (10 N). Der sker ikke en automatisk efterregulering af gri-

bekraften.
Eksempel Efter abning afspeendes musklen med hurtigste hastighed. Handen lukker automa-
2: tisk med den hurtigste hastighed og begynder at gribe om en genstand med en
gribekraft pa 10 N. Hvis sensorsystemet registrerer en sendring i genstandens po-
sition, gribes den automatisk - efter behov - op til den maksimale gribekraft
(130 N).
Abne Lukke
Via hastighed og styrke for muskelpaendingen | Via hastighed og styrke af muskelafspaendin-
pa elektroden. gen pa elektroden.
Hastighed: Hastighed:
proportionalt 15 mm/s til 300 mm/s proportionalt 15 mm/s til 300 mm/s
Startgribekraft Automatisk efterregulering | FlexiGrip-funktion
af gribekraft
10N Ved lav til middel lukkehastig- |virksom fra 20 N
hed: ingen
10N Ved middel til hgj lukkehastig- | virksom fra maksimal gribe-
hed: op til maks. 130 N kraft
Styring med 1 linzert styringselement
Abne: Proportional. Abningshastigheden bestemmes af hastigheden og styrken af treek-
ket pa det linesere styringselement.
Lukke: Proportional. Lukkehastigheden bestemmes af hastigheden, hvorved treekket i det

linezere styreelement sleekkes. Derved angives ogsa styrken af den maksimale ef-
tergribekraft.
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Stoppe:
handen aben.

Ved meget langsomt at sleekke pa treekket i det linesere styringselement forbliver

Eksempel Efter abning sleekker patienten langsomt treekket i det linesere styringselement.

1: Lukningen sker tilsvarende med langsom hastighed med varigheden af muskelaf-
spaendingen. Genstanden gribes med lav kraft (10 N). Der sker ikke en automatisk
efterregulering af gribekraften.

Eksempel Efter bning sleekkes treekket pa det lineaere styringselement med hurtigste hastig-

2: hed. Handen lukker med den hurtigste hastighed og begynder at gribe fat i en
genstand med en gribekraft pa 10 N. Hvis sensorsystemet registrerer en sendring i
genstandens position, gribes den automatisk - efter behov - op til den maksimale
gribekraft (130 N).

Abne Lukke

Ved hastigheden og styrken af treekket pa det | Ved hastighed af sleekket pa det linezere kon-

linezere styringselement trolelement

Hastighed: Hastighed:

proportionalt 15 mm/s til 300 mm/s

proportionalt 15 mm/s til 300 mm/s

Startgribekraft

Automatisk efterregulering
af gribekraft

FlexiGrip-funktion

10N Ved lav til middel lukkehastig- | Ved lav til middel lukkehastig-
hed: ingen hed: virksom fra 15 N
10N Ved middel til hgj lukkehastig- | Ved middel til hej lukkehastig-

hed: op til maks. 130 N

hed: virksom fra den maksima-
le gribekraft

6.3.2.5 Program 5: VarioDual
Styring med 2 elektroder

| dette program bestemmes abningshastigheden af styrken og hastigheden af muskelspaendin-
gen. Lukkehastigheden, indtil den mindste gribekraft pa cirka 10 N er néet, afhsenger af den ha-
stighed, hvormed musklerne slapper af. Gribekraften bestemmes af det efterfelgende eller samti-
dige muskelsignal ved den anden elektrode. Afhaengigt af den indledende gribekraft bliver Flexi-
Grip en anelse virksom den maksimale gribekraftefterregulering. Nar belastningen forsvinder, gri-
ber SensorHand Speed igen med den tidligere gribekraft.

Elektrode 1

Abne:
og styrke.
Lukke:

afspaendingen. Gribekraften udger ca. 10 N.

Stoppe:
Elektrode 2
Gribning:

Proportional. Abningshastigheden bestemmes af muskelspaendingens hastighed
Proportional. Lukkehastigheden bestemmes af hastigheden og styrken af muskel-

ved meget langsom muskelafspaending via elektroden forbliver handen aben.

Opbygningen af gribekraften bestemmes af styrken pa muskelsignalet ved den an-

den elektrode. Den maksimale gribekraft er cirka 100 N.

Eksempel
1:

Efter abning afspeendes musklen ved vilkarlig hastighed. Lukningen sker propor-
tional med hastigheden af muskelafspaendingen. Genstanden gribes med minimal

gribekraft (10 N). FlexiGrip bliver virksom fra 20 N. Nar belastningen forsvinder,
griber SensorHand Speed igen med minimal gribekraft.
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Eksempel
2:

Efter greb som i eksempel 1 skal genstanden gribes med en storre gribekraft. For
at gore dette skal der genereres et muskelsignal ved den anden elektrode. Propor-

tionalt kan der opbygges en gribekraft mellem 10 N og 100 N. Hvis positionen af

den grebne genstand @ndres, eges gribekraften op til cirka 1,5 gange den angiv-
ne gribekraft. FlexiGrip bliver virksom ved cirka to gange den specificerede gribe-
kraft op til maks. 130 N, nér belastningen fjernes, griber SensorHand Speed igen
med den oprindelige gribekraft.

Abne

Lukke

gen pa den 1. elektrode
Hastighed:

Via hastigheden og styrken af muskelspaendin-

proportionalt 15 mm/s til 300 mm/s

Hastighed:

100 N

Via hastigheden og styrken af muskelafspeen-
dingen ved den forste elektrode

proportionalt 15 mm/s til 300 mm/s

Opbygning af gribekraften: Gribekraften af-
heenger af styrken af muskelsignalet ved den 2.
elektrode. Gribekraft: proportionalt 10 N til

Startgribekraft

Automatisk efterregulering
af gribekraft

FlexiGrip-funktion

10N
Proportional: 10 N til 100 N

Ved lukning: Ingen efterregule-
ring af gribekraften

Ved opbygning af gribekraften:
Proportionalt op til maksimalt

fra 20 N afheengig af startgri-
bekraften, en smule virksom
via den maksimale gribe-
kraftregulering

min. fra 20 N
maks. fra 130 N

1,5 gange startgribekraften

6.3.2.6 Program 6: DMC plus Sensorik kan frakobles

Styring med 2 elektroder

Denne styring svarer til program 1, men SUVA-Sensorik og FlexiGrip-funktion kan deaktiveres
midlertidigt.

Til- og frakobling af SUVA-Sensorikken* og FlexiGrip-funktionen

~SUVA-Sensorik” kan deaktiveres for at gribe meget blede og eftergivende genstande som f.eks.
bladt skum eller en pincet. For at gere dette SensorHand Speed abnes sa langt som muligt og
holdes aben med et muskelsignal af vilkarlig styrke. Samtidig udeves der et tryk pa ,SUVA-Sen-
sorikken (fig. 1), f.eks. tryk pa bordkanten. Et kort vibrationssignal bekreefter frakoblingen. Gen-
tag den samme proces for at tilkoble ,SUVA-Sensorikken“. To korte vibrationssignaler bekreefter
aktivering af ,SUVA-Sensorikken".

INFORMATION: Veer opmeerksom pa, at ved frakoblet ,SUVA-Sensorik" efterreguleres gribekraf-
ten ikke automatisk og grebet om grebne genstande kan mistes. Efter iszetning af batteriet infor-
merer vibrationssignaler dig om den aktuelle tilstand.

Et enkelt vibrationssignal: Sensorikken er frakoblet

To vibrationssignaler: Sensorikken er tilkoblet

7 Anvendelse

7.1 Teend/sluk for gribekomponenten

Gribekomponenterne kan frakobles, nar en gribetype skal opretholdes over et leengere tidsrum,
nar bestik holdes, nar der skrives eller under leengere passive pauser, f.eks. fly- og togrejser.
Dermed forhindres en utilsigtet abning af handen, der kan udleses af utilsigtet spaending af musk-
ler eller af ekstreme elektriske pavirkninger. Derudover opnas der en leengere driftstid for prote-
sens batterier.

Ved at trykke pa protesehandsken kan der trykkes pa TIL/FRA-knappen.
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Omrade Funktion
Handryg TIL (seiill. 2)
Tommelfinger FRA (seill. 3)

7.2 Nedabning af gribekomponenter
Takket veere den integrerede glidekobling kan gribekomponenterne abnes uafhaengigt af de aktive
styresignaler.

8 Opbevaring
Hvis den elektriske systemhand ikke skal anvendes, skal man serge for, at den elektriske system-
hand opbevares i abnet tilstand, sa sensoren og mekanikken beskyttes.

9 Rengoring
1) Sluk for produktet, for det rengeres.
2) Snavs fjernes fra produktet med en fugtig klud og mild szebe.
Serg for, at veeske ikke treenger ind i produktet og komponenterne.
3) After produktet med en fnugfri klud og luftter det, sa det er helt tert.

| INFORMATION

Ved anvendelse af en protesehandske skal rengeringsanvisningerne i brugsanvisningen til pro-
tesehandsken folges.

10 Vedligeholdelse

For at forebygge kveestelser pa patienten og for at bevare produktets kvalitet anbefales, at der
hver 24. maned jeevnligt udferes eftersyn (serviceinspektion).

Det geelder generelt for alle produkter, at man er forpligtet til at overholde serviceintervallerne un-
der garantiperioden. Ellers bortfalder garantien.

| forbindelse med vedligeholdelse kan der forekomme ekstra serviceydelser som f.eks. en repara-
tion. Disse ekstra serviceydelser kan alt efter omfanget og gyldigheden af garantien veere gratis,
mens andre serviceydelser kan veere betalingspligtige efter et forudgaende omkostningsoverslag.

11 Juridiske oplysninger

11.1 Ansvar

Fabrikanten patager sig kun ansvar, hvis produktet anvendes i overensstemmelse med beskrivel-
serne og anvisningerne i dette dokument. Fabrikanten patager sig intet ansvar for skader, som er
opstaet ved tilsideseettelse af dette dokument og iseer forarsaget af ukorrekt anvendelse eller ikke
tilladt eendring af produktet.

11.2 Varemaerke

Alle betegnelser, der naevnes i neervaerende dokument, overholder uindskreenket alle de bestem-
melser, der geelder for de til enhver tid geeldende varedeklarationsrettigheder og de pageeldende
ejeres rettigheder.

Alle her betegnede mzerker, handelsnavne eller firmanavne kan veere registrerede varemzerker,
som de pageldende indehavere har rettighederne til.

Mangler der en eksplicit maerkning af meerkerne, der anvendes i neerveerende dokument, kan det
ikke udelukkes, at en betegnelse er fri for tredjemands rettigheder.

11.3 CE-overensstemmelse
Herved erkleerer Otto Bock Healthcare Products GmbH, at produktet er i overensstemmelse med
de geeldende europaeiske krav til medicinsk udstyr.
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Produktet opfylder kravene i RoHS-direktivet 2011/65/EU om begreensning af anvendelse af visse
farlige stoffer i elektrisk og elektronisk udstyr.

Den fulde ordlyd i direktivet og kravene kan findes pa internetadressen:
http://www.ottobock.com/conformity

12 Tekniske data

Omgivelsesbetingelser
Opbevaring (med og uden emballage) +5 °C/+41 °F til +40 °C/+104 °F

maks. 85 % relativ luftfugtighed, ikke-konden-

serende
Transport (med og uden emballage) -20 °C/-4 °F til +60 °C/+140 °F

maks. 90 % relativ luftfugtighed, ikke konden-

serende
Drift -6 °C/+23 °F til +45 °C/+113 °F

maks. 95 % relativ luftfugtighed, ikke-konden-

serende
Identifikation 8E38=8", 8E39=8" 8E43=8"
Abningsvidde 100 mm
Proportional hastighed 15-300 mm/s
Proportional gribekraft 0-100 N
Veegt (inkl. systemhandflade) 4629 517g
Driftsspaending ca. 7,4V
Hvilestrom 2 mA
Levetid 5 ar
Identifikation batteri 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35

=1 =3 =5
Temperaturomrade ved opladning [°C] +5 til +40
Kapacitet [mAh] 900t / 680 / 600 1150 3450
9501 8001
De genopladelige batteriers levetid [ar] 2
Produktets reaktion under opladningen Produktet har ingen funktioner
Produktets brugstid med fuldsteendigt opladet | ca. 2500 | ca. 2000 | ca. 1000 | ca. 4000 ca.
batteri [gribecyklusser] -3000 | -2500 | -2000 10000
(afhzen-
gigt af
batteriets
kapaci-
tet)

Opladningstider (ved fuldsteendig afladning af | ca. 3,5 ca. 3 ca. 2,5 ca.3
batteriet) [timer]
Nominel spaending [V] ca. 7,4
Batteriteknologi Litium-ion Li-Po Litium-ion
godkendte ladeapparater 757L20 757135

1 Se meerkning pa batteriet
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13 Bilag
13.1 Anvendte symboler

I Producent

Dette produkt ma ikke bortskaffes som usorteret husholdningsaffald i alle lande.
E Bortskaffelse, som ikke er i overensstemmelse med bestemmelserne i dit land, kan
it skade miljget og helbredet. Overhold anvisningerne fra den lokale ansvarlige myn-

dighed om returnering og indsamling.

c € Overensstemmelseserklzering iht. de respektive europeeiske direktiver

@ Serienummer (YYYY WW NNN)
YYYY - produktionsar
WW - fremstillingsuge
NNN - lebenummer

Medicinsk udstyr

1 Forord Norsk

INFORMASION

Dato for siste oppdatering: 2022-03-23

» Les neye gjennom dette dokumentet fer du tar produktet i bruk, og veer oppmerksom pa sik-
kerhetsanvisningene.

» Instruer brukeren i sikker bruk av produktet.

» Henvend deg til produsenten hvis du har sparsmal om produktet eller det oppstar proble-
mer.

» Sorg for at enhver alvorlig hendelse relatert til produktet, spesielt forringelse av helsetilstan-
den, rapporteres til produsenten og de ansvarlige myndigheter i landet ditt.

» Ta vare pa dette dokumentet.

Produktene "8E38=8*, 8E39=8*, og 8E43=8* " kalles heretter produkt/ protese/ gripekomponent.
Denne bruksanvisningen gir deg viktig informasjon om bruk, justering og handtering av produktet.
Produktet skal bare tas i bruk i henhold til opplysningene i de vedlagte falgedokumentene.

Ifelge produsenten (Otto Bock Healthcare Products GmbH) er pasienten brukeren av produktet i
betydningen i standarden IEC 60601-1:2005/A1:2012.

2 Produktbeskrivelse

2.1 Funksjon

SensorHand Speed er en myoelektrisk styrbar protesehand, som kjennetegnes av en spesielt hay
gripehastighet i forbindelse med et innovativt, felsomt styringskonsept.

SensorHand Speed er utstyrt med grepsstabiliseringssystem SUVA-sensorer, FlexiGrip-funksjo-
nen og en programmeringsfunksjon. Den proporsjonale DMC-styringen (Dynamic Mode Control)
lar brukeren kontrollere gripehastigheten og gripestyrken proporsjonalt til nivaet pa muskelsigna-
let. Nar styrken pa muskelsignalet endres, tilpasser gripehastigheten og gripekraften seg umid-
delbart til det endrede muskelsignalet.
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Koaksialkontakten til SensorHand Speed 8E38=8* eller 8E43=8 er merket med en oransje ring,
tilkoblingsledningen til SensorHand Speed 8E39=8* er markert med en oransje hylse.
Forskjellige styringsprogrammer tillater en optimal tilpasning til brukerens individuelle behov og
evner.

SUVA-sensorikk

Den i tommelen integrerte SUVA-sensorikken (se fig. 1) registrerer nar en gjenstand som holdes,
endrer sin posisjon og dermed er i fare for a glippe ut av handen. Systemet oker sa gripekraften
automatisk og trinnlest med utgangspunkt i den opprinnelig spesifiserte gripekraften, til gjenstan-
den igjen befinner seg i den stabile posisjonen.

FlexiGrip-funksjon

FlexiGrip-funksjonen gjer det mulig a dreie eller forskyve en gjenstand som holdes i handen, uten
a lesne grepet via elektrodesignaler og deretter matte ta tak i gjenstanden pa nytt.

SensorHand Speed folger posisjonsendringene til gjenstanden som holdes, slik som en naturlig
hand ogsa ville ha gjort det. Grepet virker dermed fleksibelt.

FlexiGrip-funksjonen kan nar som helst stoppes med en kort "APNE"-impuls.

2.1.1 Handleddsvarianter
Forskjellen mellom produktene "8E38=* , 8E39=* og BE43=*" er forskjellige varianter av handled-
det:

8E38=* (handleddslas)

Gjer at det er enkelt & fierne gripekomponenten
fra hylsen. Ved behov kan gripekomponenten
raskt tas av med en 360° dreiebevegelse og

'.. :. byttes ut med andre gripekomponenter med
4 'a;a’ t Id 3l samme las.

8E39=" (Lamineringsring)

Lavprofiltilkobling for brukere med lang under-
arms- eller transkarpalamputasjon. Handen kan
dreies mot en konstant friksjonsmotstand som

i kan tilpasses ved utrustningen.
/NV Q.Ll ! Lamineringsringen 9S110=* m4 bestilles i til-
; legg.
- Ved bruk av denne gripekomponenten trenger

f,a:\' man fordeleren 13E190 eller 13E190=150.
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8E43=* (Fleksjonsledd)
Fleksjonsleddet med handleddslas gir bruke-
ren mulighet til posisjonering i 20° eller 40°
fleksjons-, neytral- og 20° eller 40° eksten-
: sjonsstilling. Ved behov kan gripekomponenten
e raskt tas av med en 360° dreiebevegelse og

byttes ut med andre gripekomponenter med
samme las.

2.1.2 Lase opp/lase handledd (8E43=*)

Den individuelle fleksjonen og ekstensjonen av
handleddet kan lases i 5 forskjellige posisjoner
(hver i 20°-trinn).

1) Trykk utleserknappen i pilretningen.

2) Hold utleserknappen inntrykt mens du be-
veger gripekomponenten til ensket posi-
sjon. Fra neytral posisjonen felger en la-
sing ved 20° og 40° i hver retning.

3) Ved a slippe utleserknappen lases gripe-
komponenten i den respektive posisjonen.

2.2 Kombinasjonsmuligheter
Dette produktet kan kombineres med falgende Ottobock-komponenter:

Stromforsyning (batteri)
* MyoEnergy Integral 757B35=1/ 757B35=3/ 757B35=5
» EnergyPack 757B20/757B21

Ladere

Avhengig av batteriet som brukes kan felgende ladere benyttes:
* Lader 757L20 (inkl. nettadapter 757L16*)

* Lader 757L35

Lamineringsringer

* Lamineringsring 10S1=* (til 8E38=*, 8E43=")
* Lamineringsring 95110=" (til BE39=")
Rotasjon aktiv

» Elektrisk dreieinnsats 10S17

* MyoRotronic 13E205

Rotasjon passiv

* Koaksialstepsel 9E169

* Koblingsinnsats 10S4

Albue

e ErgoArm Hybrid plus: 12K44=*

* ErgoArm Electronic plus: 12K50=*

*  DynamicArm: 12K100N=*/12K110N=*
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3 Forskriftsmessig bruk

3.1 Bruksformal
Produktet skal utelukkende brukes til eksoprotetisk utrustning av evre ekstremitet.

3.2 Bruksforhold

Produktet er utelukkende beregnet til bruk pa en bruker. Produsenten godkjenner ikke at pro-
duktet brukes pa en annen person.

Produktet er utviklet for hverdagsaktiviteter og skal ikke brukes til uvanlige aktiviteter. Disse uvan-
lige aktivitetene omfatter f.eks. idrettsaktiviteter med uforholdsmessig stor belastning av handled-
det og/eller statbelastning (armhevninger, utfor, terrengsykling, ...) eller ekstremsport (friklatring,
paragliding osv.). | tillegg ber produktet ikke brukes til bilkjering, fering av tunge maskiner (f.eks.
anleggsmaskiner), betjening av industrimaskiner eller betjening av motordrevne arbeidsmaskiner.
De godkjente miljgbetingelsene gar frem av de tekniske dataene (se side 205).

3.3 Indikasjoner

* Amputasjonsheyde transradial, transhumeral og skuldereksartikulasjon

* Ved unilateral eller bilateral amputasjon

* Underarms- eller overarmsdysmeli

* Brukeren ma veere i stand til & forsta og felge bruksveiledninger og sikkerhetsanvisninger.

* Brukeren ma oppfylle de fysiske og mentale forutsetningene for & kunne oppfatte optis-
ke/akustiske signaler og/eller mekaniske vibrasjoner.

3.4 Kontraindikasjoner
* Alle forhold som motsier eller gar utover opplysningene i kapitelet "Sikkerhet" og "Tiltenkt
bruk".

3.5 Kvalifikasjon
Utrustning av en bruker med produktet skal bare utferes av ortopediteknikere som er autorisert av
Ottobock pé grunnlag av relevant oppleering.

4 Sikkerhet
4.1 Varselsymbolenes betydning
Advarsel mot mulig fare for alvorlige ulykker og personskader.

Advarsel mot mulige ulykker og personskader.
|LES DETTE | Advarsel om mulige tekniske skader.

4.2 Sikkerhetsanvisningenes struktur

Overskriften betegner farens kilde og/eller type

Innledningen beskriver felgene ved ikke & overholde sikkerhetsanvisningene. Dersom det finnes
flere falger, vil de angis slik:

> f.eks.: folge 1 hvis faren ignoreres

> f.eks.: felge 2 hvis faren ignoreres

» Med dette symbolet angis aktiviteten/tiltaket som ma felges/utferes for & avverge faren.
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4.3 Generelle sikkerhetsanvisninger

Manglende overholdelse av sikkerhetsanvisningene
Fare for person-/produktskader grunnet bruk av produktet i bestemte situasjoner.
» Overhold sikkerhetsanvisningene og forholdsreglene som er angitt i dette felgedokumentet.

/\ ADVARSEL

Bruk av protese ved foring av kjoretoy

Fare for ulykke pa grunn av uventet reaksjon i protesen.

» Protesen ber ikke brukes til bilkjering eller fering av tunge maskiner (f.eks. anleggsmaski-
ner).

/\ ADVARSEL

Bruk av protesen ved betjening av maskiner

Fare for personskade pa grunn av uventet reaksjon i protesen.

» Protesen bor ikke brukes til betjening av industrimaskiner eller betjening av motordrevne ar-
beidsmaskiner.

/\ ADVARSEL

Bruk av protesen i naerheten av aktive, implanterte systemer
De aktive, implanterbare systemene (f.eks. pacemaker, defibrillator osv.) kan forstyrres av elek-
tromagnetisk straling som genereres av protesen.

» Pass pa at anbefalte minsteavstander overholdes hvis protesen brukes i umiddelbar naerhet
av aktive, implanterbare systemer.
» Det er viktig & overholde bruksbetingelsene og sikkerhetsanvisningene som er fastsatt av im-

plantatprodusenten.

/\ ADVARSEL

Bruk av skadet nettadapter, adapterplugg eller lader

Fare for elektrisk stet pa grunn av berering av eksponerte, stramferende deler
» Apne aldri nettadapter, adapterplugg eller lader.

» Utsett ikke nettadapter, adapterplugg eller lader for ekstreme belastninger.
» Skift straks ut skadde nettadaptere, adapterplugger eller ladere.

/\ ADVARSEL

Hudkontakt med smorestoffer som lekker ut som folge av defekter pa mekanikken
Fare for skade ved irritasjon av huden.

» Smaerestoffer som lekker ut, mé ikke kommer i kontakt med munn, nese og eyne.

» Produktet ma kontrolleres pa et autorisert Ottobock-verksted.

/\ FORSIKTIG

Slitasje pa produktet

Fare for personskade grunnet feilstyring av eller feilfunksjon pa produktet

» For brukerens sikkerhets skyld og for & opprettholde driftssikkerheten ma et autorisert
Ottobock-serviceverksted kontrollere gripekomponenten dersom funksjonaliteten er merk-
bart innskrenket.
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» Veer oppmerksom pa at gripekomponentene kan fa innskrenket funksjon nar batteriets lade-
tilstand er for lav.

/\ FORSIKTIG

Manipuleringer pa produktet som bruker har utfort pa egen hand

Fare for skade pa grunn av feilfunksjon og derav felgende uventet proteseaktivitet.

» Bortsett fra de arbeidene som er beskrevet i denne bruksanvisningen, ma du ikke foreta ma-
nipuleringer pa produktet.

» Apning og reparasjon av produktet samt istandsetting av skadde komponenter skal bare ut-
feres av autorisert Ottobock-fagpersonell.

/\ FORSIKTIG

Bruk av et skadd produkt

Fare for skade pé grunn av funksjonssvikt i produktet.

» For bruk ma du kontrollere utvendig om alle deler av produktet er uskadd.
» Ved skade ma produktet repareres omgaende.

/\ FORSIKTIG

Inntrengning av smuss og fuktighet i produktet
Fare for skade pa grunn av uventet reaksjon i produktet eller feilfunksjon.
» Pass pa at verken faste partikler eller veeske trenger inn i produktet.

4.4 Anvisninger om montering/innstilling

/\ FORSIKTIG

Betjeningsfeil under innstilling med innstillingsprogramvaren
Fare for personskade pa grunn av uventet reaksjon i produktet.

» For forste gangs anvendelse er det nedvendig at bruker deltar i produktoppleering hos
Ottobock. For & kunne ta i bruk programvareoppdateringer kreves det under visse omsten-
digheter ytterligere produktkurs.

» Overfer endringene i innstillingene forst til gripekomponenten, fer du kontrollerer innstillin-
gene pa brukeren.

» Bruk netthjelpen som er integrert i programvaren.

/\ FORSIKTIG

Feil elektrodeinnstilling/elektrodetilordning

Fare for personskade pa grunn av uventet reaksjon i produktet.

» Pass pa at kontaktflatene til elektrodene om mulig ligger med hele flaten pa hel hud. Hvis det
observeres sterke forstyrrelser fra elektroniske apparater, ma elektrodenes plassering kon-
trolleres og evt. endres. Hvis det ikke er mulig & fjerne forstyrrelsene, eller hvis du ikke opp-
nér ensket resultat med innstillingene eller valg av egnet program, ma du henvende deg til
den Ottobock-filialen som har ansvaret for ditt land.

Pass pa at elektrodene stilles inn sa ufelsomt som mulig for & redusere forstyrrelser pa
grunn av sterk elektromagnetisk straling (f.eks. synlige eller skjulte tyverisikringssystemer i
inngangs-/utgangspartiet til forretninger), metalldetektorer/kroppsskannere for personer
(f.eks. pa flyplasser) eller pa grunn av andre, sterke elektromagnetiske steykilder (f.eks. hay-
spentkabler, sendere, trafostasjoner, computertomografer, MR-apparater ...).

Pass pa at tilkoblingsposisjonene for elektrodene stemmer overens med den fysiologiske ap-
ningen og lukkingen av den tilsvarende muskelgruppen.

v
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/\ FORSIKTIG

Feil elektrodeinnstilling grunnet muskeltretthet
Fare for personskade grunnet feilstyring av eller feilfunksjon pa produktet.
» Brukeren méa legge inn pauser under innstillingen av elektrodene.

/\ FORSIKTIG

Utilstrekkelig hudkontakt med elektrodene

Fare for skade pa grunn av uventet reaksjon i produktet som felge av ukontrollert aktivering av
protesekomponenten.

Pass pa at kontaktflatene til elektrodene om mulig ligger med hele flaten pa uskadet hud.
Pass pa nar du beerer tunge ting at elektrodene fortsatt har hudkontakt.

Hvis produktet ikke kan styres korrekt ved hjelp av muskelsignalene, skal du sla av hele pro-
tesen og oppseke en ortopeditekniker.

\ A A 4

/\ FORSIKTIG

Ignorering av bruksanvisningene for alle anvendte protesekomponenter
Fare for personskade pa grunn av uventet reaksjon i produktet.
» Folg alle bruksanvisningene for de anvendte protesekomponentene.

/\ FORSIKTIG

Bruk av uegnede protesekomponenter

Fare for personskade pa grunn av uventet reaksjon i produktet.

» Produktet skal bare kombineres med de komponentene som er oppfert i kapittelet "Kombi-
nasjonsmuligheter" (se side 189).

/\ FORSIKTIG

Batteri ikke tilkoblet riktig

Fare for personskader grunnet feilstyring av eller feilfunksjon pa produktet.
» Pass pa at batteriets tilkoblinger ikke forveksles.

» Kontroller tilkoblingen av batteriet ved a trekke lett i kabelen.

/\ FORSIKTIG

Bruk av silikonspray nar du tar pa protesehansken

Personskader ved & miste grepet som felge av at protesehansken ikke sitter godt nok fast pa

handen.

» Bruk utelukkende pakledningssprayen 640F18 nar du tar pa protesehansken. Felg bruksan-
visningen til protesehansken.

4.5 Anvisninger om opphold i bestemte omrader

/\ FORSIKTIG

For liten avstand til hoyfrekvente kommunikasjonsenheter (f.eks. mobiltelefoner,

Bluetooth-enheter, WIFI-enheter)

Fare for skade pa grunn av uventet reaksjon i produktet som felge av forstyrrelser i den interne

datakommunikasjonen.

» Det anbefales derfor & holde en minsteavstand pa 30 cm til heyfrekvente kommunikasjonsen-
heter.
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/\ FORSIKTIG

Bruk av produktet i svaert liten avstand til andre elektroniske apparater

Fare for skade pa grunn av uventet reaksjon i produktet som felge av forstyrrelser i den interne

datakommunikasjonen.

» Produktet ma ikke bringes i umiddelbar naerhet av andre elektroniske apparater mens det er
i bruk.

» Produktet ma ikke stables med andre elektroniske apparater mens det er i bruk.

» Dersom samtidig bruk ikke er til & unnga, ma du observere produktet og kontrollere at det
brukes riktig i den anvendte innretningen.

/\ FORSIKTIG

Opphold i et omrade med sterke magnetiske og elektriske stoykilder (f.eks. tyverisik-
ringssystemer, metalldetektorer)

Fare for skade pa grunn av uventet reaksjon i produktet som felge av forstyrrelser i den interne
datakommunikasjonen.

» Unnga opphold i nzerheten av synlige eller skjulte tyverisikringssystemer i inngangs-/ut-
gangspartiet til forretninger, metalldetektorer/kroppsskannere for personer (f.eks. pa flyplas-
ser) eller andre sterke magnetiske og elektriske stoykilder (f.eks. heyspentkabler, sendere,
trafostasjoner, computertomografer, MR-apparater ...).

Veer oppmerksom pa uventede reaksjoner fra produktet nar du passerer tyverisikringssyste-
mer, kroppsskannere og metalldetektorer.

v

4.6 Anvisninger for bruk

/\ FORSIKTIG

Feil handtering
Fare for personskade grunnet feil betjening av eller feilfunksjon pa produktet.
» Instruer brukeren i riktig handtering av produktet.

/\ FORSIKTIG

Feil pleie av produktet
> Fare for personskader grunnet feilstyring av eller feilfunksjon p& produktet eller skade pa
mekaniske komponenter

> Skade eller brudd som felge av sprehet i plastmaterialene grunnet bruk av lesemidler som
aceton, bensin e.l.

» Produktet skal utelukkende rengjeres etter anvisningene i kapittel "Rengjering" (se
side 204).

» Produktet skal ikke rengjeres under rennende vann.

» Ved bruk av protesehanske ma du i tillegg felge bruksanvisningen til hansken.

/\ FORSIKTIG

A gripe gjenstander med feil gripekrefter

Fare for personskade pa grunn av uventet reaksjon i produktet.

» Veer oppmerksom pa at gripekraften ma styres manuelt avhengig av gjenstandens beskaffen-
het (myk/hard).

/\ FORSIKTIG

Klemfare mellom fingerspissene
Fare for personskade pa grunn av fastklemming av kroppsdeler.
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» Pass pa nar du bruker produktet, at ingen kroppsdel befinner seg mellom fingerspissene.

» Pass pa at ingen kroppsdel befinner seg mellom fingerspissene nar du lukker handen.

» Pass pa at ingen fingre/kroppsdeler befinner seg i omradet til fingerleddene nar du lukker
handen.

» Rengjor produktet i avslatt tilstand.

/\ FORSIKTIG

Utilsiktet opplasing av gripekomponenten

Fare for personskade ved at gripekomponenten lgsner fra underarmen (f.eks. nar man beerer

gjenstander).

» Nar handen forbindes med protesehylsen hhv. koblingsdelene, méa du pase at forbindelsen
er gjennomfert korrekt.

» Posisjoner gripekomponenten ved a bruke en handleddslas slik at en lett dreining ikke kan
fore til at gripekomponenten lgsner fra underarmen.

5 Leveringsomfang

* 1 stk. SensorHand Speed 8E38=8*
eller

* 1 stk. SensorHand Speed 8E39=8*
eller

* 1 stk. SensorHand Speed 8E43=8*
* 1 stk. bruksanvisning (fagfolk)

* 1 stk. bruksanvisning (bruker)

6 Klargjoring til bruk

6.1 Lading av batteriet

Felgende opplysninger finnes i bruksanvisningene til batteriene som brukes, eller til albuekompo-
nentene:

* Handtering av batteriet

* Avlesning av ladetilstanden

* Tilbakemeldinger (pipe- og vibrasjonssignaler)

6.2 Innstilling av elektrodene
Den ideelle posisjonen til elektroden fastsettes med MyoBoy 757M11=X-CHANGE, se bruksan-
visning 647G265=ALL_INT.

Program 1, 5 og 6:
Velg onsket programvariant i programmet PAULA. Still inn hver elektrode slik at brukeren kan hol-
de det respektive muskelsignalet i ca. 2 sekunder over verdien HIGH (se fig. 7, (1)).

Program 2:
Velg onsket programvariant i programmet PAULA. Still inn hver elektrode slik at brukeren kan hol-
de det respektive muskelsignalet i ca. 2 sekunder over verdien LOW (se fig. 7, (2)).

Program 3:
Velg SensorHand Speed i modusen AutoControl i programmet PAULA. Still inn elektroden slik at
brukeren kan holde muskelsignalet i ca. 2 sekunder over verdien ON, se fig. 8.

Program 4:
Velg SensorHand Speed i modusen VarioControl i programmet PAULA. Still inn elektroden slik at
brukeren kan holde muskelsignalet i ca. 2 sekunder over verdien HIGH, se fig. 8.
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INFORMASION

| programmene 3 og 4 kan bare ett muskelsignal ses, se fig. 7 og se fig. 8.

6.3 Styringsprogrammer
For en optimal tilpasning til brukeren kan man velge mellom seks programmer. Disse programme-
ne velges med kodeplugger som har forskjellige farger (se fig. 4).
Fra fabrikken er SensorHand Speed utstyrt med en svart kodeplugg og forhandskonfigurert med
program 1. Ved bruk av den svarte kodepluggen velges programmene med MyoSelect 757T13.
En innstilling av hastigheten til SensorHand Speed med MyoSelect 757713 kan gjennomferes
med alle kodeplugger, se bruksanvisning 647G131.

Bytte kodeplugg, se fig. 4

Ta ut laseringen.
Bytt kodepluggen.

Monter laseringen.

oL NE

Skyv innerhanden fremover.

Ta ut batteriet og sett det inn igjen.

Skyv innerhanden bakover slik at styringselektronikken ligger fritt.

INFORMASIJON: Slik registrerer styringen den nye kodepluggen.

6.3.1 Programoversikt

Program 1: DMC Plus Sensorik
Kodeplugg, hvit: 13E184=1

Styring

Apne

Lukke

Indikasjon

To elektroder

Myo-signal via elektro-

den
Hastighet:
Proporsjonalt

Myo-signal via elektro-
den

Hastighet:
Proporsjonalt

For brukere med 2
sterke muskelsignaler

Program 2: AutoControl - Lowlnput
Kodeplugg, red: 13E184=2

Styring

Apne

Lukke

Indikasjon

To elektroder

Myo-signal via elektro-

den
Hastighet:
Proporsjonalt

Myo-signal via elektro-
den digital (kort signal
med valgfri styrke)
Hastighet:

Konstant

For brukere med 2
svake muskelsignaler

En elektrode og en
valgfri MyoBock-bryter

Myo-signal via elektro-

den
Hastighet:
Proporsjonalt

Signal via bryteren
Hastighet:
Konstant

For brukere med bare
en muskel med svakt
muskelsignal

En valgfri MyoBock-
bryter

Handen &pner sa len-

ge APNE-siden til bry-

teren betjenes.
Hastighet:
Konstant

Handen lukker via
LUKKE-siden til bryte-
ren.

Hastighet:

Konstant

For pasienter med for
svake eller ingen mus-
kelsignaler

Program 3: AutoControl
Kodeplugg, grenn: 13E184=3
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Styring

Apne

Lukke

Indikasjon

En elektrode

Raskt, vedvarende

den
Hastighet:
Konstant

Myo-signal via elektro-

Helt sakte muskelav-
spenning via elektro-
den: Handen blir sta-
ende apnet

Rask muskelavspen-
ning via elektroden:
Héanden lukker
Hastighet:

Konstant

For brukere med bare
en muskel med veldig
svakt muskelsignal

En valgfri MyoBock-
bryter

Héanden &pner sa len-
ge bryteren betjenes.

Handen lukker auto-
matisk sa snart bryte-

For pasienter med for
svake eller ingen mus-

Hastighet: ren slippes. kelsignaler
Konstant Hastighet:
Konstant
Program 4: VarioControl
Kodeplugg, bla: 13E184=4
Styring f\pne Lukke Indikasjon

En elektrode

Hastighet og styrke til
muskelspenningen
ved elektroden
Hastighet:
Proporsjonalt

Hastighet og styrke til
muskelavspenningen
ved elektroden
Hastighet:
Proporsjonalt

For brukere med en
muskel og sterkt mus-
kelsignal eller med
tendens til kokontrak-
sjon

Ett linecert styringsele-
ment

Hastighet og styrke til
trekket pa det linezere
styringselementet
Hastighet:
Proporsjonalt

Hastigheten som trek-
ket pa det linesere sty-
ringselementet slippes
med

Hastighet:
Proporsjonalt

For brukere med for
svakt eller intet mus-
kelsignal

Program 5: VarioDual

Kodeplugg, gul: 13E184:

5

Styring

Apne

Lukke

Indikasjon

To elektroder

Hastighet og styrke til
muskelspenningen

ved den ferste elektro-

den
Hastighet:
Proporsjonalt

Hastighet og styrke til
muskelavspenningen
ved den forste elektro-
den

Hastighet:
Proporsjonalt
Gripekraft proporsjo-
nalt il styrken pa mus-
kelsignalet ved den
andre elektroden

For brukere med 2
sterke muskelsignaler

Program 6: DMC plus Sensorik
Kodeplugg, fiolett: 13E184=6
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Styring Apne Lukke Indikasjon

To elektroder Myo-signal via elektro- | Myo-signal via elektro- | For brukere med 2
den den sterke muskelsignaler
Hastighet: Hastighet: SUVA-sensorikk og
Proporsjonalt Proporsjonalt FlexiGrip kan slas av

6.3.2 Programbeskrivelse

| INFORMASION |

Med en kort "APNE"-impuls kan bade den automatiske etterjusteringen av gripekraften og Flexi-
Grip-funksjonen stoppes nar som helst.

| INFORMASION |

Alle angivelser av gripekrefter (f.eks. 100 N ~ 10 Kp ) er uforpliktende referanseverdier, for a ty-
deliggjere funksjonsprinsippet til de forskjellige driftsmodusene.

6.3.2.1 Program 1: DMC plus Sensorik

Styring med 2 elektroder

Styringen tilsvarer DMC plus styringen med integrert "virtuell handbryter" (Dynamic Mode Con-
trol), men har i tillegg grepsstabiliseringssystemet "SUVA-Sensorik". Heyden til gripehastigheten
hhv. styrken til gripekraften bestemmes av styrken pa elektrodesignalet (med utgangspunkt i av
muskelspenningen). Etter et grep med maksimal kraft blir innkoblingsterskelen for &pne-retningen
hevet til et heyere niva ("virtuell handbryter"). Denne gkningen reduserer risikoen for at handen
apnes med utilsiktede muskelsignaler. Dette gir en okt gripesikkerhet — f.eks. nar handen brukes
til & holde bestikk.

Apne: proporsjonalt via apne-elektroden

Lukke: proporsjonalt via lukke-elektroden

Eksempel For & gripe en gjenstand ved et lavt muskelsignal blir den laveste gripekraften

1: (10 N) bygget opp. Hvis sensorikken registrerer en posisjonsendring pa gjenstan-

den, vil den — avhengig av behovet — automatisk etterjustere gripekraften med opp-
til 1,5 ganger den opprinnelige styrken (15 N). FlexiGrip aktiveres fra 20 N. Nar
belastningen er fiernet, griper SensorHand Speed igjen med den forrige gripekraf-

ten.

Eksempel Ved et hayere muskelsignal genereres en hoyere gripekraft og ved posisjonsend-

2: ring av gjenstanden som holdes, etterjusteres gripekraften — avhengig av behov -
opptil den maksimale gripekraften (130 N). Hvis belastningen pa handen overskri-
der 130 N (handens gripekraft og eksternt virkende kraft), blir FlexiGrip aktivert.
Nar belastningen er fiernet, griper SensorHand Speed igjen med den forrige
gripekraften.

Apne Lukke

Myo-signal via elektroden Myo-signal via elektroden

Hastighet: Hastighet:

proporsjonalt 15 mm/s til 300 mm/s proporsjonalt 15 mm/s til 300 mm/s

Opprinnelig gripekraft Automatisk gripekraft-etter- | FlexiGrip-funksjon

justering
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proporsjonalt: 0 N til 100 N

proporsjonalt: opptil maks. 1,5
ganger opprinnelig gripekraft
f.eks. opprinnelig gripekraft
10 N gripekraft-etterjustering
opptil maks. 15 N

avhengig av den opprinnelige
gripekraften, aktiveres litt over
den maksimale gripekraft-et-
terjusteringen

min. fra 20 N

maks. fra 130 N

Via et sterkere muskelsignal kan det ved behov nar som helst gripes etter med opptil maksimal
gripekraft (100 N), uavhengig av den automatiske gripekraft-etterjusteringen.

6.3.2.2 Program 2: AutoControl - Lowinput

Styring med: 2 elektroder, 1 elektrode og 1 bryter eller 1 bryter

Handen lukker med raskeste hastighet og griper en gjenstand med laveste gripekraft (10 N). Hvis
sensorikken registrerer en posisjonsendring pa gjenstanden, vil den — avhengig av behovet —
automatisk etterjustere opptil den maksimale gripekraften (130 N). FlexiGrip aktiveres fra den
maksimale gripekraften. Nar belastningen er fiernet, griper SensorHand Speed igjen med den

forrige gripekraften.
Styring med 2 elektroder

Apne: proporsjonalt via apne-elektroden.

Lukke: med maksimal hastighet via kort muskelsignal av valgfri styrke over ON-terskelen
pa lukke-elektroden.

i&pne Lukke

Myo-signal via elektroden

Hastighet:

proporsjonalt 15 mm/s til 300 mm/s

Hastighet:

Myo-signal via elektroden

konstant 300 mm/s

Opprinnelig gripekraft

Automatisk gripekraft-etter-
justering

FlexiGrip-funksjon

10N

til maks. 130 N

aktiveres fra den maksimale

gripekraften

Styring med 1 elektrode og 1 bryter

Apne: proporsjonalt via apne-elektroden.
Lukke: med maksimal hastighet ved kort betjening av bryteren.
f&pne Lukke

Myo-signal via elektroden

Hastighet:

proporsjonalt 15 mm/s til 300 mm/s

Hastighet:

Signal via LUKKE-siden til bryteren

konstant 300 mm/s

Opprinnelig gripekraft

Automatisk gripekraft-etter-
justering

FlexiGrip-funksjon

10N

til maks. 130 N

aktiveres fra den maksimale
gripekraften

Styring med 1 bryter

Dette programmet kan brukes i forbindelse med en valgfri MyoBock-bryter.
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Apne: med maksimal hastighet s& lenge APNE-siden til bryteren betjenes. Handen forblir

da apen.
Lukke: med maksimal hastighet ved betjening av lukke-kontakten til bryteren.
Apne Lukke
Handen apner sa lenge APNE-siden til bryte- | Signal via LUKKE-siden til bryteren
ren betjenes Hastighet:
konstant 300 mm/s
Hastighet:
proporsjonalt 15 mm/s til 300 mm/s
Opprinnelig gripekraft Automatisk gripekraft-etter- | FlexiGrip-funksjon
justering
10N til maks. 130 N aktiveres fra den maksimale
gripekraften

Koble til felgende ledninger pa koaksialkontakten 9E169.

* sefig. 6 (1): Batteriets tilkoblingsledning

* sefig. 6 (2): Elektrode

* sefig. 6 (3): Red/hvit ledning til tilkoblingsledningen 13E99 (lukke-kontakter)

6.3.2.3 Program 3: AutoControl

Styring med: 1 elektrode eller 1 lineart styringselement eller 1 bryter

Handen lukker med raskeste hastighet og griper en gjenstand med laveste gripekraft (10 N). Hvis
sensorikken registrerer en posisjonsendring pa gjenstanden, vil den automatisk og trinnlest etter-
justere opptil nedvendig gripekraft (maks. 130 N). Hvis belastningen p& handen overskrider
130 N (handens gripekraft og eksternt virkende kraft), blir FlexiGrip aktivert. Nar belastningen er
fiernet, griper SensorHand Speed igjen med den forrige gripekraften.

Styring med 1 elektrode

Apne: med maksimal hastighet ved raskt, vedvarende muskelsignal via elektroden.
Lukke: med maksimal hastighet ved kort avspenning av muskelen.

Stoppe: ved sveert sakte muskelavspenning via elektroden forblir handen staende apnet.
Eksempel Avspenn muskelen med sveert sakte hastighet etter & ha &pnet handen. Apnings-
1: posisjonen forblir uendret.

Eksempel Avspenn muskelen med raskeste hastighet etter & ha apnet handen. Handen luk-
2: ker automatisk med raskeste hastighet og begynner & gripe gjenstanden med 10 N

gripekraft. Hvis sensorikken registrerer en posisjonsendring pa gjenstanden, vil
den — avhengig av behovet — automatisk etterjustere opptil den maksimale gripe-
kraften (130 N).

f&pne Lukke
Raskt vedvarende MyoSignal via elektroden. Sveert sakte muskelavspenning via elektroden:
Handen forblir staende apnet.
Hastighet: Rask muskelavspenning via elektroden:
konstant 300 mm/s Handen lukker
Hastighet:
konstant 300 mm/s
Opprinnelig gripekraft Automatisk gripekraft-etter- | FlexiGrip-funksjon
justering
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10N til maks. 130 N aktiveres fra den maksimale
gripekraften

Styring med 1 lineaert styringselement

Apne: med maksimal hastighet ved raskt trekk pa det linezere styringselementet.

Lukke: med maksimal hastighet ved a slippe trekket pa det linezere styringselementet
raskt.

Stoppe: ved a slippe trekket pa det linezere styringselementet sveert sakte blir handen sta-
ende apnet.

Eksempel Slipp trekket pa det linesere styringselementet sveert sakte etter & ha apnet han-

1: den. Apningsposisjonen forblir uendret.

Eksempel Slipp trekket pa det linesere styringselementet med raskeste hastighet etter a ha

2: apnet handen. Handen lukker automatisk med raskeste hastighet og begynner a

gripe gjenstanden med 10 N gripekraft. Hvis sensorikken registrerer en posisjons-
endring pa gjenstanden, vil den - avhengig av behovet - automatisk etterjustere
opptil den maksimale gripekraften (130 N).

Apne Lukke
Trekk med hey hastighet pa det linesere sty- Slippe trekket pa det linezere styringselementet
ringselementet. veldig sakte:

Handen forblir stdende apnet
Hastighet: Slippe trekket pa det linezere styringselementet
konstant 300 mm/s raskt:

Handen lukker

Hastighet:

konstant 300 mm/s
Opprinnelig gripekraft Automatisk gripekraft-etter- | FlexiGrip-funksjon

justering
10N til maks. 130 N aktiveres fra den maksimale
gripekraften

Styring med 1 bryter

Apne: med maksimal hastighet sé lenge bryteren betjenes.

Lukke: nar bryteren slippes, lukker handen automatisk med raskeste hastighet og begyn-
ner & gripe gjenstanden med 10 N gripekraft.

I°\pne Lukke

Apner sa lenge bryteren betjenes. Lukker automatisk s& snart bryteren slippes.
Hastighet: Hastighet:

konstant 300 mm/s konstant 300 mm/s

Koble til felgende ledninger pa koaksialkontakten 9E169.

* se fig. 5 (1): Batteriets tilkoblingsledning

» sefig. 5 (2): Red/hvit ledning til tilkoblingsledningen 13E99 (apne-kontakter)

6.3.2.4 Program 4: VarioControl

Styring med: 1 elektrode eller 1 lineart styringselement

| dette programmet blir hastigheten ved &pning bestemt av styrken og hastigheten til muskelspen-
ningen. Hastigheten ved lukking er avhengig av slakkingen p& muskelspenningen. FlexiGrip akti-
veres fra den maksimale gripekraften. Nar belastningen er fjernet, griper SensorHand Speed
igjen med den forrige gripekraften.
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Styring med 1 elektrode

Apne: Proporsjonalt. Hastigheten ved apning blir bestemt av hastigheten og styrken til
muskelspenningen.
Lukke: Proporsjonalt. Hastigheten ved lukking blir bestemt av hastigheten og styrken til

muskelavspenningen. Dermed spesifiseres ogsa styrken pa den maksimalt etter-
justerte gripekraften.

Stoppe: ved sveert sakte muskelavspenning via elektroden forblir handen staende apnet.
Eksempel Avspenn muskelen med sakte hastighet etter & ha apnet handen. Lukkingen skjer
1: analogt til varigheten pa muskelavspenningen med sakte hastighet. Gjenstanden

gripes med liten kraft (10 N). Det skjer ingen automatisk gripekraft-etterjustering.
Eksempel Avspenn muskelen med raskeste hastighet etter & ha dpnet handen. Handen luk-

2: ker automatisk med raskeste hastighet og begynner a gripe gjenstanden med 10 N
gripekraft. Hvis sensorikken registrerer en posisjonsendring pa gjenstanden, vil
den — avhengig av behovet — automatisk etterjustere opptil den maksimale gripe-
kraften (130 N).

i\pne Lukke

Gjennom hastighet og styrke til muskelspennin- | Gjennom hastighet og styrke til muskelavspen-

gen ved elektroden. ningen ved elektroden.

Hastighet: Hastighet:

proporsjonalt 15 mm/s til 300 mm/s proporsjonalt 15 mm/s til 300 mm/s

Opprinnelig gripekraft Automatisk gripekraft-etter- | FlexiGrip-funksjon

justering

10N Ved lav til middels lukke-has- | aktiveres fra 20 N

tighet: ingen

10N Ved middels til haye lukke-has- | aktiveres fra den maksimale

tigheter: opptil maks. 130 N gripekraften

Styring med 1 lineaert styringselement

Apne: Proporsjonalt. Apningshastigheten blir bestemt av hastigheten og styrken til trek-
ket pa det linesere styringselementet.
Lukke: Proporsjonalt. Lukkehastigheten blir bestemt av hastigheten som trekket pa det li-

nezere styringselementet slippes med. Dermed spesifiseres ogsa styrken pa den
maksimalt etterjusterte gripekraften.

Stoppe: Ved a slippe trekket pa det linesere styringselementet sveert sakte blir handen sta-
ende apnet.

Eksempel Slipp opp trekket pa det linesere styringselementet sakte etter & ha dpnet handen.

1: Lukkingen skjer analogt til varigheten pa muskelavspenningen med sakte hastig-

het. Gjenstanden gripes med liten kraft (10 N). Det skjer ingen automatisk gripe-
kraft-etterjustering.

Eksempel Slipp trekket pa det linesere styringselementet med raskeste hastighet etter a ha

2: apnet handen. Handen lukker med raskeste hastighet og begynner & gripe en
gjenstand med 10 N gripekraft. Hvis sensorikken registrerer en posisjonsendring
pa gjenstanden, vil den — avhengig av behovet — automatisk etterjustere opptil den
maksimale gripekraften (130 N).

|Apne | Lukke
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Hastighet:

Gjennom hastighet og styrke til trekket pa det
linesere styringselementet

proporsjonalt 15 mm/s til 300 mm/s

Gjennom hastigheten som trekket pa det line-
eere styringselementet slippes med
Hastighet:

proporsjonalt 15 mm/s til 300 mm/s

Opprinnelig gripekraft

Automatisk gripekraft-etter- | FlexiGrip-funksjon

justering

10N Ved lav til middels lukke-has- | Ved lav til middels lukke-has-
tighet: ingen tighet: virker fra 15 N

10N Ved middels til hoye lukke-has- | Ved middels til heye lukke-has-

tigheter: opptil maks. 130 N tigheter: virker fra den maksi-

male gripekraften

6.3.2.5 Program 5: VarioDual

Styring med 2 elektroder

| dette programmet blir hastigheten ved apning bestemt av styrken og hastigheten til muskelspen-
ningen. Hastigheten ved lukking frem til den minimale gripekraften p& ca. 10 N nas, er avhengig
av hastigheten til muskelavspenningen. Gripekraften blir bestemt av det pafelgende eller samtidi-
ge muskelsignalet pa den andre elektroden. Avhengig av den opprinnelige gripekraften aktiveres
FlexiGrip litt over den maksimale gripekraft-etterjusteringen. Nar belastningen er fjernet, griper
SensorHand Speed igjen med den forrige gripekraften.

Elektrode 1

Apne: Proporsjonalt. Hastigheten ved apning blir bestemt av hastigheten og styrken til
muskelspenningen.

Lukke: Proporsjonalt. Hastigheten ved lukking blir bestemt av hastigheten og styrken til
muskelavspenningen. Gripekraften er ca. 10 N.

Stoppe: ved sveert sakte muskelavspenning via elektroden forblir handen staende apnet.

Elektrode 2

Gripe: Oppbygging av gripekraft blir bestemt av styrken pa muskelsignalet pa den andre
elektroden. Den maksimale gripekraften er ca. 100 N.

Eksempel Avspenn muskelen med valgfri hastighet etter & ha &pnet handen. Lukkingen skjer

1: proporsjonalt til hastigheten pa muskelavspenningen. Gjenstanden gripes med mi-
nimal gripekraft (10 N). FlexiGrip aktiveres fra 20 N. Nar belastningen er fijernet,
griper SensorHand Speed igjen med minimal gripekraft.

Eksempel Etter & ha lukket grepet som i eksempel 1 skal gjenstanden gripes med en hayere

2: gripekraft. Gjor dette ved & generere et muskelsignal pa den andre elektroden.
Proporsjonalt kan det bygges opp en gripekraft mellom 10 N og 100 N. Hvis gjen-
standen som holdes endrer posisjon, ekes gripekraften opptil ca. 1,5 ganger ver-
dien til den spesifiserte gripekraften. FlexiGrip aktiveres ved ca. 2 ganger verdien
til den spesifiserte gripekraften opptil maks. 130 N, nar belastningen er fijernet, gri-
per SensorHand Speed igjen med den opprinnelige gripekraften.

Apne Lukke

Gjennom hastighet og styrke til muskelspennin-
gen pa den 1. elektroden

Hastighet:

proporsjonalt 15 mm/s til 300 mm/s

Gjennom hastighet og styrke til muskelavspen-
ningen pa den 1. elektroden

Hastighet:

proporsjonalt 15 mm/s til 300 mm/s
Oppbygging av gripekraft: gripekraft avhengig
av styrken pa muskelsignalet pa den 2. elektro-
den. Gripekraft: proporsjonalt 10 N til 100 N
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Opprinnelig gripekraft Automatisk gripekraft-etter- | FlexiGrip-funksjon

justering
10N Ved lukking: Ingen gripekraft- |fra 20 N avhengig av den opp-
Proporsjonalt: 10 N til 100 N | etterjustering rinnelige gripekraften, aktive-
Ved oppbygging av gripekraft: |res litt over den maksimale
Proporsjonalt, til maks. 1,5 gripekraft-etterjusteringen

ganger opprinnelig gripekraft | min. fra 20 N
maks. fra 130 N

6.3.2.6 Program 6: DMC plus Sensorik, kan slas av

Styring med 2 elektroder

Denne styringen tilsvarer program 1, men "SUVA-sensorikk" og FlexiGrip-funksjonen kan deakti-
veres midlertidig.

Inn- og utkobling av "SUVA-sensorikk" og FlexiGrip-funksjonen

For a gripe gjenstander som er sveaert myke eller gir etter som f.eks. skumplast eller en pinsett,
kan "SUVA-sensorikk" deaktiveres. Gjor dette ved a apne SensorHand Speed helt til anslaget og
hold den apen med et muskelsignal av valgfri styrke. Serg samtidig for a uteve litt trykk pa "SUVA-
sensorikken" (fig. 1), f.eks. ved a trykke mot bordkanten. Et kort vibrasjonssignal bekrefter utkob-
lingen. Gjenta den samme fremgangsmaten for a sla pa "SUVA-sensorikken". To korte vibrasjons-
signaler bekrefter aktiveringen av "SUVA-sensorikken".

INFORMASIJON: Ver oppmerksom pa at gripekraften ikke etterjusteres automatisk og gjenstan-
der som holdes kan gli ut av handen nar "SUVA-sensorikken" er slatt av. Etter at batteriet er satt
inn gir vibrasjonssignalene informasjon om den naveerende modusen.

Enkelt vibrasjonssignal: Sensorikk er slatt av

Dobbelt vibrasjonssignal: Sensorikk er slatt pa

7 Bruk

7.1 Sla av/pa gripekomponenten

Gripekomponenten kan slas av nar en type grep skal beholdes over lengre tid, som ved bruk av
bestikk, skriving eller ved langvarige pauser i passiv stilling, f.eks. fly- eller togreiser. Dermed for-
hindres en uensket &pning av handen, som kan utleses av utilsiktet muskelspenning eller pa
grunn av ekstrem elektrisk interferens. | tillegg oppnas en lengre driftstid for batteriet til protesen.
Ved & trykke pa protesehansken kan PA/AV-knappen betjenes.

Omrade Funksjon
Handbak PA (se fig. 2)
Tommel AV (se fig. 3)

7.2 Nedapning av gripekomponenten
Den integrerte glidekoblingen gjer det mulig & apne gripekomponenten uavhengig av aktive styre-
signaler.

8 Lagring
Hvis system-elektrohanden ikke skal brukes, ma den oppbevares i apnet tilstand for & beskytte
sensorikken og mekanikken til system-elektrohanden.

9 Rengjoring
1) Sla av produktet for det rengjeres.
2) Rengjer produktet med en fuktig klut og mild sape nar det er skittent.
Pass pa at ingen vaeske trenger inn i produktet og i produktets komponenter.
3) Toerk av produktet med en lofri klut og la det luftterke helt.
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INFORMASION

Ved bruk av en protesehanske ma rengjeringsanvisningene i bruksanvisningen til protesehans-
ken folges.

10 Vedlikehold

For & forhindre personskader og opprettholde produktkvaliteten anbefales det & gjennomfere et
regelmessig vedlikehold (service) hver 24. maned.

Generelt gjelder for alle produkter en forpliktende overholdelse av vedlikeholdsintervallene under
garantiens lepetid. Bare slik opprettholdes den fulle garantibeskyttelsen.

| forbindelse med servicen kan det oppsta tilleggsarbeider, som for eksempel en reparasjon. Av-
hengig av garantiens omfang og gyldighet kan disse tilleggsarbeidene veere gratis eller gjennom-
fores etter at det er gitt et prisoverslag pa forhand.

11 Juridiske merknader

11.1 Ansvar

Produsenten patar seg ansvar nar produktet blir brukt i samsvar med beskrivelsene og anvisnin-
gene i dette dokumentet. Produsenten patar seg ikke ansvar for skader som oppstar som felge av
at anvisningene i dette dokumentet ikke har blitt fulgt, spesielt ved feil bruk eller ikke tillatte end-
ringer pa produktet.

11.2 Varemerker

Alle betegnelser som brukes i det foreliggende dokumentet er uten begrensning underlagt be-
stemmelsene i den til enhver tid gjeldende varemerkelovgivningen og rettighetene til de enkelte
eierne.

Alle varemerker, handelsnavn eller firmanavn som benyttes i dette dokumentet, kan veere regi-
strerte varemerker og er gjenstand for rettighetene til de enkelte eierne.

Det kan ikke legges til grunn at en betegnelse ikke er underlagt tredjeparts rettigheter, selv om
enkelte varemerker som er nevnt i dette dokumentet, mangler en uttrykkelig angivelse av at det
dreier seg om et varemerke.

11.3 CE-samsvar

Herved erkleerer Otto Bock Healthcare Products GmbH, at produktet er i samsvar med gjeldende
europeiske krav til medisinske produkter.

Produktet oppfyller kravene i RoHS-direktivet 2011/65/EU om begrensning i bruken av visse farli-
ge stoffer i elektrisk og elektronisk utstyr.

Den fullstendige teksten til direktivene og kravene er tilgjengelig pa felgende internettadresse:
http://www.ottobock.com/conformity

12 Tekniske data

Miljoebetingelser

Lagring (med og uten emballasje) +5 °C/+41 °F til +40 °C/+104 °F,
maks. 85 % relativ luftfuktighet, ikke-konden-
serende

Transport (med og uten emballasje) -20 °C/-4 °F til +60 °C/+140 °F,
maks. 90 % relativ luftfuktighet, ikke konden-
serende

Drift -5 °C/+23 °F til +45 °C/+113 °F
maks. 95 % relativ luftfuktighet, ikke-konden-
serende
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Merking 8E38=8*, 8E39=8* 8E43=8"
Apningsbredde 100 mm
Proporsjonal hastighet 15-300 mm/s
Proporsjonal gripekraft 0-100 N
Vekt (inkl. system-innerhand) 462 g 517 g
Driftsspenning ca. 7,4V
Hvilestrom 2 mA
Levetid 5ar
Merking batteri 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5
Temperaturomrade ved lading [°C] +5 til +40
Kapasitet [mAh] 900!/ | 6801/ 600 1150 3450
9501 8001
Batteriets levetid [ar] 2
Produktets egenskaper under lading Produktet er uten funksjon
Produktets driftstid med helt fulladet batteri ca. 2500 | ca. 2000 | ca. 1000 | ca. 4000 ca.
[gripesykluser] -3000 | -2500 | - 2000 10000
(avhen-
gig av
batteriets
kapasi-
tet)
Ladetider (ved fullstendig utladet batteri) [ti- ca. 3,5 ca.3 ca. 2,5 ca. 3
mer]
Nominell spenning [V] ca. 7,4
Batteriteknologi Li-ion Li-Po Li-ion
godkjente ladere 757L20 757L35
1 se merking pa batteriet
13 Vedlegg
13.1 Benyttede symboler
N Produsent
Dette produktet skal ikke kasseres sammen med usortert husholdningsavfall. Av-
ﬁ fallsbehandling som ikke er i samsvar med bestemmelsene i ditt land, kan skade
ks milje og helse. Falg anvisningene fra myndighetene i ditt land for retur og innsam-
ling.
c € Samsvarserkleering i henhold til de aktuelle EU-direktivene
@ Serienummer (YYYY WW NNN)
YYYY - produksjonsar

WW - produksjonsuke
NNN - fortlepende nummer
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Medisinsk produkt

1 El6sz6 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.

» Atermék atadasakor oktassa ki a felhasznalét a termék biztonsagos hasznalatarél.

» A termékkel kapcsolatos kérdéseivel, vagy ha problémak adédtak a termék hasznalatakor
forduljon a gyartéhoz.

» 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*, 8E39=8" és 8E43=8"" termékeket a tovabbiakban terméknek/protézisnek/megfogd-
komponensnek 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.

A gyarté (Otto Bock Healthcare Products GmbH) szerint az IEC 60601-1:2005/A1:2012 szabvany
értelmében a beteg a termék kezelGje.

2 Termékleiras

2.1 Funkcio

A SensorHand Speed egy myoelektromosan vezérelhet§ protéziskéz, amelyet kiléndsen nagy fo-
gasi sebesség jellemez, innovativ érzékeny vezérlési koncepciéval kombinalva.

A SensorHand Speed a SUVA szenzoros fogantyUstabilizal6 eszkézrendszerrel, a FlexiGrip funk-
ciéval és programozasi funkciéval van felszerelve. Az aranyos DMC-vezérlés (Dynamic Mode
Control) lehetévé teszi a beteg szdmara a fogdasi sebesség és a fogderd szabalyozasat az izomjel
szintjével aranyosan. Ha az izomjel er6ssége megvaltozik, a fogasi sebesség és a fogderd azonnal
alkalmazkodik a megvaltozott izomjelhez.

A 8E38=8* ill. a 8E43=8 SensorHand Speed koaxidlis aljzata narancssarga gydrivel, a
8E39=8* SensorHand Speed csatlakozdkabele narancssarga hivellyel van jeldlve.

A kuldnb6z8 vezérl6programok lehetévé teszik az egyéni igényekhez és képességekhez valé opti-
malis alkalmazkodast.

SUVA-érzékelok

A huvelykujjba integralt SUVA érzékel6rendszer (lasd ezt az dbrat: 1) érzékeli, ha a megragadott
targy megvaltoztatja a helyzetét, és igy a kicsUszas veszélye fenyeget. Az eszkdzrendszer ezutan
automatikusan és folyamatosan néveli a fogder6t, az eredetileg megadott kezdeti fogder6bdl kiin-
dulva, amig a targy ismét stabil helyzetbe nem kerdil.

FlexiGrip funkcio

A FlexiGrip funkci6 lehet6vé teszi a megfogott targy csavarasat vagy mozgatasat a kézben anélkdl,
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 tdinik.

A FlexiGrip funkcié barmikor leallithaté egy révid "NYITASI" impulzussal.
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2.1.1 Csukléiziilet-valtozatok
A 8E38=*, BE39=" és BE43=" termékek a csukldizilet kiildbnb6z6 valtozatai alapjan kiilonbdznek
egymastél:

8E38=* (csuklozar)
Lehet6vé teszi a megfogdkomponens egyszeri
levalasztasat a tokrdl. Sziikség esetén a megfo-
2 goékomponens egy 360°-os elforditassal gyor-
E san levehetd, és kicserélhet6 egy ugyanilyen
W

y F d f zarral rendelkez6 masik megfogédkomponensre.

8E39=* (ontott gyiirii)

Alacsony profilt csatlakozas hosszu alkaru-
vagy transcarpalis amputalt felhasznalok sza-
mara. A kéz egy allando sarlédasi ellendllas el-

lenében elfordul, amely a felprébalaskor allitha-
? ‘, " - 16 be.

A 9S5110=* ontott gy(rdt kilon meg kell rendel-
ni.
f Ezen megfogékomponens hasznélatakor a
- 13E190 vagy a 13E190=150 elosztéra van
szlikséges.

8E43=" (rugalmas csuklo6 )
A csuklézarral rendelkez6 rugalmas csukl6 le-
het6vé teszi a felhasznalé szdmara a poziciona-
|ast 20°-0s vagy 40°-os hajlitasi és semleges al-
: lasba, ill. a 20°-o0s vagy 40°-os kinyujtasi allas-
o ba. Szlkség esetén a megfogékomponens egy
360°-0s elforditassal gyorsan levehetd, és ki-

cserélhet6 egy ugyanilyen zarral rendelkezd
masik megfogékomponensre.
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2.1.2 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.

2.2 Kombinacioés lehetdségek
Ez a termék a kdvetkezé Ottobock komponensekkel kombinalhaté:

Aramellatas (akkumulator)
* MyoEnergy Integral 757B35=1/ 757B35=3/ 757B35=5
* EnergyPack 757B20/757B21

Toltokésziilékek

A hasznalt akkumulatortél figgben a kovetkezd toltékészilékek alkalmazhatok:
*  Tolt6készllék 757L20 (haldzati tapegységgel 757L16%)

* Tolt6késziilék 757L35

Ontéttgyiiriik
*  Ontott gydrd 10S1=* (ehhez: 8E38=", 8E43=")
+  Ontétt gy(ir(i 95110=* (ehhez: 8E39=*)

Forgas aktiv
* Elektromos forgébetét 10S17
*  MyoRotronic 13E205

Forgas passziv

* Koaxialis dugé 9E169

* Csatolobetét 10S4
Konyokiziilet

*  ErgoArm Hybrid plus: 12K44=*

*  ErgoArm Electronic plus: 12K50="
* DynamicArm: 12K100N=*/12K110N=*

3 Rendeltetésszerii hasznalat

3.1 Rendeltetés
A termék kizardlag a fels6 végtag exo-protetikai ellatasara alkalmazhato.

3.2 Alkalmazasi feltételek

Ezt a terméket kizarélagegyetlen felhasznalé szamara terveztik. A terméknek egy masik személy
altal tortén6 hasznalatat a gyarté nem engedélyezi.

A termék a szokasos napi tevékenységekhez késziilt, rendkiviili 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 munkaeszkzok kezelésé-
hez.
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A megengedett kornyezeti feltételeket a miiszaki adatok tartalmazzak (lasd ezt az oldalt: 225).

3.3 Indikaciok

* Amputacié magassaga transzradialis, transzhumeralis és vallizilet amputacioja esetén

» Egy vagy kétoldali amputacié esetén

* Az alkar vagy a felkar velesziletett végtagrész hianya

* A betegnek képesnek kell lennie a felhaszndlasi és a biztonsagi utasitdsok megértésére és
megvaldsitasara.

* A betegnek rendelkeznie kell a sziikséges fizikai és szellemi el&feltételekkel, hogy érzékelni
tudja az optikai/hangjelzéseket és/vagy mechanikus rezgéseket

3.4 Ellenjavallatok

* Valamennyi, a ,Biztonsag" és a ,Rendeltetésszerl hasznalat" fejezetek elSirdsainak ellentmon-
dé, vagy azt meghaladd koérilmény.

3.5 Mingsités

A felhasznalot a termékkel csak ortopédiai miiszerész lathatja el, akit az Ottobock megfelel kép-

zést kdvetben erre feljogositott.

4 Biztonsag

4.1 A figyelmezteto jelzések jelentése

|A FIGYELMEZTETES | Figyelmeztetés esetleges sulyos balesetekre és sérilési veszélyekre.
Figyelmeztetés esetleges balesetekre és sériilési veszélyekre.
[ MEGJEGYZES | Figyelmeztetés esetleges miiszaki hibakra.

4.2 A biztonsagi utasitasok felépitése

| A FIGYELMEZTETES

A cim jeloli a veszélyeztetés forrasat és/vagy fajtajat

A bevezetd leirja a biztonsagi utasitasok be nem tartdsanak kovetkezményeit. Ha tobbféle kovet-

kezmény létezik, ezeket a kdvetkez6 moédon mutatjuk be:

> pl.: a veszély figyelmen kivil hagyasanak 1. kvetkezménye

> pl.: aveszély figyelmen kivll 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-

séhoz 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 nehézgépjarm(ivek és nehéz eszkozok (pl. épitSipari gépek) vezeté-
sére hasznalni.
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| 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 el8irt alkalmazasi feltételeket és biztonsagi
utasitasokat.

| A FIGYELMEZTETES

Megsériilt tapegység, adapterdugé vagy toltokésziilék hasznalata

Aramiités a szabadon 1év3, fesziiltség alatt allé részek megérintése miatt.

» Ne nyissa ki a tapegységet, adapterdug6t vagy a tolt6késziléket.

» Ne tegye ki a halozati tapegységet, adapterdugét vagy toltékésziléket kildnleges megterhe-
|ésnek.

» A megsérlilt halézati tapegységet, adapterdugot vagy tolt6késziléket azonnal cserélje ki.

| 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.

/A VIGYAZAT

Elhasznalédasi jelenségek a terméken

Sérilés a termék hibas vezérlése vagy miikodése miatt

» A beteg biztonsaga, valamint az Uzembiztonsag fenntartdsa érdekében a megfogdkompo-
nens mikodésének érzékelhetd korlatozottsaga esetén, a megfogdkomponenst arra feljogo-
sitott Ottobock szervizben ellendriztetni kell.

» Vegye figyelembe, hogy az akkumulator alacsony toltési allapota a megfogdkomponensek
mikodésének korlatozasahoz vezethet.

/A VIGYAZAT

A termék 6nhatalmi manipulalasai

Sériilés a protézis hibas mikddése, és az ebbdl eredé varatlan miikodés miatt.

» A jelen haszndlati Utmutatéban leirt munkakon kiviil egyéb médon nem szabad a terméket
manipulalnia.

> A termék felnyitdsat és javitasat, ill. a sérilt komponensek helyredllitdsat csak meghatalma-
zott Ottobock szakszemélyzet végezheti.
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A VIGYAZAT

Megrongalédott termék hasznalata

Sériilés a termék funkciokiesése miatt.

» Hasznalat el6tt ellendrizze kivilrél, hogy a termék minden alkatrésze sértetlen.
» Azonnal javittassa meg a terméket, ha sérilést tapasztal.

A VIGYAZAT

Szennyezodés és nedvesség behatolasa a termékbe
Sérilésveszély a termék nem vart viselkedése vagy hibas mikodése miatt.
» Ugyeljen ra, hogy a termékbe ne keriljon be sem szilard szennyezés, sem folyadék.

4.4 Tanacsok a felépitéshez / beallitashoz

/A VIGYAZAT

Kezelési hiba a beallité szoftverrel torténd beallitas soran

Sériilés a termék nem vart viselkedése miatt.

» Az elsé hasznélat el6tt részt kell venni az Ottobock termék hasznalataval kapcsolatos tanfo-
lyamon. A szoftverfrissitésekre sz6l6 min&sités megszerzéséhez esetleg tovabbi termékismer-
tetd tanfolyamokon is részt kell venni.

» A beadllitAsok mddositasat el6szor a megfogékomponensekre vigye at, mielétt a betegen el-
lendrzi a bedllitdsokat.

» Haszndlja a szoftverbe beépitett online sugét.

A VIGYAZAT

Hibas elektrodabeallitas / elektrodahozzarendelés

Sérilés a termék nem vart viselkedése miatt.

» Ugyelien arra, hogy az elektrodék érintkezési feliletei lehetéleg teljes feliilettel fekiidjenek fel
az ép bdrfellletre. Ha elektromos késziilékek okozta erés zavarokat tapasztal, akkor ellené-
rizze az elektrédak helyzetét és szikség esetén mddositsa azokat. Ha ezeket a zavarokat nem
lehet megsziintetni, vagy a megfelel programok bedllitdsaval és kivalasztasaval nem érte el
a kivant eredményt, akkor forduljon az On orszaga szerint illetékes Ottobock kirendeltség-
hez.

» Ugyelien arra, hogy az elektrédakat a lehets legkevésbé érzékenyre allitsa be, hogy csék-
kenthesse az er6s elektromagneses sugarzas (példaul az Uzletek be- és kijaratanal [évé lat-
haté és rejtett lopasgatlé rendszerek), fémdetektorok/személyi testszkennerek (pl. a repilé-
tereken) vagy egyéb mas erés elektromagneses zavarforrasok (pl. nagyfesziiltségli vezeté-
kek, adok, transzformatorallomasok, komputertomografok, magrezonancias tomografok stb.)
okozta zavarok hatasat.

» Ugyelien arra, hogy az elektrédak felhelyezési pozicioja felelien meg a megfeleld izomcsoport
fiziologiai nyitdsanak és zarasanak.

A VIGYAZAT

Hibas elektrédabeallitas az izomfaradas miatt
Sériilés a termék hibas vezérlése vagy mlikodése miatt.
» Az elektrodabedllitds kozben a betegnek szlnetet kell tartania.
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A VIGYAZAT

Az elektrodak nem megfeleld érintkezése a borrel

Sérilésveszély a protéziskomponensek kontrollalatlan megvezérlése kovetkeztében, a termék

nem vart miikddése miatt.

» Ugyelien arra, hogy az elektrédék érintkezési fellletei lehetSleg teljes felilettel fekiidjenek fel
az ép bérfellletre.

» Ugyelien arra, hogy az elektrédék és a bér kdzétti kapcsolat nehéz terhek hordasa esetén is
biztositott legyen.

» Ha a termék nem szabalyozhaté megfeleléen az izomjelekkel, akkor kapcsolja ki a teljes pro-
tézist, és keresse fel az ortopédiai miiszerészét.

/A VIGYAZAT

Az 6sszes hasznalt protéziskomponens hasznalati utmutatéjanak figyelmen kiviil ha-
gyasa

Sérllés a termék nem vart viselkedése miatt.

» Vegye figyelembe az 6sszes hasznalt protéziskomponens hasznalati Gtmutatojat.

/A VIGYAZAT

Nem megfelel6 protéziskomponensek hasznalata

Sérllés a termék nem vart viselkedése miatt.

> A terméket csak a ,Kombinacids lehetéségek” c. fejezetben feltiintetett komponensekkel
kombindlja (lasd ezt az oldalt: 209).

/A VIGYAZAT

Az akkumulator nincs megfeleléen csatlakoztatva

Sériilés a termék hibas vezérlése vagy hibas miikddése miatt.

» Vigyazzon, hogy ne cserélje fel az akkumulator csatlakozéit.

» Ellendrizze az akkumulétor csatlakoztatasat a kabel enyhe meghuzasaval.

/A VIGYAZAT

Szilikonspray hasznalata protéziskesztyii felhizasakor

Sériilés a fogds elvesztése miatt, amely a protéziskesztyl nem megfelel§ kézhez tapadasa kovet-

keztében |ép fel.

» A protéziskesztyl felhlzasahoz kizarolag a 640F 18 felhUzéspray-t hasznalja. Vegye figyelem-
be a protéziskeszty(i hasznalati Gtmutatojat.

4.5 Tanacsok meghatarozott kérnyezetekben val6 tartézkodashoz

/A VIGYAZAT

Tual kis tavolsag a nagyfrekvencias kommunikacios késziilékektol (pl. a mobiltelefontol,

a Bluetooth- és WLAN-késziilékektal)

Sérilésveszély a belsé adatforgalom zavara kévetkeztében a termék nem vart m(ikddése miatt.

» Ezért javasoljuk, hogy tartson legalabb 30 cm tavolsagot az adott nagyfrekvencias kommuni-
kacios készulékektol.

A VIGYAZAT

Hasznalat k6zben a termék til kdzel van a tobbi elektronikus eszk6zh6z
Sérilés a belsé adatforgalom zavara kovetkeztében a termék nem vart miikodése miatt.
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» Hasznélat kdzben ne legyen a termék mas elektronikus eszkoz kdzvetlen kozelében.

» Miikédés kdzben ne rakésolja a terméket mas elektronikus eszkdzzel.

» Ha nem keriilhet6 el az egyidejl hasznalat, akkor figyelje a terméket és ellendrizze a rendel-
tetésszer( hasznéalatat az alkalmazott elrendezésben.

/A VIGYAZAT

Tartozkodas er6s magneses és villamos zavarforrasok kézelében (pl. lopasgatlé rend-
szerek, fémdetektorok)

Sériilés a belsé adatforgalom zavara kévetkeztében a termék nem vart miikddése miatt.

» Ne tartézkodjon az Uzletek be- és kijaratanal 1évé lathaté és rejtett lopasgatlé rendszerek,
fémdetektorok/személyi testszkennerek (pl. a repll6tereken) vagy mas erés magneses és vil-
lamos zavarforrasok (pl. nagyfeszlltségl vezetékek, addk, transzforméatorallomasok, kompu-
tertomografok, magrezonancias tomogréafok stb.) kozelében.

Amikor atmegy a lopasgatlé rendszereken, testszkennereken, fémdetektorokon, lgyeljen a
termék varatlan viselkedésére.

v

4.6 Tanacsok a hasznalathoz

/A VIGYAZAT

Szakszeriitlen kezelés
Sérilés a termék hibas kezelése vagy miikddése miatt.
» Tanitsa be a beteget a termék szakszer(i kezelésére.

A VIGYAZAT

A termék szakszeriitlen gondozasa

> Sériilés a termék hibas vezérlése vagy m(ikddése, illetve a mechanikai komponensek sériilé-
se miatt

> Sériilés vagy torés a milanyag ridegedése miatt, amit az olddszerek, példaul az aceton vagy

benzin stb. hasznalata okoz.

A terméket kizardlag a ,Tisztitas” fejezet elGirdsainak megfeleléen tisztitsa (lasd ezt az

oldalt: 224).

A terméket ne tisztitsa folyo viz alatt.

Keszty(i hasznélata esetén vegye figyelembe a kesztyl hasznalati Gtmutatdjat is.

v

vy

/A VIGYAZAT

Targyak megfogasa hibas megfogéerdvel

Sériilés a termék nem vart viselkedése miatt.

» Vegye figyelembe, hogy a megfogott targy tulajdonsagaitél (puha/kemény) fliggéen a megfo-
gder6t manualisan kell vezérelni.

/A VIGYAZAT

Becsipodésveszély az ujjhegyek k6zott

Sérilés 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 kéz zarasa kdzben Ugyeljen arra, hogy az ujj gorbuleti teriiletén ne legyenek ujjak/testré-
szek.

» A terméket kikapcsolt allapotban tisztitsa.
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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.

» Ha csuklézarat hasznal, akkor a megfogokomponenst Ugy helyezze el, hogy enyhe csavaras
ne tudja a megfogdékomponenst levalasztani az alkarrdl.

5 Szallitasi terjedelem
* 1db SensorHand Speed 8E38=8*

vagy
* 1db SensorHand Speed 8E39=8*

vagy
* 1db SensorHand Speed 8E43=8*

* 1db hasznalati Utmutatd (szakszemélyzet)
e 1 db hasznalati Gtmutaté (felhasznald)

6 Hasznalatra kész allapot eloallitasa

6.1 Akkumulator toltése

A kovetkezd tudnivaldkat az alkalmazott akkumulatorok vagy a kénydkkomponensek hasznalati at-
mutatéja tartalmazza:

*  Akkumulator kezelése

* Toltottségi allapot lekérdezése

* Visszajelzések (sipold hang- és rezgdjelzés)

6.2 Elektrodak beallitasa
Az elektrodék idedlis helyzetét a MyoBoy 757M11=X-CHANGE segitségével hatarozza meg, lasd
a 647G265=ALL_INT hasznalati Gtmutatot.

1., 5. és 6. program:

A PAULA programban valassza ki a kivant programvaltozatot. Allitsa be az egyes elektrédakat
Ugy, hogy a beteg az adott izomjelet kb. 2 masodpercig a HIGH érték folott tarthassa (lasd ezt az
abrat: 7, (1)).

2. program:

A PAULA programban valassza ki a kivant programvaltozatot. Allitsa be az egyes elektrédakat
Ugy, hogy beteg az adott izomjelet kb. 2 masodpercig a LOW érték folétt tarthassa (lasd ezt az
abrat: 7, (2)).

3. program:

A PAULA programban az AutoControl izemmodban vélassza a SensorHand Speed lehetéséget.
Allitsa be az egyes elektrédakat Ggy, hogy beteg az izomjelet kb. 2 masodpercig az ON érték folstt
tarthassa, lasd ezt az abrat: 8.

4. program:

A PAULA programban vélassza a VarioControl izemmédban a SensorHand Speed lehetséget.
Allitsa be az elektrédat gy, hogy beteg az izomjelet kb. 2 masodpercig a HIGH érték folott tart-
hassa, lasd ezt az abrat: 8.

INFORMACIO

A 3. és 4. programban csak egy izomjel lathatd, lasd ezt az abrat: 7 és a lasd ezt az 4brat: 8.
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6.3 Vezérloprogramok
Hat program kozll lehet valasztani a beteghez valé optimalis alkalmazkodas érdekében. Ezeket a
programokat klonb6z6 szinl kédolédugaszokkal lehet kivalasztani (lasd ezt az abrat: 4).
A SensorHand Speed gyarilag fekete kédolddugaszokkal van felszerelve és az 1. programmal el6-
konfiguralva. A fekete kédolédugasz hasznalata esetén a programok kivélasztasa a MyoSelect
757T13 segitségével torténik.
A SensorHand Speed sebességének beallitasa a MyoSelect 757T13segitségével barmelyik kodo-
|6 dugasszal elvégezhetd, lasd a 647G 131 hasznélati dtmutatot.

Kodolédugasz cseréje lasd ezt az abrat: 4

1) Vegye ki a biztositégyirdit.
2)

3) Cserélje ki a kodolédugaszt.
4) Tolja el6re a tenyeret.

5) Szerelje fel a biztositogy(irdit.
6)

Vegye ki, majd helyezze vissza az akkumulatort.

TAJEKOZTATO: Ezzel a vezérlés felismeri az j koédolédugaszt.

6.3.1 Program attekintése

1. program: DMC plus Sensorik
Kédolédugasz, fehér: 13E184=1

Nyomja hatrafelé a tenyeret, hogy a vezérl6 elektronika lathatéva valjon.

Megvezérlés

Nyit

Zar

Indikacioé

Két elektroda

Myo jel az elektrédan
keresztl

Myo jel az elektrédan
keresztil

2 erés izomjellel ren-
delkezd betegek ese-

Sebesség: Sebesség: tében
aranyos aranyos

2: program: AutoControl - Lowlnput

Koédoloédugasz, piros: 13E184=2

Megvezérlés Nyit Zar Indikacio

Két elektroda

Myo jel az elektrédan
keresztll

Sebesség:

aranyos

Digitalis Myo-jel az
elektrédan keresztil

(tetsz6leges magassa-

gu rovid jel)
Sebesség:
Allando

2 gyenge izomjellel
rendelkez6 betegek
esetében

Egy elekiréda és bar-
mely MyoBock-kap-
csolé

Myo jel az elektrédan
keresztll

Sebesség:

aranyos

Jel a kapcsolén ke-
resztl

Sebesség:

Allandé

Olyan betegek eseté-
ben, akiknek csak egy
izma van, gyenge
izomjellel.

Barmilyen MyoBock-
kapcsolé

A kéz addig nyit, amig
a kapcsolé NYIT olda-
la van mkodtetve.
Sebesség:

Allandé

A kéz a kapcsolé ZAR
oldalan zar.
Sebesség:

Allandé

Tul gyenge vagy sem-
milyen izomjellel sem
rendelkez6 betegek
esetében

3. program: AutoControl
Kédolédugasz, zold: 13E184=3
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Megvezérlés

Nyit

Zar

Indikacio

Egy elektréda

Gyors, tartés Myo-Sig-

nal az elektrodan ke-
resztl

Sebesség:

Allandé

Nagyon lassu izomlazi-
tas az elektrédan ke-
resztll: a kéz nyitva
marad.

Gyors izomlazitas az
elektrodan keresztil: a
kéz zar

Sebesség:

Allandé

Olyan betegek eseté-
ben, akiknek csak egy
izma van, nagyon
gyenge izomjelekkel.

Barmilyen MyoBock-
kapcsold

A kéz addig nyit, amig
a kapcsolét lenyomva

A kéz automatikusan
zar, amint a kapcsolot

Tal gyenge vagy sem-
milyen izomjellel sem

tartjak. elengedik. rendelkezé betegek
Sebesség: Sebesség: esetében
Allandé Allandé

4. program: VarioControl

Koédolodugasz, kék: 13E184=4

Megvezérlés Nyit Zar Indikacio

Egy elektréda

Az izomfeszllés se-
bessége és erdssége
az elektrodanal
Sebesség:

aranyos

Az izomlazitas sebes-
sége és eréssége az
elektrodanal
Sebesség:

aranyos

Egy izommal és er6s
izomjellel rendelkezd
vagy kontrakciéra haj-
lamos betegeknél

Egy linearis vezérlGe-
lem

A lineéris vezérlGelem-
re gyakorolt huzas se-
bessége és erdssége

A lineéris vezérl6elem
hazéerejének csokken-
tési sebessége

Tul gyenge vagy sem-
milyen izomjellel sem
rendelkez6 betegek

Sebesség: Sebesség: esetében
aranyos arényos

5. program: VarioDual

Koédolodugasz, sarga: 13E184=5

Megvezérlés Nyit Zar Indikacié

Két elektroda

Az izomfeszlilés se-
bessége és erGssége
az elsd elektrodanal
Sebesség:

aranyos

Az izomlazitas sebes-
sége és erdssége az
elsé elektrédanal.
Sebesség:

aranyos

A fogdéerd a masodik
elektrédanal 1évé izom-
jel aranyaban

2 er@s izomjellel ren-
delkez6 betegek ese-
tében

6. program: DMC plus Sensorik technolégia
Kédolédugasz, lila: 13E184=6

Megvezérlés

Nyit

Zar

Indikacio

Két elektroda

Myo jel az elektrédan
keresztll

Sebesség:

aranyos

Myo jel az elektrédan
keresztil

Sebesség:

aranyos

2 er6s izomjellel ren-
delkezd betegek ese-
tében

Kikapcsolhato SUVA
érzékelbrendszer és
FlexiGrip
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6.3.2 Program leirasa

Egy rovid ,NYITAS” impulzussal barmikor leéllithaté mind a fogéerd automatikus utanszabalyo-
zésa, mind a FlexiGrip funkcié.

INFORMACIO

A fogderdkre vonatkozo 6sszes jelzés (pl. 100 N ~ 10 Kp ) nem koételezé érvény( referenciaérték,
amelyek a kilonb6z6 mikodési médok miikddési elvének tisztazasara szolgalnak.

6.3.2.1 1. program: DMC plus Sensorik

Vezérlés 2 elektrodaval

Ez a vezérlés megfelel a beépitett "virtudlis kézi kapcsolassal" rendelkez6 DMC plus vezérlésnek
(Dynamic Mode Control), de ezen felll rendelkezik a "SUVA Sensorik" fogasstabilizalé rendszer-
rel. A fogasi sebesség, ill. a fogasi erd szintjét az elektrdédajel szintje hatarozza meg (az izomfe-
szliltségbdl adoddan). A maximalis erével torténé megfogast kdvetéen a bekapcsoldsi kiiszobér-
ték felfelé haladva magasabb értékre emelkedik (,virtudlis kézi kapcsolas”). Az érték megemelése
csokkenti a kéz nem kivant izomjelekkel torténd kinyitdsanak kockazatat. Ezéltal megné a fogas
biztonsaga, pl. az ev6eszkoz tartdsa kozben.

Nyitas:
Bezaras:

aranyosan a Nyit-elektrédan keresztil
aranyosan a Zar elektrodan keresztiil
1. példa: Amikor az izomjel alacsony, a legkisebb fogoéerd (10 N) épll fel egy targy megra-
gadasahoz. Ha az érzékel6rendszer a targy helyzetének megvaltozasat érzékeli, ak-
kor szikség szerint automatikusan a kezdeti fogéeré (15 N) 1,5-szeresére utansza-
balyozza. A FlexiGrip 20 N-t6l valik hatékonnya. A terhelés megsziinésekor, a Sen-
sorHand Speed ismét a korabbi tapadasi erével fog.

Nagyobb izomjel esetén nagyobb fogderé keletkezik, és ha a megfogott targy pozi-
cidja megvaltozik, akkor - sziikség szerint - a maximalis fogoéer&ig (130 N) utansza-
balyozédik. Ha a kézre hato terhelés meghaladja a 130 N-t (a kéz fogdereje és a
kilsé eré), akkor a FlexiGrip miikodésbe Iép. A terhelés megsz(inésekor, a Sen-
sorHand Speed ismét a korabbi tapadasi erével fog.

2. példa:

Zar
Myo jel az elektrédan keresztil

Nyit
Myo jel az elektrédan keresztiil

Sebesség:
aranyos 15 mm/s — 300 mm/s-ig

Sebesség:
aranyos 15 mm/s — 300 mm/s-ig

Kezdeti fogoero

Fogobero automatikus utan-
szabalyozasa

FlexiGrip funkcio

aranyos: 0 N — 100 N-ig

aranyos: legfeljebb a kezdeti

fogoeré 1,5-szereséig, pl. kez-

deti fogoer6 10 N a fogderd
utdnszabalyozasa legfeljebb
15 N-ig

a kezdeti fogderétdl figgben
minden esetben valamivel a
maximalis fogderd-utanszaba-
lyozas felett hatékony

min. 20 N-t6l

max. 130 N-tol
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Szikség esetén a maximalis fogder6 (100 N) eléréséhez barmikor, a fogéeré automatikus Ujrasza-
balyozasatol fuggetlendl, erésebb izomjel is hasznalhaté.

6.3.2.2 2. program: AutoControl - LowInput

Vezérlés: 2 elektrodaval, 1 elektrédaval és 1 kapcsoléval vagy 1 kapcsoléval

A kéz a lehet6 leggyorsabban zarédik, és a legkisebb szoritéerével fogja meg a targyat (10 N). Ha
az érzékelSrendszer valtozast érzékel a targy pozicidjdban, akkor sziikség szerint automatikusan
utanszabalyoz a maximalis fogoéerdig (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 keresztiil.

Bezaras: maximalis sebességgel révid izomjellel az ON kiiszobérték feletti barmely szinten a
Zar-elektrédahoz.

Nyit Zar

Myo jel az elektrodan keresztul

Sebesség:
aranyos 15 mm/s — 300 mm/s-ig

Myo jel az elektrédan keresztul

Sebesség:
300 mm/s (allando)

Kezdeti fogéero
szabalyozasa

Fogoberd automatikus utan-

FlexiGrip funkcio

10N

max. 130 N-ig

a maximalis fogoer6tél hatdsos

Vezérlés 1 elektrodaval és 1 kapcsoloval

Nyitas: aranyosan a Nyit-elektrodan keresztul.

Bezaras: maximalis sebességgel a kapcsol6 révid megnyomasaval.

Nyit Zar

Myo jel az elektrodan keresztll Jel a kapcsold ZAR oldalan
Sebesség:

Sebesség:
aranyos 15 mm/s — 300 mm/s-ig

300 mm/s (allando)

Kezdeti fogbero
szabalyozasa

Fogoeré automatikus utan-

FlexiGrip funkcio

10N max. 130 N-ig

a maximalis fogberé6tdl hatasos

Vezérlés 1 kapcsoléval

Ez a program barmely MyoBock kapcsoléval egyitt hasznalhaté.

Nyitas:
nyitva marad.
Bezaras:

maximalis sebességgel, amig a kapcsolé NYIT oldala van miikddtetve. A kéz ekkor

maximalis sebességgel a kapcsol6 zard érintkez6jének mikodtetésével.

Nyit

Zar

A kéz addig nyit, amig a kapcsolé NYIT oldala
van mikodtetve.

Sebesség:
aranyos 15 mm/s — 300 mm/s-ig

Jel a kapcsold ZAR oldalan
Sebesség:
300 mm/s (allandd)
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Kezdeti fogoero Fogoberd automatikus utan- | FlexiGrip funkcié
szabalyozasa
10N max. 130 N-ig a maximalis fogo6erétél hatasos
Csatlakoztassa a kovetkezé kabeleket a 9E169 koaxidlis csatlakozédugaszhoz.

* |asd ezt az abrat: 6 (1): akkumulator-csatlakozokabel

e lasd ezt az abrat: 6 (2): elektréda

* lasd ezt az dbrat: 6 (3): a csatlakozokabel piros/fehér kadbele 13E99 (zarbérintkezEk)

6.3.2.3 3. program: AutoControl

Vezérlés: 1 elektrodaval vagy 1 linearis vezérléelemmel vagy 1 kapcsoléval

A kéz a lehetd leggyorsabban zardédik, és a legkisebb szoritéerbvel fogja meg a targyat (10 N). Ha
az érzékel6rendszer a targy helyzetének valtozasat érzékeli, akkor automatikusan és folyamatosan
utanallitia a szlikséges fogoerdig (max. 130 N). Ha a kézre haté terhelés meghaladja a 130 N-t (a
kéz fogdereje és a kils6 erd), akkor a FlexiGrip mlkodésbe [ép. A terhelés megsziinésekor, a
SensorHand Speed ismét a korabbi tapadasi erével fog.

Vezérlés 1 elektrodaval

Nyitas: maximalis sebességgel, gyors, tartds izomjellel az elektrédan keresztiil.

Bezaras: maximalis sebességgel, az izom gyors ellazitdsaval.

Megtartas: az elektrédan keresztil torténd nagyon lassu izomlazitassal a kéz nyitva marad.

1. példa: Nyitas utdn nagyon lassan lazitsa el az izmot. A nyitd pozicié valtozatlan marad.

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 valtozast érzékel a targy poziciéjaban, akkor szik-
ség szerint automatikusan utanszabdlyoz a maximalis fogderdig (130 N).

Nyit Zar

Gyors, tartos izomjel az elektréodan keresztiil. Nagyon lassu izomlazitas az elektrédan keresz-
tal:

Sebesség: A kéz nyitva marad.

300 mm/s (allandd) Gyors izomlazitas az elektrédan keresztiil:

A kéz zarodik

Sebesség:
300 mm/s (allando)
Kezdeti fogbero Fogoeré automatikus utan- | FlexiGrip funkcié
szabalyozasa
10N max. 130 N-ig a maximalis fogoerétél hatdsos

Vezérlés 1 linearis vezérléelemmel

Nyitas: maximalis sebességgel a linearis vezérl6elem gyors huzasaval.

Bezaras: maximalis sebességen a linearis vezérl6elem hlzasanak gyors csékkentésével.

Megtartas: a linearis vezérléelem huzasanak nagyon lassu csdkkentésével a kéz nyitva marad.

1. példa: Nyitas utdn nagyon lassan csokkentse a linedris vezérl6elem hluzasat. A nyité pozi-
ci6 véltozatlan marad.

2. példa: Nyitas utan csokkentse a linearis vezérlGelem huzéasat a leggyorsabb sebességgel.

A kéz automatikusan a leggyorsabb sebességgel zarédik, és 10 N szoritéerével
kezdi megfogni a targyat. Ha az érzékel6rendszer valtozast érzékel a targy pozicio-
jaban, akkor sziikség szerint automatikusan utanszabalyoz a maximalis fogdéerdig
(130 N).
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Nyit

Zar

Hlzas maximalis sebességgel a linearis vezér-
|6elemen.

Sebesség:
300 mm/s (allando)

A lineéris vezérléelem huzasanak nagyon lassu
csokkentése:

A kéz nyitva marad

A lineéris vezérl6elem huzasanak gyors csok-
kentése:

A kéz zarodik

Sebesség:

300 mm/s (allando)

Kezdeti fogbero
szabalyozasa

Fogoberé automatikus utan-

FlexiGrip funkcio

10N max. 130 N-ig

a maximalis fogoer6tél hatdsos

Vezérlés 1 kapcsoléval

Nyitas: maximalis sebességgel, amig a kapcsolé mikodtetve van.

Bezaras: a kapcsol6 elengedése utan a kéz automatikusan bezaroédik a leggyorsabb sebes-
séggel, és 10 N-nel kezdi megfogni a targyat.

Nyit Zar

Addig nyilik, amig a kapcsoldt lenyomva tartjak. | Automatikusan bezarédik, amint a kapcsolét el-

Sebesség: engedik.

300 mm/s (allando)

Sebesség:

300 mm/s (allando)

Csatlakoztassa a kovetkezé kabeleket a 9E169 koaxidlis csatlakozédugaszhoz.

* lasd ezt az abrat: 5 (1): akkumulator-csatlakozokabel

* lasd ezt az abrat: 5 (2): a csatlakozokabel piros/fehér kabele 13E99 (nyitoérintkezEk)

6.3.2.4 4. program: VarioControl

Vezérlés: 1 elektrodaval vagy 1 linearis vezérl6elemmel

Ebben a programban a nyitds sebességét az izomfeszités szintje és sebessége hatarozza meg. A
zarddas sebessége az izomfesziltség csokkentésétdl figg. A FlexiGrip a maximalis fogéerd eléré-
sétdl valik hatékonnya. A terhelés megsziinésekor, a SensorHand Speed ismét a korabbi tapadasi
erével fog.

Vezérlés 1 elektrodaval

Nyitas: Aranyos. A nyitds sebességét az izomfeszités sebessége és ereje hatarozza meg.

Bezaras: Aranyos. A zarddas sebességét az izomlazitds sebessége és ereje hatarozza meg.
Ez hatdrozza meg a maximalis utdnfogé erét is.

Megtartas: az elektrédan keresztll torténé nagyon lassu izomlazitassal a kéz nyitva marad.

1. példa: Nyitas utan lassu tempoéban lazitsa el az izmot. A zaras az izomlazitas id6tartamaval
analég maédon, lassu sebességgel torténik. A targyat kis erével (10 N) fogja meg.
Nem kerll sor a fogbéer6 automatikus utdnszabalyozasara.

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 érzékelG6rendszer valtozast érzékel a targy pozicidjaban, akkor szik-
ség szerint automatikusan utanszabalyoz a maximalis fogderdig (130 N).

Nyit Zar
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Az izomfeszlltség sebessége és eréssége altal | Az izomrelaxacié sebessége és eréssége altal

az elektrédanal. az elektrédanal.

Sebesség: Sebesség:

aranyos 15 mm/s — 300 mm/s-ig aranyos 15 mm/s — 300 mm/s-ig

Kezdeti fogéero Fogoero6 automatikus utan- | FlexiGrip funkcié
szabalyozasa

10N Alacsony vagy kozepes zérasi |20 N-tél hatasos
sebességig: nincs

10N Kozepes és nagy zérasi sebes- | a maximalis fogoeré6tdl hatasos
ségekig: max. 130 N-ig

Vezérlés 1 linearis vezérloelemmel

Nyitas: Aranyos. A nyitasi sebességet a linearis vezérl6elem hizasanak sebessége és
er8ssége hatarozza meg.

Bezaras: Aranyos. A zarasi sebességet a linearis vezérl6elem hluzasanak csokkentési sebes-
sége hatarozza meg. Ez hatdrozza meg a maximalis utanfog6 erét is.

Megtartas: A lineéris vezérl6elem hizasanak nagyon lassu csokkentésével a kéz nyitva marad.

1. példa: Nyitas utén lassan lazitsa meg a lineéris vezérl6elem huzésat. A zaras az izomlazi-

tas id6tartamaval analég médon, lassi sebességgel torténik. A targyat kis erével
(10 N) fogja meg. Nem keril sor a fogders automatikus utdnszabdlyozasara.

2. példa: Nyitas utadn csokkentse a linearis vezérlGelem hizéasat a leggyorsabb sebességgel.
A kéz a leggyorsabb sebességgel zarddik, és 10 N fogderdvel kezdi megfogni a
targyat. Ha az érzékel6rendszer valtozast érzékel a targy pozicidjaban, akkor sziik-
ség szerint automatikusan utanszabdlyoz a maximalis fogderdig (130 N).

Nyit Zar

A lineéris vezérl6elemre gyakorolt hizas sebes- | A linearis vezérl6elemre gyakorolt csokkentés

sége és er@ssége altal sebessége Altal

Sebesség: Sebesség:

aranyos 15 mm/s — 300 mm/s-ig aranyos 15 mm/s — 300 mm/s-ig

Kezdeti fogbero Fogéer6 automatikus utan- | FlexiGrip funkcio
szabalyozasa

10N Alacsony vagy kbzepes zarasi | Alacsony és kdzepes zarasi se-
sebességig: nincs bességig: 15 N-tol hatékony

10N Kozepes és nagy zarasi sebes- | Kdzepes és nagy zarasi sebes-
ségekig: max. 130 N-ig ségnél: a maximalis fogderé6tdl

kezdve hatékony.

6.3.2.5 5. program: VarioDual

Vezérlés 2 elektrodaval

Ebben a programban a nyitads sebességét az izomfeszités szintje és sebessége hatarozza meg. A
kb. 10 N minimalis szoritéerd eléréséig tartd zarasi sebesség az izomlazitds sebességétdl figg. A
fogderdt a masodik elektrodan megjelend kés6bbi vagy egyidejli izomjel hatarozza meg. A FlexiG-
rip a kezdeti fogder6 fuggvényében valik hatékonnyd, minden esetben valamivel a fogéeré maxi-
malis fogderd utanszabalyozasa felett. A terhelés megszilinésekor, a SensorHand Speed ismét a
korabbi tapadasi erével fog.

1. elektroda

Nyitas: Aranyos. A nyitds sebességét az izomfeszités sebessége és ereje hatarozza meg.
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Bezaras: Aranyos. A zarddas sebességét az izomlazitds sebessége és ereje hatarozza meg.

A fogo6erd mértéke 10 N.

Megtartas: az elektrédan keresztil torténd nagyon lassu izomlazitassal a kéz nyitva marad.

2, elektroda

Megfogas: A fogderd felépilését a masodik elektrédnal 1év6 izomjel szintje hatadrozza meg. A
fogderé 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-tol valik hatékonnya. Amikor a terhelést eltavolitjak, a SensorHand
Speed ismét minimélis szoritéerével fog meg.

2. példa: Az 1. példaban leirt megfogas utan a targyat nagyobb fogderével kell megragadni.
Ehhez hozzon létre egy izomjelet a masodik elektrédan. Aranyosan 10 N és 100 N
kozotti szoritoerd épithetd fel. Ha a megfogott targy helyzete megvaltozik, a fogde-
r6 az adott fogoerd értékének kb. 1,5-szereséig ndvekszik. A FlexiGrip a megadott
fogderd kb. 2-szeresénél 1ép miikddésbe, max. 130 N-ig; a terhelés megsziinése-
kor a SensorHand Speed ismét az eredeti fogoerével fog.

Nyit Zar

Az izomfeszlltség sebessége és eréssége altal
az 1. elektrédanal.

Sebesség:

aranyos 15 mm/s — 300 mm/s-ig

Az izomrelaxacio sebessége és erdssége altal
az 1. elektrédanal

Sebesség:

aranyos 15 mm/s — 300 mm/s-ig
Fogoderd-fejlesztés: A fogoerd a 2. elektrédanal
|évé izomjel szintjétdl figg. Fogoderd: aranyos

10 N és 100 N kozott

Kezdeti fogoero

Fogoberd automatikus utan-
szabalyozasa

FlexiGrip funkcio

10N
Aranyos: 10 N - 100 N

Zaraskor: nem kerdl sor a fo-
gderd utadnszabalyozasara

A fogberd létrehozasakor: ara-
nyos, max. a kezdeti fogéerd

20 N-tdl, a kezdeti fogoerstél
fugg6en minden esetben vala-
mivel a maximalis fogoerd-
utdnszabalyozas felett haté-

1,5-szereséig kony
min. 20 N-tél
max. 130 N-tol

6.3.2.6 6. program: DMC plus Sensorik kikapcsolhato

Vezérlés 2 elektrodaval

Ez a vezérlés megfelel az 1. programnak, de a ,SUVA Sensorik" és a FlexiGrip funkcié ideiglene-
sen kikapcsolhato.

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” kikapcsolhatéd. Ehhez nyissa ki a SensorHand Speedet, ameddig
csak lehet, és tartsa nyitva egy tetszéleges er6sségli izomjellel. Ezzel egyidejlleg gyakoroljon né-
mi nyomast a ,SUVA Sensorik” érzékel6re (1. dbra), pl. nyomja az asztal széléhez. A kikapcsolast
rovid rezgésjel erbsiti meg. Ismételje meg ugyanezt az eljarast a ,SUVA Sensorik” bekapcsolasa-
hoz. Két révid 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 tajékoztatjadk Ont az aktudlis izemmédrol.
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Egyetlen rezgésjel: az érzékel6rendszer ki van kapcsolva.
Kétszeres rezgésijel: az érzékelSrendszer be van kapcsolva.

7 Hasznalat

7.1 Megfogokomponensek be- és kikapcsolasa

A megfogdkomponens kikapcsolhat, ha egy fogastipust hosszabb ideig fenn kell tartani, evéesz-
koz tartasakor, iraskor vagy hosszabb passziv sziinetekben, pl. 1égi és vasuti utazaskor. Ez mega-
kadalyozza a kéz akaratlan kinyitasat, amelyet akaratlan izomfesziilés vagy szélsGséges elektromos
interferencia vélthat ki. Emellett a protézis akkumulatoranak hosszabb lizemideje is elérhet6.

A BE/KI gomb a protéziskeszty(i megnyomasaval miikodtethetd.

Teriilet Funkcio
Kézfej BE (lasd ezt az abrat: 2)
Huvelykujj Kl (lasd ezt az abrat: 3)

7.2 Megfogokomponens vésznyitasa
A beépitett cstiszokuplung lehetévé teszi, hogy a megfogékomponens az alkalmazott vezérl6jelek-
tél fuggetlenil kinyiljon.

8 Tarolas

Ha nem hasznaljak az elektromos kéz eszkdzrendszert, akkor az érzékel6 technolégia és a mecha-
nika védelme érdekében ellendrizze, hogy az elektromos kéz eszkdzrendszert nyitott allapotban ta-
roljak.

9 Tisztitas

1) Tisztitas el6tt kapcsolja ki a terméket.

2) Az elszennyez4dott terméket nedves ruhaval és kimél6 szappannal tisztitsa meg.
Ugyeljen arra, hogy ne jusson be folyadék a termékbe és annak komponenseibe.

3) A terméket szoszmentes kendével torolje szarazra, és a szabad levegdn szaritsa meg.

INFORMACIO

Protéziskesztyl viselése esetén vegye figyelembe a protéziskesztyli hasznalati dtmutatéjanak
tisztitasi utasitasait.

10 Karbantartas

A felhasznal6 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 altaldban érvényes a karbantartasi id6k6zok betartasa-
nak kotelezettsége. A garancia altal nyujtott teljes védelem csak ebben az esetben tarthaté fenn.

A karbantartds soran tovabbi szolgaltatdsokra, mint példaul javitasra is sor kerllhet. Ezek a kiegé-
szité szolgaltatdsok a garancia terjedelmétdl és érvényességétdl figgben dijmentesen vagy egy
el6zetes arajanlat utan fizetés ellenében végezhetdk el.

11 Jognyilatkozatok

11.1 Felelosség

A gyarto6t 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.
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11.2 Védjegy

A jelen dokumentumban foglalt megnevezések a mindenkor hatalyban Iév6 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 megilleté jogok hatalya ala tartozik.

A jelen dokumentumban hasznalt védjegyek kifejezett megjeldlésének hianyabdl nem lehet arra
kovetkeztetni, hogy a megnevezés mentes harmadik személyek jogatdl.

11.3 CE-megfelelGség

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 korlatozasarél sz6l6 2011/65/EU RoHS-iranyelv kévetelményeinek.
Az iranyelvek és kovetelmények teljes szévege a kovetkezd internetcimen all rendelkezésre:

http://www.ottobock.com/conformity

12 Miiszaki adatok

Kornyezeti feltételek

Tarolas (csomagoléassal és csomagolas nélkl)

+5 °C/+41 °F — +40 °C/+104 °F
legfeljebb 85%-os relativ paratartalom, nem le-
csap6dd

Széllitds (csomagolassal és csomagolas nélkiil)

-20 °C/-4 °F — +60 °C/+140 °F
legfeljebb 90%-os relativ paratartalom, nem le-
csap6do

Uzemeltetés

-5 °C/+23 °F - +45 °C/+113 °F
legfeljebb 95%-os relativ paratartalom, nem le-
csap6dod

Azonosito 8E38=8*, 8E39=8" 8E43=8*
Nyilasszélesség 100 mm
Proporciondlis sebesség 15-300 mm/s
Proporcionalis fog6erd 0-100 N
Suly (rendszertenyérrel) 462 g 517 g
Uzemi feszilltség kb. 7,4 V
Nyugalmi aram 2 mA
Elettartam 5 év
Akkumulator azonositéja 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5
Hémérséklet-tartomany toltés kézben [°C] +5 és +40 kozott
Kapacitas [mAh] 900 / 6801 / 600 1150 3450
9501 8001
Az akkumulator élettartama [év] 2
A termék viselkedése a toltés kdzben A termék nem mUkédik
A termék tizemideje teljesen feltoltétt akkumula- | kb. 2500 | kb. 2000 | kb. 1000 | kb. 4000 kb.
torral [megfogasi ciklusok] -3000 | -2500 - 2000 10000
(az akku-
mulator
kapacita-
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Akkumulator azonositéja 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5
satol fug-
gdben)
Toltési id6 (teljesen lemerdiilt akkumulator ese- kb. 3,5 kb. 3 kb. 2,5 kb. 3
tén) [ora]
Névleges feszliltség [V] kb. 7,4
Akkutechnologia Li-ion Li-Po Li-ion
engedélyezett toltékésziilékek 757L20 757L35
1 lasd az akkumulator cimkéjét
13 Fiiggelékek
13.1 Alkalmazott szimbélumok
I Gyarté
Ezt a terméket nem szabad a nem kilénvalogatott, vegyes haztartasi szemétbe
E dobni. Ha nem tartja be az On orszagéaban érvényes hulladékkezelési elGirdsokat,
o akkor annak karos kovetkezményei lehetnek a kérnyezetre és az egészségre. Kér-
juk, vegye figyelembe az On orszdgaban érvényes, a hasznalt termékek visszaada-
sara és gy(ijtésére vonatkozé hatdsagi utasitasokat.
c € Megfelel6ségi nyilatkozat a vonatkozo eurépai iranyelvek szerint
@ Sorozatszam (YYYY WW NNN)

YYYY - a gyartas éve
WW - a gyartas hete
NNN - sorszam

Orvostechnikai eszk6z

1 Onso6z

Turkce

Son giincelleme tarihi: 2022-03-23

danisin.

nize ve Ulkenizdeki yetkili makamlara bildirin.
» Bu dokimani saklayin.

> L:Jri'miJ kullanmadan 6nce bu dokiimani dikkatle okuyun ve glivenlik bilgilerine uyun.
» Uriintn givenle kullanimi konusunda kullaniciyr bilgilendirin.
» Urinle ilgili herhangi bir sorunuz varsa veya herhangi bir sorunla karsilasirsaniz Ureticiye

» Urinle ilgili ciddi durumlari, ézellikle de saglik durumunun kétiilesmesi ile ilgili olarak iretici-

Uriinler "8E38=8*, 8E39=8*, ve 8E43=8* " asagida Urlin/ protez/ kavrama bilesenleri olarak adlan-

dirilacaktir.
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Bu kullanim kilavuzu dranin kullamimi, ayarlari ve kullanim sekli ile ilgili 6nemli bilgiler vermekte-
dir.

Qrﬁnij sadece birlikte teslim edilen bilgiler dogrultusunda isletime aliniz.

Ureticiye gore (Otto Bock Healthcare Products GmbH) hasta, Standart |EC
60601-1:2005/A1:2012 uyarinca drinin kullanicisidir.

2 Uriin aciklamasi

2.1 Fonksiyon

SensorHand Speed, yenilik¢i hassas kumanda konsepti ile baglantili 6zellikle yliksek kavrama hizi
ile kendini gosteren bir myoelektrik kumandali protez eldir.

SensorHand Speed, kavrama sabitleme sistemi SUVA-Sensorik, FlexiGrip fonksiyonu ve bir ya da
iki elektrotlu desteklere yonelik bir programlama fonksiyonu ile donatilmistir. Orantili DMC kuman-
dasi (Dynamic Mode Control) hastanin, kavrama hizi ve kavrama kuvvetini, Myosinyali ile orantil
olarak yonetmesine imkan verir. Myosinyalin glci degistiginde, kavrama hizi ve kavrama kuvveti
kendini derhal degisen Myosinyale adapte eder.

SensorHand Speed 8E38=8* veya 8E43=8'in koaksiyel kovani, turuncu bir halka ile isaretlidir,
SensorHand Speed 8E39=8"'in baglanti kablosu, turuncu bir kovan ile isaretlidir.

Farkli kumanda programlari, bireysel ihtiyaclara ve yeteneklere optimum uyarlama yapilmasini sag-
lar.

SUVA-Sensorik

Basparmaga entegre edilmis olan SUVA-Sensorik (bkz. Sek. 1) kavranmis bir nesnenin konumu-
nun degistigini ve boylece kayma tehlikesi oldugunu algilar. Sistem bu durumda kavrama kuvveti-
ni, nesne yeniden stabil konumda bulunana kadar, énceden belirlenmis olan baslangi¢c kavrama
kuvvetinden baslayarak otomatik ve kademesiz olarak arttirir.

FlexiGrip fonksiyonu

FlexiGrip fonksiyonu, kavramayi elektrot sinyaller Gzerinden gevsetip sonrasinda tekrar kavrama
yapma zorunlulugu olmaksizin, kavranmis bir nesnenin el icerisinde dénduriimesi veya kaydiriima-
sini mimkdn kilar.

SensorHand Speed, kavranmis nesnenin konum degisikliklerini, dogal bir elin de yapacagi sekil-
de takip eder. Kavrama bu nedenle daha esnek etki gosterir.

FlexiGrip fonksiyonu her zaman kisa bir "ACMA" dirtiisi ile durdurulabilir.

2.1.1 El bilegi cesitleri
"8E38=* , BE39=" ve 8E43="" Urlinleri arasinda, degisik el biledi varyasyon farklliklari mevcuttur:

8E38=" (El bilegi kilidi)
Tutus bileseninin soketten kolayca ayrilmasina
olanak saglar. Tutus bileseni gerektiginde 360°
- dondirilerek hizlica sokilebilir ve yerine ayni
ﬁ | baglantiya sahip farkli tutus bilesenleri monte
J edilebilir.
P
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8E39=* (Dokiim halkasi)

Uzun alt kol veya transkarpal ampiitasyonlu kul-
lanicilar igin dislk profil baglantisi. El, destek
sirasinda uyarlanabilen sabit bir strtinme
direncine karsi dondurilebilir.

Dokim halkasi 9S110=* ilave olarak siparig
edilmelidir.

Bu kavrayici bilesenlerinin kullanilmasi duru-
munda dagitici 13E190 veya 13E190=150
gerekmektedir.

8E43=" (Fleksiyon eklemi)

El bilegi kilitli fleksiyon bilegi, kullaniciya el
bilegini 20°'lik veya 40°'lik fleksiyon konumu-
na, nétr konuma ve 20°'lik veya 40°'lik ekstan-
siyon konumuna alma imkani verir. Tutus bile-
seni gerektiginde 360° dondurllerek hizlica
sokulebilir ve yerine ayni baglantiya sahip farkli
tutus bilesenleri monte edilebilir.

2.1.2 El ekleminin kilidini agma/kilitleme (8E43=")

2.2 Kombinasyon olanaklari

El ekleminin kisiye 6zel fleksiyonu ve ekstansi-

yonu 5 farkli pozisyonda kilitlenebilir (her biri

20°'lik adimlarla).

1) Kilit agma tusuna ok yoniinde basilmalidir.

2) Kilit agma tusu basiliyken tutucu bilesenler
istenilen pozisyona getirilmelidir.  Notr
pozisyondan her yéne 20° ve 40°'lik kaydir-
ma gergeklestirilebilir.

3) Kilit agma tusu birakildiginda tutucu bile-
senler istenilen pozisyonda kilitlenir.

Bu Urln asagidaki Ottobock bilegenleri ile kombine edilebilir:

Akim beslemesi (Akii)

*  MyoEnergy Integral 757B35=1/ 757B35=3/ 757B35=5

» EnergyPack 757B20/757B21

Sarj cihazi
Aklye bagh olarak su sarj cihazlari kullanilabilir:

* Sarjcihazi 757L20 (adaptor pargasi 757L16* dahil)

* Sarjcihazi 757L35
Dokiim halkalari

* Dokim halkasi 10S1=* (8E38=*, 8E43=" icin)

* Dokim halkasi 95110=* (8E39=" i¢in)
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Rotasyon aktif
» Elektrikli dondirme tertibati 10S17
*  MyoRotronic 13E205

Rotasyon pasif
* Koeksenel soket 9E169
* Baglanti tertibati 10S4

Dirsek eklemi

*  ErgoArm Hybrid plus: 12K44=*

* ErgoArm Electronic plus: 12K50="*

*  DynamicArm: 12K100N=*/12K110N=*

3 Kullanim Amaci

3.1 Kullanim amaci
Uriin sadece ist ekstremitelerin eksoprotetik uygulamasi igin kullaniimalidir.

3.2 Kullanim kosullari

Uriin sadecebir hastada kullanim icin uygundur. Uriiniin bagka bir kiside kullaniimasina (retici
tarafindan izin verilmez.

Uriin giinliik aktiviteler igin tasarlanmistir ve olagan digi etkinlikler igin kullaniimamalidir. Bu ola-
gan digi etkinlikler 6rnegin el bileginin asiri yiiklenmesine neden olan ve/veya darbe ile asiri yik-
lenme gerektiren spor tirlerini (sinav gekme, tepe inisli dag bisikleti, ...) veya ekstrem spor tirleri-
ni (serbest tirmanma, yamag parasti, vs.) kapsar. Bu Urlin ayrica motorlu araclarin, agir makine-
lerin (6rn. vingler) endustriyel makinelerin ve motorize is makinelerinin kullanimi igin uygun degil-
dir ve kullanilmamalidir.

izin verilen gevre sartlari teknik verilerden alinmalidir (bkz. Sayfa 244).

3.3 Endikasyonlar

* Amputasyon yiksekligi transradyal, transhumeral ve omuz disartikiilasyonu

* Tek tarafl veya cift tarafll ampitasyon icin

* Alt kolda veya st kolda dismeli

* Hasta, kullanim uyarilarini ve ayrica glivenlik uyarilarini anlayip uygulayabilecek durumda
olmalidir.

* Hasta fiziksel ve zihinsel olarak optik/akustik sinyalleri ve/veya mekanik titresimleri algilayabil-
melidir

3.4 Kontraendikasyonlar
»  "Givenlik" ve "Usuline uygun kullanim" bélimlerinde belirtilen verilere uygun olmayan veya
zitlik olusturan tim kosullar.

3.5 Kalifikasyon
Kullaniciya Griin uygulamasi sadece, konuyla ilgili egitim alarak Ottobock tarafindan yetkilendiril-
mis ortopedi teknikerleri tarafindan yapilabilir.

4 Giivenlik
4.1 Uyari sembollerinin anlami
Olasi agir kaza ve yaralanma tehlikelerine karsi uyari.

Olasi kaza ve yaralanma tehlikelerine karsi uyari.
[ "] Olasi teknik hasarlara karsi uyari.
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4.2 Giivenlik bilgilerinin yapisi

/A UYARI

Baslik, tehlikenin kaynagini ve/veya tiiriinii tanimlar

Giris bolimi, guvenlik bilgilerine uyulmamasi durumunun doguracagi sonuglari tanimlar. Cok

sayida sonucun dogabilmesi durumunda, bu sonuclar asagidaki gibi belirtilir:

> Orn.: Tehlikenin dikkate alinmamasi durumunda sonug 1

> Orn.: Tehlikenin dikkate alinmamasi durumunda sonug 2

» Bu sembol ile, tehlikeyi 6nlemek icin dikkat edilmesi/ylratilmesi gereken eylemler/aksiyonlar
gOsterilir.

4.3 Genel giivenlik uyarilar

/A UYARI

Giivenlik uyarilarina uyulmamasi durumunda
Uriinlin belirli durumlarda kullanimindan dolayi kisilerde yaralanma/triin hasarlari.
» Bu ekli belgedeki giivenlik uyarilarini ve belirtilen énlemleri dikkate alin.

/A UYARI

Protezin arac siirerken kullanilmasi
Protezin ani fonksiyonundan dolayi kaza.
» Protez motorlu araglarin ve agir makinelerin (6rn. vingler) kullanimi igin uygun degildir.

Protezin makine calistirirken kullanimi
Protezin beklenmeyen davranisi nedeniyle yaralanma.
» Protez, endustriyel makineler ve motorlu ¢alisma cihazlarini ¢calistirmak igin kullaniimamalidir.

/A UYARI

Protezin aktif, implante edilmis sistemlerin yakininda caligtiriimasi

Protezde olusturulan elektromanyetik 1sima vasitasiyla aktif, implante edilebilir sistemlerde ariza

(6rn. kalp pili, defibrilator, vs.).

» Protezin aktif, implant edilebilir sistemlerin dogrudan yakininda calistirilmasi durumunda imp-
lant Ureticisi tarafindan talep edilen minimum mesafelere uyulmasina dikkat edilmelidir.

» implant ireticisi tarafindan belirtilmis kullanim kosullarini ve giivenlik uyarilarini mutlaka dik-
kate alin.

/A UYARI

Hasarli adaptor, adaptor soketi veya sarj cihazinin kullaniimasi

Gerilim gegen parcalarin agikta bulunan kisimlarina temas dolayisiyla elektrik carpmasi.
» Adaptori, adaptor soketini veya sarj cihazini agmayiniz.

» Adaptori, adaptor soketini veya sarj cihazini asiri yiklemelere maruz birakmayiniz.
» Hasar goren adaptori, adaptor soketini veya sarj cihazini hemen degistiriniz.

/A UYARI

Sizan yaglama maddelerinin cilde temas etmesi, mekanik arizalarin bir sonucudur
Ciltte tahris gorulebilir.

» Sizan yaglama maddelerinin agiz, burun ve goz ile temasindan kaginiimalidir.

» Uriin yetkili bir Ottobock servisi tarafindan kontrol edilmelidir.
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Uriinde asinma belirtileri

Uriiniin hatali kumandasi veya hatali fonksiyonu nedeniyle yaralanma

» Hastanin glivenligi ve ayrica isletim glvenliginin korunmasi bakimindan tutus bilesenlerinin
islevselliginde fark edilir bir kisittama olmasi durumunda bunun yetkili bir Ottobock servis
noktasi tarafindan kontrol edilmesi saglanmalidir.

» AkUnin ¢ok dusiik sarj durumu olmasi halinde kavrama bilesenlerinde fonksiyon kisitlamalari
s6z konusu olabilir.

Uriinde kendinizin yaptigi manipiilasyonlar

Hatali fonksiyon nedeniyle yaralanma ve bunun sonucu olarak protezin beklenmeyen aksiyonlari.

» Uriin Gzerinde bu kullanim kilavuzunda belirtilen galismalar haricinde bagka manipiilasyon
yapilmamalidir.

» Uriiniin agilmasi ve onarilmasi veya hasarli pargalarin onarilmasi galigsmalari sadece yetkili
Ottobock uzman personeli tarafindan yapilabilir.

Hasar gormiis bir iiriiniin kullanilmasi

Urtin fonksiyonunun devre disi kalmasi nedeniyle yaralanma.

» Kullanmadan 6nce bitin pargalarin hasarsiz olup olmadigi distan kontrol edilmelidir.
» Uriindeki hasarlar bekletmeden onariimalidir.

Uriine kir ve nem girisi

Urtinin beklenmeyen bir etkisi veya hatali fonksiyonundan kaynaklanan yaralanma meydana
gelebilir.

» Uriiniin igine hem sivi hem de kati pargalarin girmemesine dikkat ediniz.

4.4 Kurulum / ayar ile iligili bilgiler

Ayar yazilimi ile ayar islemi esnasinda kullanim hatasi

Uriiniin beklenmeyen fonksiyonundan dolayi yaralanma.

» ilk kullanimdan énce bir Ottobock (riin egitimine katilim gereklidir. Yazilim giincellemelerin-
de kalifikasyonu artirmak icin daha fazla triin egitimine katilmak gerekli olabilir.

Ayarlari hasta Uzerinde denemeden 6nce yapilan ayar degisikliklerini tutus bilesenine aktarin.
Yazilima entegre Online yardimi kullanin.

Yanlis elektrot ayari / elektrot diizenlemesi

Uriiniin beklenmeyen fonksiyonundan dolayi yaralanma.

» Elektrot temas ylzeylerinin ¢iplak cilde mimkin oldugunca tim ylzeyleriyle temas etmesine
dikkat edin. Elektronik cihazlar nedeniyle parazitler gézlemlenirse, elektrotlarin konumu kont-
rol edilmeli ve gerekirse degistiriimelidir. Rahatsizliklar giderilemiyorsa veya ayarlardan mem-
nun degilseniz ya da uygun programin segimi ile hedeflediginiz basariy! elde edemiyorsaniz
Ulkenizdeki yetkili Ottobock subesine basvurabilirsiniz.

>
>
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» Giglu elektromanyetik isinimlar (6rn. magazalarin giris / gikislarinda gozle gorilir veya gizli
olan hirsizlik dnleme sistemleri) nedeniyle olusabilecek arizalarin 6nlenmesi, metal dedektor-
lerin / viicut tarayicilarinin (6rn. hava alanlarinda) ya da diger gi¢li manyetik ve elektrikli ari-
za kaynaklarinin (6rn. yliksek gerilim hatlari, verici, trafo istasyonlari, bilgisayarli tomografi
cihazlari, manyetik rezonans tomografi cihazlar ... ) etkisini azaltmak icin elektrotlarin hassa-
siyet ayari miimkiin oldugunca dusik olmalidir.

Elektrotlarin takilma konumlarinin, fiziksel agma ve kapanma kas gruplarinin konumlari ile
uygun olmasina dikkat edin.

v

/\ DIKKAT

Kas yorgunlugu nedeniyle yanhs elektrot ayar
Uriinlin hatali kumandasi veya hatali fonksiyonu nedeniyle yaralanmalar meydana gelir.
» Hasta, elektrot ayarlari esnasinda molalar vermelidir.

/\ DIKKAT

Elektrotlarin yetersiz cilt temasi
Protez bilesenlerinin kontrolsiiz kumandasi nedeniyle Urinin beklenmeyen bir etkisi sonucu
yaralanma meydana gelebilir.

» Elektrot temas yizeylerinin saglikli cilde mimkin oldugunca tim ylzeyleriyle temas etmesine
dikkat edin.

» Agir yuklerin tasinmasi durumunda elektrotlar igin cilde temasin devam ettigine dikkat edil-
melidir.

» Uriin, kas sinyalleri vasitasiyla dogru sekilde kumanda edilemiyorsa protezi komple kapatin
ve ortopedi teknikerinize basvurun.

/\ DIKKAT

Kullanilan tiim protez bilesenlerinin kullanim kilavuzlar talimatlarina uyulmamasi
Uriinin beklenmeyen fonksiyonundan dolayi yaralanma.
» Kaullanilan tim protez bilesenlerinin kullanim kilavuzlari talimatlarini dikkate alin.

/\ DIKKAT

Uygun olmayan protez parcalarinin kullaniimasi

Uriiniin beklenmeyen fonksiyonundan dolayi yaralanma.

» Uriinii sadece "Kombinasyon olanaklar" bélimiinde belirtilen bilesenlerle kombine edin
(bkz. Sayfa 228).

/\ DIKKAT

Akii dogru bicimde baglanmamis

Uriinde hatali fonksiyon ya da hatali kumandadan dolayi yaralanmalar meydana gelebilir.
» Aklinin baglantilarini karistirmamaya dikkat edin.

» Kabloyu hafifce gekerek akii baglantisini kontrol edin.

/\ DIKKAT

Protez eldivenin takilmasi sirasinda silikon spreyi kullanimi

Protez eldivenin elde yetersiz tutunmasi sonucunda kavrama kaybi nedeniyle yaralanma.

» Protez eldivenin takilmasi igin sadece giyme spreyini 640F18 kullanin. Protez eldivenin kulla-
nim kilavuzunu dikkate alin.

N
W
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4.5 Belirli bolgelerde kisilerin bulunmasi icin bilgiler

HF iletisim cihazlarina cok az mesafe (6rn. mobil telefonlar, Bluetooth cihazlar, WLAN
cihazlan)

Dabhili veri iletisiminin bozuklugu neticesinde Uriinde beklenmedik hareket durumundan dolayi
yaralanma.

» Bu nedenle HF iletisim cihazlarina asgari 30 cm mesafenin tutulmasi onerilir.

Uriiniin bagka elektronik cihazlarin cok fazla yakininda calistiriimasi

Dabhili veri iletisiminin bozuklugu neticesinde Uriinde beklenmedik hareket durumundan dolayi
yaralanma.

» Uriini isletim sirasinda galismakta olan diger elektrikli cihazlarin dogrudan yakininda bulun-
durmayin.

Uriind isletim sirasinda diger elektrikli cihazlarla st (iste yerlestirmeyin.

Ayni zamanda isletim zorunlu ise Urini gdzlemleyin ve burada kullanilan yénetmelige uygun
sekilde kullanimi kontrol edin.

Giiclii manyetik ve elektrikli ariza kaynaklari alaninda bulunma (6rn. hirsizlik alarm sis-
temleri, metal dedektorler)

Dabhili veri iletisiminin bozuklugundan kaynaklanan, Uriinde beklenmedik hareket durumundan
dolayi yaralanma.

» Dikkanlarin giris / ¢ikis bolimlerinde gorilir ya da gizli hirsizlik alarm sistemlerinin, metal
dedektorlerin / viicut tarayicilarin (6rn. havalimaninda) ya da diger giiclii manyetik ve elektrik-
li ariza kaynaklarinin (6rn. ylksek gerilim hatlari, verici, trafo istasyonlari, bilgisayarli tomog-
rafi cihazlari, manyetik rezonans tomografi cihazlari ...) yakininda bulunmaktan uzak durunuz.
Hirsizlik alarm sistemlerinden, viicut tarayicilarindan, metal dedektorlerden gecerken riinlin
beklenmeyen etkilerine dikkat ediniz.

>
>

v

4.6 Kullanim icin uyarilar

Uygun olmayan kullanim sekli
Urindn hatah kullanimi veya hatali fonksiyonu sonucu yaralanmalar meydana gelebilir.
» Hastayi Grinin usuliine uygun kullanim sekli konusunda bilgilendiriniz.

Uriiniin usuliine uygun olmayan sekilde koruyucu bakimi

> Uriiniin hatali kontrolii/fonksiyonu sonucu yaralanmalar meydana gelebilir veya mekanik bile-
senler hasar gorebilir

> Benzin, aseton ve benzeri ¢oéziici maddelerin kullaniimasiyla plastik kisimlarin asinmasi

sonucu hasar veya kiriklarin olusmasi

Uriini sadece "Temizlik" bélimiindeki talimatlara gore temizleyin (bkz. Sayfa 243).

Urtint akan suyun altinda temizlemeyin.

Bir eldiven kullaniminda ayrica eldivenin kullanim kilavuzunu dikkate alin.

vVVYyy
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Yanls tutus kuvvetleri ile nesnelerin tutulmasi

Uriiniin beklenmeyen fonksiyonundan dolayi yaralanma.

» Tutus kuvvetinin, tutulacak nesnenin 6zelligine (sert/yumusak) gore degisebildigini, manuel
olarak kontrol edilmesi gerektigini unutmayin.

Parmak uclari arasinda sikisma tehlikesi

Vicut uzuvlarinin sikismasindan dolayi yaralanma.

» Uriini kullanirken parmak uglarinin arasinda higbir viicut uzvunun bulunmamasina dikkat
edin.

» Elin kapanmasi sirasinda parmak uglarinin arasinda hicbir viicut uzvunun bulunmamasina
dikkat edin.

» Elin kapanmasi sirasinda bikilen parmak bdlgesinde hi¢bir parmagin/viicut uzvunun bulun-
mamasina dikkat edin.

» Uriinii kapali (elektriksiz) halde temizleyin.

Tutus bilesenlerinin istemsiz olarak yerinden ¢ikmasi

Tutus bilesenlerinin alt koldan ¢ikmasi sonucunda yaralanma (6rn. nesne tasirken).

» Elin soket ile veya uyum parcalari ile olan baglantinin dogru yapildigina dikkat edin.

» Bir bilek kilidi kullaniimasi durumunda kavrama bilesenlerini, hafif bir dondirmenin kavrama
bilesenlerinin alt koldan ¢ozllmesine yol agmayacagi sekilde konumlandirin.

5 Teslimat kapsami

* 1 ad. SensorHand Speed 8E38=8*

ya da

* 1 ad. SensorHand Speed 8E39=8*

ya da

* 1 ad. SensorHand Speed 8E43=8*

* 1 ad. kullanma kilavuzu (uzman personel)
e 1 adet kullanim kilavuzu (kullanici)

6 Kullanima hazirlama

6.1 Akii sariji

Asagidaki bilgiler, kullanilan akilerin veya dirsek uyum pargalarinin kullanim kilavuzlarinda mev-
cuttur:

* Akdlerin kullanimi

*  Sarj durumunun sorgulanmasi

*  Geri bildirimler (bip ve titresim sinyalleri)

6.2 Elektrotlarin ayarlanmasi
Elektrotlarin ideal konumu MyoBoy 757M11=X-CHANGE ile bulunur, bakiniz kullanim kilavuzu
647G265=ALL_INT.

Program 1, 5 ve 6:
PAULA programinda istenilen program varyantini secin. Her elektrodu, hastanin ilgili Myosinyali
yaklasik 2 saniye boyunca HIGH degeri lzerinde tutabilecegdi sekilde ayarlayin (bkz. Sek. 7, (1)).
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Program 2:
PAULA programinda istenilen program varyantini secin. Her elektrodu, hastanin ilgili Myosinyali
yaklasik 2 saniye boyunca LOW degeri lzerinde tutabilecegdi sekilde ayarlayin (bkz. Sek. 7, (2)).

Program 3:
PAULA programinda SensorHand Speed'i AutoControl modunda segin. Elektrotu, hastanin Myo-
sinyali, yaklasik 2 saniye boyunca ON degeri Uzerinde tutabilecegi sekilde ayarlayin, bkz. Sek. 8.

Program 4:

PAULA programinda SensorHand Speed'i AutoControl modunda segin. Elektrotu, hastanin Myo-
sinyali yaklasik 2 saniye boyunca HIGH degeri Uzerinde tutabilecegi sekilde ayarlayin, bkz.
Sek. 8.

3 ve 4 programlarinda sadece bir Myosinyale bakilabilir, bkz. Sek. 7 ve bkz. Sek. 8.

6.3 Kontrol programlari

Hastaya optimum uyum igin alti program arasindan sec¢im yapilabilir. Bu programlar farkl renkler-
deki kodlama soketleri araciligi ile secilir (bkz. Sek. 4).

SensorHand Speed, fabrika ¢ikish olarak siyah bir kodlama soketi ile donatiimis ve Program 1 ile
on programlama yapilmistir. Siyah kodlama soketinin kullaniimasi durumunda programlar MyoSe-
lect 757T13 ile segilir.

SensorHand Speed'in MyoSelect 757T13 ile hiz ayari, her kodlama soketi ile gerceklestirilebilir,
bakiniz kullanim kilavuzu 647G131.

Kodlama soketinin degistirilmesi, bkz. Sek. 4

1) Emniyet halkasini ¢ikarin.

2) Avug icini, kontrol elektronigi ortaya cikana kadar geriye dogru itin.
3) Kodlama soketini degistirin.

4) Avug icini 6ne dogru itin.

5) Emniyet halkasini monte edin.

6) Akulyl gikarin ve tekrar takin.

BILGI: Kumanda boylece yeni kodlama soketini taniyacaktir.

6.3.1 Programa genel bakis

Program 1: DMC plus Sensorik
Kodlama soketi, beyaz: 13E184=1

Kumanda Acik Kapali Endikasyon
iki elektrot Elektrot (zerinden Elektrot Gzerinden 2 gucli Myosinyali
Myosinyal Myosinyal olan hastalar igin
Hiz: Hiz:
Orantih Orantili
Program 2: AutoControl - Lowlnput
Kodlama soketi, kirmizi: 18E184=2
Kumanda Acik Kapali Endikasyon
iki elektrot Elektrot Gzerinden Dijital elektrotlar tize- |2 zayif Myosinyali olan
Myosinyal rinden Myosinyal (rast- | hastalar igin
Hiz: gele seviyede kisa sin-
Orantili yal)
Hiz:
Sabit
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Kumanda Acik Kapali Endikasyon
Bir elektrot ve bir rast- | Elektrot Gzerinden Salter lzerinden sinyal | Sadece bir kasi ve
gele MyoBock salteri | Myosinyal Hiz: zayif Myosinyali olan
Hiz: Sabit hastalar i¢in
Orantih

Rastgele bir MyoBock
salteri

El, salterin ACIK taraf-
Ina basildigi slirece

El, salterin KAPALI

tarafi Gzerinden kapan-

Cok zayif Myosinyali
olan ya da hi¢ Myosin-

acllir. Ir. yali olmayan hastalar
Hiz: Hiz: icin
Sabit Sabit

Program 3: AutoControl

Kodlama soketi, yesil: 13E184=3

Kumanda Acik Kapali Endikasyon

Bir elektrot Elektrot Gzerinden hiz- | Elektrot tizerinden ¢ok | Sadece ¢ok zayif Myo-

I, stirekli Myosinyal
Hiz:
Sabit

yavas kas gevsemesi:
El, acik durumda
durur

Elektrot Gzerinden hizli
kas gevsemesi: El
kapanir

Hiz:

Sabit

sinyalli bir kasi olan
hastalar icin

Rastgele bir MyoBock
salteri

El, saltere basildigi
sirece acilr.

El, salter birakildigi
anda otomatik olarak

Cok zayif Myosinyali
olan ya da hi¢ Myosin-

Hiz: kapanir. yali olmayan hastalar
Sabit Hiz: icin
Sabit
Program 4: VarioControl
Kodlama soketi, mavi: 13E184=4
Kumanda Acik Kapali Endikasyon
Bir elektrot Elektrotta kas gerdir- | Elektrotta kas gevse- | Bir kasi ve kuvvetli kas

menin hizi ve glcl
Hiz:
Orantili

mesinin hizi ve guci
Hiz:
Orantili

sinyali olan ya da es
kasilmaya egimli has-
talar igin

Dogrusal bir kumanda
elemani

Dogrusal kontrol ele-
maninda ¢ekme hizi ve

Dogrusal kontrol ele-
maninin ¢ekisinde

Cok zayif veya hig
Myosinyali olmayan

kuvveti azalma hizi hastalar i¢in
Hiz: Hiz:
Orantili Orantil
Program 5: VarioDual
Kodlama soketi, sari: 13E184=5
Kumanda Acik Kapali Endikasyon
iki elektrot Birinci elektrotta kas ilk elektrotta kas gev- |2 gliclii Myosinyali

gerdirmenin hizi ve
gucu

Hiz:

Orantih

semesinin hizi ve glcl
Hiz:

Orantih

ikinci elektrotta kas
sinyalinin yiksekligi

olan hastalar igin
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Kumanda Acik Kapali Endikasyon
icin orantil kavrama

kuvveti

Program 6: DMC plus Sensorik

Kodlama soketi, mor: 13E184=6

Kumanda Acik Kapali Endikasyon

iki elektrot Elektrot Gzerinden Elektrot Gzerinden 2 glglu Myosinyali
Myosinyal Myosinyal olan hastalar i¢in
Hiz: Hiz: SUVA Sensor sistemi
Orantili Orantil ve FlexiGrip kapatilabi-

lir

6.3.2 Program tanimi

Hem kavrama kuvvetinin yeniden ayarlanmasi ve hem de FlexiGrip fonksiyonu, kisa bir "ACMA"
dirtisl ile her zaman durdurulabilir.

Tim kavrama kuvveti verileri (6rn. 100 N ~ 10 Kp ), farkl igletim tlrlerinin fonksiyon prensibini
aciklamak icin, baglayici olmayan referans degerleridir.

6.3.2.1 Program 1: DMC plus Sensorik

2 elektrotlu kumanda

Bu kontrol, entegre "sanal el salteri ile" (Dynamic Mode Control) DMC plus kontroliine karsilik
gelmektedir, ancak ek olarak "SUVA Sensoérik" kavrama stabilite sistemine sahiptir. Kavrama hizi-
nin yiksekligi veya kavrama kuvveti, elektrot sinyalinin (kas kasilmasi sonucu) yiiksekligine gore
belirlenir. Maksimum kuvvetle kavrama yapildiktan sonra devreye girme esigi agma yoninde daha
ylksek bir degere ylkseltilir (sanal el salteri). Yikseltme sayesinde, istenmeyen Myosinyalleriyle
elin agilmasi riski azaltiimis olur. Bu sayede kavrama guvenligi; 6rn. ¢atal, kasik tutarken; daha da
ylkselir.

Acgma: orantili olarak agma elektrodu tizerinden
Kapatma: orantili olarak kapatma elektrodu lzerinden
Ornek 1: Dusik bir Myosinyalde bir nesnenin tutulmasi igin en disik kavrama kuvveti (10 N)

olusturulur. Sensorler, nesnenin konum degisikligini algiladiginda; ihtiyaca gore;
otomatik olarak baslangi¢ kavrama kuvvetinin 1,5 katina kadar gicle (15 N) ayar
dizeltmesi gerceklestirilir. FlexiGrip, 20 N'den itibaren etkin olur. Yiik olmamasi
durumunda, SensorHand Speed yeniden 6nceki kavrama kuvvetiyle kavrar.

Ornek 2: Daha ylksek bir Myosinyalde daha yiiksek bir kavrama kuvveti olusturulur ve kav-
ranmis olan nesnenin konum degisikliginde; ihtiyaca gére maksimum kavrama
gicine kadar (130 N) ayar diizeltmesi gerceklestirilir. El Gzerindeki yik 130 N'i
astiginda (Elin kavrama kuvveti ve disaridan etki eden kuvvet), FlexiGrip etkinlesir.
Yiik olmamasi durumunda, SensorHand Speed yeniden 6nceki kavrama kuvvetiyle
kavrar.

Acik Kapali
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Elektrot Gizerinden Myosinyal

Hiz:

orantili olarak 15 mm/s'den 300 mm/s'a kadar

Hiz:

Elektrot (izerinden Myosinyal

orantili olarak 15 mm/s'den 300 mm/s'a kadar

Baslangi¢c kavrama kuvveti

Otomatik kavrama kuvveti
ayar diizeltmesi

FlexiGrip fonksiyonu

orantili: 0 N'den 100 N'e kadar

orantili: baslangi¢ kavrama
kuvvetinin maks. 1,5 katina
kadar 6rn. baslangi¢ kavrama
kuvveti 10 N kavrama kuvveti
ayar diizeltmesi maks. 15 N'e
kadar

baslangi¢ kavrama kuvvetine
bagli olarak, ilgili maksimum
kavrama kuvveti Uzerinden ayar
diizeltmesinin biraz lizerinde
etkin

min. 20 N'den itibaren

maks. 130 N'den itibaren

ihtiyag halinde, daha giiclii bir Myosinyal Gizerinden, otomatik kavrama kuvveti ayar dizeltmesin-
den bagimsiz olarak, her zaman maksimum kavrama kuvvetine kadar (100 N) kavrama diizeltmesi
gerceklestirilebilir.

6.3.2.2 Program 2: AutoControl - Lowlnput

Kumanda: 2 elektrot, 1 elektrot ve 1 salter veya 1 salter ile

El en yiiksek hiz ile kapanir ve bir nesneyi en diisiik kavrama kuvveti ile kavrar (10 N). Sensorler,
nesnenin konum degisikligini algiladiginda; ihtiyaca gore; otomatik olarak maksimum kavrama
kuvvetine kadar (130 N) ayar diizeltmesi gergeklestirilir. FlexiGrip, maksimum kavrama kuvvetin-
den itibaren etkin olur. Yik olmamasi durumunda, SensorHand Speed yeniden 6nceki kavrama
kuvvetiyle kavrar.

2 elektrotlu kumanda

Agma: orantil olarak agma elektrodu tizerinden.

Kapatma: maksimum hiz ile ON esigi Uzerinden elektroda istenilen ylkseklikteki kisa Myosin-
yal aracilig ile.

Acik Kapali

Elektrot Gizerinden Myosinyal

Hiz:

orantili olarak 15 mm/s'den 300 mm/s'a kadar

Hiz:
sabit 300 mm/s

Elektrot (izerinden Myosinyal

Baslangi¢ kavrama kuvveti

Otomatik kavrama kuvveti
ayar diizeltmesi

FlexiGrip fonksiyonu

10N

maks. 130 N'a kadar

maksimum kavrama kuvvetin-

den itibaren etkin

1 elektrot ve 1 salter ile kumanda

Agma: orantil olarak agma elektrodu tzerinden.
Kapatma: maksimum hiz ile saltere kisa bir dokunusla.
Acik Kapali

Elektrot Gizerinden Myosinyal

Hiz:
orantili olarak 15 mm/s'den 300 mm/s'a kadar

Sinyal, salterin KAPALI tarafi tizerinden
Hiz:
sabit 300 mm/s
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Baslangi¢c kavrama kuvveti | Otomatik kavrama kuvveti FlexiGrip fonksiyonu
ayar diizeltmesi
10N maks. 130 N'a kadar maksimum kavrama kuvvetin-
den itibaren etkin

1 salter ile kumanda
Program, herhangi bir MyoBock salter ile kullanilabilir.

Agma: salterin ACIK yonlne basildigi siirece, maksimum hizda. El bu durumda agik kalir.
Kapatma: maksimum hizla salterin kapatma kontagina basilarak.
Acik Kapali
El, salterin ACIK tarafina basildigi siirece acilir | Sinyal, salterin KAPALI tarafi tizerinden
Hiz:
Hiz: sabit 300 mm/s
orantili olarak 15 mm/s'den 300 mm/s'a kadar

Baslangi¢c kavrama kuvveti | Otomatik kavrama kuvveti FlexiGrip fonksiyonu
ayar diizeltmesi
10N maks. 130 N'a kadar maksimum kavrama kuvvetin-
den itibaren etkin

Su kablolari koaksiyel sokete 9E169 takin.

* bkz. Sek. 6 (1): Akl baglanti kablosu

* bkz. Sek. 6 (2): Elektrot

* bkz. Sek. 6 (3): Baglanti kablosunun kirmizi/beyaz kablosu 13E99 (Kapatma kontaklari)
6.3.2.3 Program 3: AutoControl

Kumanda: 1 elektrot veya 1 dogrusal kumanda elemani veya 1 salter

El en yiiksek hiz ile kapanir ve bir nesneyi en diislik kavrama kuvveti ile kavrar (10 N). Sensorler,
nesnenin konum degisikligini algiladiginda otomatik ve kademesiz olarak ilgili gereken kavrama
kuvvetine kadar (maks. 130 N) ayar dizeltmesi gerceklestirilir. EI Gzerindeki yiik 130 N'i astiginda
(Elin kavrama kuvveti ve disaridan etki eden kuvvet), FlexiGrip etkinlesir. Yik olmamasi durumun-
da, SensorHand Speed yeniden dnceki kavrama kuvvetiyle kavrar.

1 elektrotlu kumanda

Agma: maksimum hiz ile elektrot Gzerinden hizli, stirekli Myosinyal ile.

Kapatma: maksimum hiz ile kasin hizla gevsetilmesi ile.

Durdurma: elektrot Uzerinden gok yavas kas gevsemesi ile el acik kalir.

Ornek 1: Acgma sonrasinda kasi ¢ok yavas hizla gevsetin. Agma konumu degismeden kalir.
Ornek 2: Ac¢ma sonrasinda kasi en yiiksek hizla gevsetin. El otomatik olarak en yiiksek hizla

kapanir ve nesneyi 10 N kavrama kuvvetiyle tutmaya baslar. Sensoérler, nesnenin
konum degisikligini algiladiginda; ihtiyaca gore; otomatik olarak maksimum kavra-
ma kuvvetine kadar (130 N) ayar diizeltmesi gerceklestirilir.

Acik Kapali

Elektrot Gzerinden hizli, siirekli Myosinyal. Elektrot Gzerinden ¢ok yavas kas gevsemesi:
El acik kalir.

Hiz: Elektrot Gzerinden hizli kas gevsemesi:

sabit 300 mm/s El kapanir
Hiz:
sabit 300 mm/s
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Baslangi¢c kavrama kuvveti | Otomatik kavrama kuvveti FlexiGrip fonksiyonu
ayar diizeltmesi
10N maks. 130 N'a kadar maksimum kavrama kuvvetin-
den itibaren etkin

1 dogrusal kumanda elemani ile kumanda

Agma: maksimum hiz ile dogrusal kumanda elemanini hizla cekerek.

Kapatma: maksimum hiz ile dogrusal kumanda elemani ¢cekiminin hizla gevsetilmesiyle.

Durdurma: dogrusal kontrol elemani ¢cekiminin yavasca gevsetilmesiyle el agik kalir.

Ornek 1: Dogrusal kontrol elemani ¢gekiminin agilmasi sonrasinda gok yavas gevsetin. Agma
konumu degismeden kalir.

Ornek 2: Ac¢ma sonrasinda dogrusal kontrol elemaninin ¢ekimini en yiiksek hizla gevsetin. El

otomatik olarak en ylksek hizla kapanir ve nesneyi 10 N kavrama kuvvetiyle tutma-
ya baslar. Sensoérler, nesnenin konum degisikligini algiladiginda; ihtiyaca gore;
otomatik olarak maksimum kavrama giiciine kadar (130 N) ayar diizeltmesi gercek-

lestirilir.
Acik Kapali
Dogrusal kumanda elemaninda yiiksek hizla Dogrusal kumanda elemani ¢cekiminin ¢ok yava-
cekim. sca gevsetilmesi:
El acik kahr
Hiz: Dogrusal kumanda elemani ¢ekiminin hizla gev-
sabit 300 mm/s setilmesi:
El kapanir
Hiz:
sabit 300 mm/s

Baslangi¢c kavrama kuvveti | Otomatik kavrama kuvveti FlexiGrip fonksiyonu
ayar diizeltmesi
10N maks. 130 N'a kadar maksimum kavrama kuvvetin-
den itibaren etkin

1 salter ile kumanda

Agma: maksimum hizla, saltere basildigi surece.
Kapatma: salterin birakilmasi sonrasinda el otomatik olarak en ylksek hizla kapanir ve nesne-
yi 10 N ile kavramaya baglar.

Acik Kapali

Saltere basildigi surece agilir. Salter birakildigi anda otomatik olarak kapanir.
Hiz: Hiz:

sabit 300 mm/s sabit 300 mm/s

Su kablolar koaksiyel sokete 9E169 takin.
* bkz. Sek. 5 (1): Akl baglanti kablosu
* bkz. Sek. 5 (2): Baglanti kablosunun kirmizi/beyaz kablosu 13E99 (Agma kontaklari)

6.3.2.4 Program 4: VarioControl

Kumanda: 1 elektrot veya 1 dogrusal kumanda elemani ile

Bu program ile agmadaki hiz, kas kasilma glicli ve hizina gore belirlenir. Kapamadaki hiz, kas kas-
iimasinin gevsetilmesine bagldir. FlexiGrip, maksimum kavrama kuvvetinden itibaren etkin olur.
Yk olmamasi durumunda, SensorHand Speed yeniden 6nceki kavrama kuvvetiyle kavrar.
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1 elektrotlu kumanda

Agma: Orantili. Agmadaki hiz, kas kasilmasinin hizi ve giliciine gére belirlenir.

Kapatma: Orantili. Kapatmadaki hiz, kas kasilmasinin hizi ve glicline gore belirlenir. Boylelik-
le maksimum yeniden kavrama glictinln ylksekligi de belirlenmis olur.

Durdurma: elektrot Gizerinden ¢ok yavas kas gevsemesi ile el acik kalir.

Ornek 1: Acgma sonrasinda kasi yavas hizla gevsetin. Kapatma kas gevsetme siiresi ile esit
olarak yavas hizda gergeklesir. Nesne dusiik giligle (10 N) kavranir. Otomatik kav-
rama glicl ayar diizeltmesi gerceklesmez.

Ornek 2: Ac¢ma sonrasinda kasi en yiiksek hizla gevsetin. El otomatik olarak en yiiksek hizla
kapanir ve nesneyi 10 N kavrama kuvvetiyle tutmaya baslar. Sensoérler, nesnenin
konum degisikligini algiladiginda; ihtiyaca gore; otomatik olarak maksimum kavra-
ma kuvvetine kadar (130 N) ayar diizeltmesi gerceklestirilir.

Acik Kapali

Elektrotta kas gerdirmenin hizi ve glicll sonu- Elektrotta kas gevsemesinin hizi ve glicl sonu-

cunda. cunda.

Hiz: Hiz:

orantili olarak 15 mm/s'den 300 mm/s'a kadar |orantili olarak 15 mm/s'den 300 mm/s'a kadar

Baslangi¢c kavrama kuvveti

Otomatik kavrama kuvveti
ayar diizeltmesi

FlexiGrip fonksiyonu

inda: maks. 130 N'a kadar

10N Dustuk ve orta kapama hizinda: | 20 N'dan itibaren etkin
hig
10N Orta ile ylksek kapama hizlar- | maksimum kavrama kuvvetin-

den itibaren etkin

1 dogrusal kumanda elemani ile kumanda

Agma: Orantili. Agma hizi, dogrusal kontrol elemanindaki ¢gekimin hizi ve giicii tarafindan
belirlenir.

Kapatma: Orantili. Kapatma hizi, dogrusal kumanda elemaninin gekiminin gevsetilme hizi
tarafindan belirlenir. Boylelikle maksimum yeniden kavrama gliclnin yiksekligi de
belirlenmis olur.

Durdurma: Dogrusal kontrol elemani ¢cekiminin yavasca gevsetilmesiyle el agik kalir.

Ornek 1: Dogrusal kontrol elemani gekiminin agilmasi sonrasinda yavasca gevsetin. Kapat-
ma kas gevsetme siresi ile esit olarak yavas hizda gerceklesir. Nesne disik glgle
(10 N) kavranir. Otomatik kavrama glicli ayar diizeltmesi gergeklesmez.

Ornek 2: Ac¢ma sonrasinda dogrusal kontrol elemaninin ¢ekimini en yiiksek hizla gevsetin. El
en ylksek hizla kapanir ve bir nesneyi 10 N kavrama kuvvetiyle tutmaya baslar.
Sensorler, nesnenin konum degisikligini algiladiginda; ihtiyaca gore; otomatik ola-
rak maksimum kavrama kuvvetine kadar (130 N) ayar dlzeltmesi gercgeklestirilir.

Acik Kapali

Dogrusal kontrol elemaninda ¢cekme hizi ve Dogrusal kontrol elemanindaki gevsetmenin

kuvveti ile hizi ile

Hiz: Hiz:

orantili olarak 15 mm/s'den 300 mm/s'a kadar |orantili olarak 15 mm/s'den 300 mm/s'a kadar

Baslangi¢c kavrama kuvveti

Otomatik kavrama kuvveti
ayar diizeltmesi

FlexiGrip fonksiyonu
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10N

Dusik ve orta kapama hizinda:
hic

Duslk ve orta kapama hizinda:
15 N'den itibaren etkin

10N

Orta ile ylksek kapama hizlar-
inda: maks. 130 N'a kadar

Orta ile yUksek kapama hizlar-
inda: maksimum kavrama
gucilinden itibaren etkin

6.3.2.5 Program 5: VarioDual
2 elektrotlu kumanda

Bu program ile agmadaki hiz, kas kasilma glci ve hizina gére belirlenir. Kapatmada, yakl.
10 N'lik minimum kavrama gliciine erisene kadar olan hiz, kas gevsetiimesinin hizina baghdir.
Kavrama glcl, ikinci elektrotta sonraki veya ayni andaki Myosinyal tarafindan belirlenir. FlexiGrip,
baslangic kavrama glcline bagh olarak, ilgili maksimum kavrama glcl Gzerinden ayar diizeltmesi-
nin biraz tzerinde etkin. Yik olmamasi durumunda, SensorHand Speed yeniden dnceki kavrama

kuvvetiyle kavrar.

Elektrot 1

Agma: Orantili. Agcmadaki hiz, kas kasilmasinin hizi ve gliciine gore belirlenir.

Kapatma: Orantili. Kapatmadaki hiz, kas kasilmasinin hizi ve giiciine gére belirlenir. Kavrama
guct yakl. 10 N'dir.

Durdurma: elektrot Uzerinden ¢ok yavas kas gevsemesi ile el acik kalir.

Elektrot 2

Kavrama: Kavrama kuvveti gelistirmesi ikinci elektrottaki Myosinyalin ylksekligi tarafindan
belirlenir. Maksimum kavrama gucti yakl. 100 N'dir.

Ornek 1: Ac¢ma sonrasinda kasi rastgele hizda gevsetin. Kapatma, kas gevsetmesinin hizina
orantili olarak gerceklesir. Nesne minimum gicle (10 N) kavranir. FlexiGrip,

20 N'den itibaren etkin olur. Yik olmamasi durumunda, SensorHand Speed yeni-
den minimum kavrama kuvvetiyle kavrar.

Ornek 2: Ornek 1'deki gibi kavrama sonrasinda nesnenin daha yiiksek kavrama giiciiyle
tutulmasi gerekmektedir. Bunun icin ikinci elektrotta bir Myosinyal olusturun. Oran-
til olarak 10 N ve 100 N arasinda bir kavrama giict olusturulabilir. Tutulan nesne-
nin konumunun degismesi durumunda kavrama kuvveti, belirlenmis olan kavrama
glicinin yakl. 1,5 katina kadar arttirilir. FlexiGrip, belirlenmis olan kavrama kuvve-
tinin yakl. 2 kati degerde maks. 130 N'a kadar etkin olur, yikiin olmamasi duru-
munda SensorHand Speed yeniden énceki kavrama kuvvetiyle kavrar.

Acik Kapali

1. Elektrotta kas gerdirmenin hizi ve giict 1. Elektrotta kas gevsemesinin hizi ve gici
sonucunda sonucunda

Hiz: Hiz:

orantili olarak 15 mm/s'den 300 mm/s'a kadar

orantili olarak 15 mm/s'den 300 mm/s'a kadar
Kavrama kuvveti gelisimi: Kavrama kuvveti, 2.

elektrottaki Myosinyale baghdir. Kavrama kuv-
veti: orantili 10 N ile 100 N'a kadar

Baslangic kavrama kuvveti

Otomatik kavrama kuvveti
ayar diizeltmesi

FlexiGrip fonksiyonu

10 N
Orantili: 10 N'den 100 N'e
kadar

Kapatmada: Kavrama glici
ayar dlzeltmesi yok

Kavrama kuvveti gelistirmesin-
de: orantili olarak, baslangic

20 N'den itibaren baslangic
kavrama kuvvetine bagh ola-
rak, ilgili maksimum kavrama
kuvveti Uzerinden ayar dizelt-
mesinin biraz {izerinde etkin
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kavrama kuvvetinin maks. 1,5 | min. 20 N'den itibaren
katina kadar maks. 130 N'den itibaren

6.3.2.6 Program 6: DMC plus Sensorik kapatilabilir

2 elektrotlu kumanda

Bu kumanda Program 1'e denktir, ancak "SUVA Sensorik" ve FlexiGrip fonksiyonlari gecici olarak
deaktive edilebilir.

"SUVA-Sensorik" ve FlexiGrip fonksiyonunun acilip kapatilmasi

"SUVA Sensorik" 6rn. ¢cok yumusak kdpukler veya bir cimbiz gibi cok yumusak ve gevseyen nes-
nelerin kavranmasi icin devre disi birakilabilir. Bunun i¢in SensorHand Speed'i sonuna kadar agin
ve herhangi bir Myosinyal ile agik tutun. Ayni zamanda "SUVA Sensoérik" (Res. 1) lzerine biraz
baski uygulayin, 6rn. masa kenarina baski. Kisa bir titresim sinyali kapatmayi onaylar. "SUVA Sen-
sorik"'in agilmasi igin ayni islemi tekrarlayin. iki kisa titresim sinyali, "SUVA Sensorik"'in devreye
alinmasini onaylar.

BILGI: Liitfen, kapatiimis "SUVA Sensorik"'te kavrama kuvvetinin otomatik olarak yeniden diizen-
lenmedigini ve kavranan nesnelerin elden kayabilecegini dikkate alin. Akiintin takilmasi sonrasinda
titresim sinyalleri sizi giincel mod hakkinda bilgilendirir.

Tek titresim sinyali: Sensorik kapali

ikili titresim sinyali: Sensorik agik

7 Kullanim

7.1 Tutus bilesenlerini acma/kapama

Kavrama bilesenleri bir kavrama tlriiniin uzun bir sire boyunca kullanilacak olmasi durumunda,
catal/kasik tutma, yazma veya uzun sireli molalar, érn. ugak veya tren seyahatleri, kapatilabilir. Bu
sayede, istemsiz bir kas kasilmasi veya asiri elektriksel parazitler nedeniyle tetiklenebilecek, isten-
meyen bir el agma 6nlenir. Ek olarak protezin aklsiliniin daha uzun bir calisma stiresi elde edilir.
Protez eldivenine basilmasi sonucu Agma/Kapama salteri tetiklenebilir.

Alan Fonksiyon
El sirti ACIK (bkz. Sek. 2)
Basparmak KAPALI (bkz. Sek. 3)

7.2 Kavrama bileseni icin acil acma fonksiyonu
Entegre kayma kavramasi sayesinde, kavrama bilesenlerinin, bagli kumanda sinyallerinden bagim-
siz olarak agilmasi mimkunddr.

8 Depolama
Sistem elektronik eli kullaniimayacaksa, sensorik ve mekanigin korunmasi igin, sistem elektronik
elin agik konumda muhafaza edilmesi gerekmektedir.

9 Temizleme

1) Temizlemeden 6nce iriin kapatiimahdir.

2) Kirlenmesi halinde Griin nemli bir bez ve hassas bir sabun ile temizlenmelidir.
Uriine ve (riin bilegenlerinin icine sivi girmemesine dikkat edilmelidir.

3) Uriin toz birakmayan bir bezle kurulanmali veya iyice kurumaya birakilmalidir.

Protez eldiven kullanilmasi durumunda protez eldivenin kullanim kilavuzundaki temizleme bilgile-
rine dikkat edilmelidir.
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10 Bakim

Yaralanmalari 6nlemek ve Uriin kalitesini siirdiirmek icin her 24 ayda bir dizenli olarak bakim (ser-
vis bakimi) yapilmasi tavsiye edilir.

Genel olarak tim drinler icin garanti stresi boyunca bakim araliklarina uyulmasi zorunludur.
Garanti korumasi ancak bu sekilde tam saglanir.

Bakim ile baglantili olarak ilave servis hizmetleri gerekli olabilir, 6rnegin bir onarim. Bu ilave servis
hizmetleri garanti kapsamina ve gecerliligine gore Ucretsiz veya dnceden fiyat teklifi ile tcretli bir
sekilde yirtilebilir.

11 Yasal talimatlar

11.1 Sorumluluk

Uretici, Griin eger bu dokiimanda aciklanan agiklama ve talimatlara uygun bir sekilde kullanildiysa
sorumludur. Bu dokimanin dikkate alinmamasindan, o6zellikle usuliine uygun kullanilmayan ve
Urtinde izin verilmeyen degisikliklerden kaynaklanan hasarlardan Uretici higbir sorumluluk yiiklen-
mez.

11.2 Markalar

Ekteki belgede gecen tim tanimlar yurarlikteki marka hukuku ve kendi sahiplerinin haklarinin
hikUmlerine tabidir.

Burada belirtilen tim ticari markalar, ticari isimler veya firma isimleri tescilli ticari markalar olabilir
ve kendi sahiplerinin haklarinin hikimlerine tabidir.

Bu belgede kullanilan markalarin agik ve net sekilde 6zelliklerinin belirtiimemesi sonucunda isim
hakkinin serbest oldugu anlasilmamalidir.

11.3 CE-Uygunluk aciklamasi

Otto Bock Healthcare Products GmbH, Urliniin Avrupa'daki medikal triin yonetmeliklerine uygun
oldugunu beyan eder.

Bu Urin, RoHS 2011/65/EU yoénergesi uyarinca, elektrikli ve elektronik cihazlarda tehlikeli madde-
lerin kullanimr ile ilgili sinirlamalarin kosullarini yerine getirmektedir.

Yonetmelikler ve taleplerin tam metni asagidaki internet adresinde kullanima sunulur:
http://www.ottobock.com/conformity

12 Teknik veriler

Cevre sartlar
Depolama (ambalajli ve ambalajsiz) +5 °C/+41 °F ila +40 °C/+104 °F

maks. %85 rolatif hava nemi, yogusmasiz
Tasima (ambalajli ve ambalajsiz) -20 °C/-4 °F ila +60 °C/+140 °F

maks. %90 rolatif hava nemi, yogusmasiz
isletim -5 °C/+283 °F ila +45 °C/+113 °F

maks. %95 rolatif hava nemi, yogusmasiz
Tanim etiketi 8E38=8*, 8E39=8* 8E43=8*
Acilma genisligi 100 mm
Orantili hiz 15-300 mm/s
Orantili kavrama kuvveti 0-100 N
Agirlik (ic el sistemi dabhil) 462 g 517 g
isletme gerilimi yakl. 7,4 V
Bosta ¢alisma akimi 2 mA
Kullanim émrii 5yl
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Akii tanim etiketi 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5
Sarj sirasinda sicaklik alani [°C] +5 ile +40 arasinda
Kapasite [mAh] 900t / 6801 / 600 1150 3450
9501 8001
Akl kullanim émr [yil] 2
Sarj islemi esnasinda Griinin davranisi Uriin caligmiyor
Uriiniin tam dolu akii ile kullanim siiresi [Kavra- |  yakl. yakl. yakl. yakl. yakl.
ma déngiileri] 2500- | 2000- | 1000 - 4000 10000
3000 2500 2000
(AkGnGn
kapasite-
sine bag-
I olarak)
Sarj sureleri (akintin tamamen desarj olmasi yakl. 3,5 | yakl. 3 yakl. 2,5 yakl. 3
durumunda) [saat]
Nominal gerilim [V] yakl. 7,4
Aku teknolojisi Li-lon Li-Po Li-lon
izin verilen sarj cihazlar 757120 757L35
! bkz. akudeki etiket
13 Ekler
13.1 Kullanilan semboller
I Uretici
Bu iriin her yerde ayristirimamis evsel goplerle birlikte imha edilemez. Ulkenizin
E imha kurallarina uygun olmayan imha islemleri sonucunda cevre ve saglik agisin-
et dan zararli durumlar meydana gelebilir. Geri verme ve toplama y6ntemleri konu-
sunda ulkenizin yetkili makamlarinin kurallarini [itfen dikkate aliniz.
c € Avrupa direktifi geregince uygunluk beyani
@ Seri numarasi (YYYY WW NNN)
YYYY - Gretim yih
WW - Uretim haftasi
NNN - sirali numara
Medikal Grin
1 MpodAoyog EMnvika

NAHPO®OPIES |

TG utodeifelg aodaleiag.

Hupepopnvia tehevtaiag evnuépwong: 2022-03-23
» MeAetoTe IPOOEKTIKA TO TIapdV €yypado TIpv amod Tn XPAon Tou TPOIOVTOG Kal TIPOoEETE
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» Evnuepwvete Tov XpAOTN yla TNV acpaln xpron Tou Tpoidvtog.

» AmeuBuvBeite OTOV KATAOKEUAOTH Qv €XETE EPWTNOELG OXETIKA HE TO TIPOIOV f TipoKUPouv
TipoPAApata.

» Evnuepwvete Tov KATAOKELAOTH Kal Tov appddlo popéa g xwpag oag yia kabe coPapd
oupPdav oe oxéon pe To TIPOIdV, WBiwG ot mepinmTwon emdeivwong TnNG KATAOTAONG NG
vyeiac.

»  ®Duldte To apdv £yypagdo.

Ta mpoidvta «8E38=8*, BE39=8* ka1 8E43=8*» Ba kalovvTal ot cuvéxeLla Tipoidv/mipobean/eEdp-
Tnpa oVAANYNG.

AUTEG oL 00nyieg XpAonG TEPLEXOUV ONUAVTIKEG TIANpodopieq OXETIKA pe Tn XPAoN, TN PUBULIoN
Kal TO XELPLOKO TOU TIPOIOVTOG,.

Oétete 10 TPOIOV O AetTovpyia pévo clpdwva pe Tig TAnpodopieg Tou epthapfdvovtal oto Ta-
peXOHEVO TUVODEUTIKO Eyypado.

20pdwva pe tov kataokevaotr (Otto Bock Healthcare Products GmbH), o aobevrg eival o xelpt-
oTAG autol Tou TIPOoidvTog uTd TNV €vvola Tou Tpotutov IEC 60601-1:2005/A1:2012.

2 Neprypadn mpoiovtog

2.1 Aettovpyia

To SensorHand Speed eival éva puonAekTpika eAeyXOpevo TPoBETIKO XEPL, TO OTIOIO0 XAPAKTN-
piCetar amd wWiaitepa vPnAn TaxlTnTa cOAMNYPNG oe cuvdLACHS HE HIA TIPWTOTIOPLAKH HEOBOSO
eAéyxou uPnAng evatobnoiag.

To SensorHand Speed eival eomAiopévo pe 10 obotnpa awodntipwv SUVA otabeporoinong
aUOMnUng, ™ Aettoupyia FlexiGrip kat pia Asttoupyia mpoypappatiopol. To avaloyké oloTnpa
eAéyxou DMC (Dynamic Mode Control) emitpémel otov aoBevr) va gAéyxel Tv TaxVtnTa KAl Tn
dUvapn cLAANYNG avdhoya pe TNV €viacn Tou puikol Tou ofpatog. Av n évtaon tou puikol ofpa-
ToG petaPAnBei, n TaxdTnTa kat n dvvaun cuMnYPng avarnpooappdlovial apéows oTo PeTaBAn-
HEVO HUikS onpa.

H opoa&ovikA umodoxn tou SensorHand Speed 8E38=8* kai 8E43=8 emuonpaivetal pe éva mop-
ToKaAl dakTuAidL kat To kKaAwdlo ouvdeong tou SensorHand Speed 8E39=8* emionuaivetar pe
TIOPTOKAAL TIEPIPANHA.

Ta diddopa mpoypdppata eAEYXOL ETITPETIOUV TNV LOAVIKF TIPOCAPHOYH OTLC ATOULKEG AVAYKEG
Kal LKAvOTNnTEG.

Zootnua atcdntipwv SUVA

To obotnua aodntipwv SUVA mou evowpatwvetatl otov avtixelpa (BA. k. 1) evromilel av éva
avTike{pevo Touv ouykpateital alalel B€on kal, ouven®g, uTtdpyel Kivouvog va yAlotprioel. Tote
10 obotnua avgdvel avtépata kat adiapdadunta tn dvvapun cVAANUNG ekvwvtag amnd tnv poka-
Boplopévn apxikr d0vapun cOANYPNG, €éwg dTou To avtikeipevo va emotpéPel otn otabepr B€on.

Azirtovpyia FlexiGrip

H Aettoupyia FlexiGrip oag emitpémnel va meplotpédete | va peTaTomileTte €va QVTIKEIPEVO TIOU
KPATATe OTO XEPL, XWPIG va TIPETIEL va XaAapwoeTe TN AaPr péow onpATwV NAEKTPOdIwY Kal HETA
va 1o EavamnidoeTe.

To SensorHand Speed akohoubBei Tic aMayég otn B€on Tou avtikelpévou Tov Kpatdre, 6mwg Oa
ékave éva uotkd xépt. Emopévwg, n Aapn dievepyeital pe gveli&ia.

H Aettoupyia FlexiGrip pmopei va diakomei avd doa otiypn pe évav obviopo maipd «<ANOITMA-
TOZ».

2.1.1 Ekd060<1g Kapmou
Ta mpoidvia «8E38=*, BE39=" kal 8E43="» dlapépouv wg Tpog Tig dLddopeq ekdOOELG TOU Kap-
Tou:
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8E38=" (unxaviopog acdpdaiiong Kapmou)
Emutpénel tnv e0koAn amoolvdeon tou e&ap-
TARAtoG oVAANYNG amd n Bnkn. Av xpelaotei,
10 €€dpTnUa cVANYNG propei va adalpedei
Ypryopa e pia meplotpodikn kivnon 360° kat
va avtikataotabei pe aMa e§aptiparta oOAn-
PG pe Tov dlo pnxaviopd aocdpdaiiong.

8E39=" (eyxutevouevog daktOALlog)
20vdeon xapnAoL podil yla XpHRoTeG He pe-
YAAOU LAKOUG aKpWTNPELACKOS Tou avIlBpayiou
1) SlaKapTIKO AKPWTNELAoUS. To XépL pmopel
va neplotpédetal évavil otabepng avtiotaong
TPLPAG, N omoia propei va TipocappooTel katd
v TomoBEtnon.

O eyxuteudpevog daktiAtog 9S110=" mpémel
va napayyerBei Eexwplotd.

‘Otav xpnoipotoleitat avté to eEdptnpa clA-
AnUng, anatteital 1o cOOTNUA KATAVOWNG
13E190 } 13E190=150.

8E43=" (ApOpwon kauyPng)

H dpBpwon kapupng pe pnxaviopd acpdiiong
KapTIoU ETUTPETIEL OTOV XPNOTN va ETUAEYEL pia
0€on kappng 20° 1 40°, pla ovdétepn B€on kat
pia B€on éktaong 20° f 40°. Av xpelaotei, To
eEaptnpa ovMnUng propei va adpaipedei
ypAyopa Ke pia meplotpodikni Kivnon 360° kat
va avtikataotabei pe aMa egaptripata ocOAn-
NG pe Tov idlo unxaviopnd acpdaiiong.

247



2.1.2 Artacdalion/ acpaiion kaptov (8E43=*)

H dpBpwon touv kapmol pumopel va KAEWOWVEL
oe 5 dladopeTikég BEoelg kApdng kal éktaong
(og Bripata twv 20°).

1) Tiéote 1o MAAKTPO amnachdiiong otnv Ka-
TelBuvon Tou Béhoug.

2) Me matnpévo 10 TAAKTPO amacdpdAong,
HeTakvAoTe To €&Aptnua oOANYnG otnv
embupuntn 6€on. Ao Tnv ouvdétepn BEon, o
kaptog kAedwvel 20° kat 40° mpog KABe
katevBuvon.

3) Otav adnoete 10 MARKTPO amaocddalong,
10 €&dptnua oOMndng aodaAifet otnv
avtiototxn 6€an.

2.2 AvvatoTnTEG CLVEVATHOU
AuTd TO TIPOIdV pmopei va ouvdudletal pe ta akohouvba e€aptriparta g Ottobock:

HAektpiki Tpododooia (pmatapia)
*  MyoEnergy Integral 757B35=1/757B35=3/757B35=5
* EnergyPack 757B20/757B21

®DopTioTég

Avdloya pe TNV pmatapia Tou XPnolHoTIoLEiTAL, UTIOPEITE VA XPNOLUOTIOLOETE TOuG £EAG PopTL-
OTéC:

*  @optiotAg 757L20 (pe Tpododotikd 757L16%)

*  doptiotig 757L35

Eyxutevopevol daktoAlol

*  Eyyuteuduevog daktiiiog 10S1=* (yia 8E38=*, BE43=")
*  Eyyxuteudpevog daktiiiog 9S110=* (yia 8E39=*)
EvepynTtiki mteplotpodn

*  HAektpikdg pnyaviopdg meptotpodng 10S17

*  MyoRotronic 13E205

MaéntikA teplotpodn

*  Opoaovikéd Buopa 9E169

* et oUvOeong 10S4

Aykwvag

*  ErgoArm Hybrid plus: 12K44=*

*  ErgoArm Electronic plus: 12K50="

* DynamicArm: 12K100N=*/12K110N=*

3 Evdedeypévn xpnon

3.1 Evdsikvuopevn Xprion
To mpoidv TpoopileTal amoKAELOTIKA yia Xprion otnv e§wmpobeTikn TepiOaiPn Twv dvw akpwv.

3.2 ZuvOnkeg Xpnong

To mpoidv poopileTal amokKAEIOTIKA Yia Xpron amnd évav povo xpnotn. O kataokevaotng arna-
YopeUeL TN XPRon Tou Tipoidvtog amnd deUTePo ATOHO.

To Tpoidv oxedLAOTNKE yla KABNUEPLVEG DPAOTNPLOTNTEG KAl OV TIPETIEL VA XPNOLUOTIOLE(TAL Yia
aouvnOloteg dpaotnELdTNTEG. Z& AUTEG TIG aocuvhBloteg dpaotnpldTnteg meplAapPdvovtat T.x.
abAuata pe UTIEPUETPN KATATIOVNON TNG TINXEOKAPTIKAG Apbpwong kal/n katamdvnon Adyw
Kpolong (kapyelg, katdpaon, modnAato Pouvol k.d.) i akpaia abAfupata (eAelBepn avappixn-
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on, aAe§intwto mMAayldg k.Am.). ETurnAéov, 1o mpoidv dev Ba TpémeEl va xpnolpoToleital yia v
odAynon oxnpatwyv, v odrynon e€omiiopol Papéog TUTOL (TT.X. KATAOKEVAOTIKA UNXavAiparta),
TOV XELPLOUO PLOKNXAVIKWY HNXAVNHATWY KAl pnxavokivntou e§omAiopol epyaciag.

MNa tg emtpemnopeveg meplParloviikég ouvOnkeg avatpéfte ota Texvikd otolxeia (BA.
oehida 266).

3.3 Evdci&elg

*  Yog akpwtnplacpol dlakepkidikog, dlappaxtoviog kat eEapOpwan Tou wpou

*  2g TEPITITWOELG HOVOTIAEUPOUL 1 APdITTAEVPOU AKPWTNPLACHOD

* Avopehia avtippayiov n Bpayiova

* O aoBevig mpémel va eival oe B€on va katavoei kal va tnpei tig vodeielg xprAong kat aocda-
Aeiac.

* O aoBevig mpémel va TAnpoi Tig Guotkég kat diavonTikég TiPoUTMoBETELg, WOTE va avTIAap-
Bdvetal omTikA/NXNTIKA oApata kat/f pnXavikég OoVAOELG,.

3.4 Avtevdeitelg
*  'Oleg ol poimoBEoelg, ot omoieg uttepkaAldTITOLV TIG TIANPOodopieg oTo kedAlalo «Aaddaieia»
Kal «[MpoPAettdpevn xpron» r aviikelvtal o auTEG.

3.5 Appodiéotnta

H epappoyn tou mpoidvtog oe aobeveiq emitpénetal va diedyetal povo amod texvikolg opbortie-
dikwv eldwv, ot omoiol €xouv eEovotodotnBel amd tnv Ottobock adol érapav tnv avdloyn ek-
maidevon.

4 Aodaiela

4.1 Eme€ynon poe1ldomonTikwV oUHBOAwWV

Mpoeomoinon yia mbavolg coPapolg Kvdivoug aTuXAHATOG Kat TPau-

HaTIopoU.
Mpoeidotoinon yia Tlavoig KivdHvoug aTuyALATOG KAl TPAUUATIGHOD.
[EIAONOIHZH | Mpoeidotoinon yia Tilavr TEAKANCH TEXVIKGOV {nuLmV.

4.2 AlatoTiwon Twv LTIodei&ewy aocdaleiag

| A NPOEIAOMOIHEH |

O TitAOG LTIOAEIKVOEL TNV TNV Kal/n To €i80¢ Tou KIvdlvVou.

H ewoaywyn meplypdodel TiG ouvéTeleg oe Tepimtwon napdfAiedPng tng vnddelgng aopaleiag.

Av uTtdp)OUV TIEPLOTOTEPEC OULVETIELEG, AUTEG ETILONUAivovTal wg eEAG:

> TLX.: ouvémela 1 oe epimtwon apdpAedng tou kivdivou

> TLYX.: OUVETIELa 2 o€ TiepimTwon TapdPAePng Tou kivdlvou

» Me auté to obppolro emonpaivovtal ot Pdgeic/evépyeleg Tou TipETet va AndBoulv umdPn n
va EKTEAEOTOUV Yla TNV ATIOTPOTIN TOL KvOUVOoU.

4.3 MevikEg uTtodeifelg aodaleiag

| A NPOEIAOMOIHEH |

MapapAsPn Twv vtodeiewv aocdaleiag

BAd&Beg oe dtopa fi oto Tpoidv amd ) XPron Tou TPOIOVTOG O CUYKEKPIHEVEG KATAOTACELG.

» [Mpooé€te T umodeielg aoddlelag kat TG avadbepodpeveg TPoduAAelg oto TIapdv ouvo-
OeUTIKO €yypado.
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| A NPOEIAOMOIHEH |

Xpion tng mpoOeong kKata tnv odnynon oXnuatog

AtOxnua and anpdopevn ouptepidopd g TIpoOeong.

» H mpobeon dev Ba TpéTeL va xpnoLLoTIOLETAL Yla TNV 00YNonN OXNHATWY Kal TNV 0drynon
eEomAlopol Bapéog TOTOL (TT.X. KATAOKELAOTIKA KUNXAVARATA).

| A NPOEIAOMOIHEH |

XpRon tTng mpoOeonG KATA TOV XELPLOHO HNXAVIHATWY

Tpavpatiopog amnod anpoopevn ouumePLPopad tng pdbeong.

» H mpdBeon dev Ba TpETEL va XPNOLUOTIOLEITAL VLA TOV XELPLOKS BLOKNXAVIKWOV LNXAVNHATWY
Kal pnxavokivntou eEotmAlopol epyaciag.

| A NPOEIAOMOIHEH |

XelpLopog Tng mMpoOeong Kovta o EVEPYQ, EpPUTEVEVA CLUOTAATA

Mapepporég oe evepyd, epdutebolpa ovotApara (T.x. kapdlakog Pnuatodotng, aAmvidwTAG

K.ATL.) e€attiag Tng mapayopevng nAeKTPopayvnTiknig aktivoBoliag tng mpodOeong.

» ‘Otav xpnolwpotoleite v TpoOeon TOAD KovTid Ot evepyd, epdutelolpa ovotipata, ¢po-
vTiCeTe va Tnpolvtal oL amaltoUEVES EAAXLOTEG ATIOOTACELG OUUdWVA PE TOV KOTAOKELAOTH
Tou gpduTEVUATOG.

» Aappdvete onwaodnmote umdPn TIG TIPOPAETIOHEVEG OUVOAKEG XPNONG Kal TIG LTIOOEIEELG
aodaleiag Tou KATAOKELAOTH TOU ERPUTEVHATOG,.

| A NPOEIAOMOIHEH |

Xpon kateotpappévou TpododoTikol, TipooappoyEa mpiGag n poptioTn

HAektpomAngia amd 1o dyytypa akdiumtwv eEaptnpdtwy uto tdon.

» Mnv avoiyete 10 Tpod0doTIKO, TOV TIposapoyéa piCag f To popTioTH.

» Mnv ekBéteTe TO TPOPodOTIKS, TOV TIpoTapHoyéa TipiCag f To popTioTn ot uttepPoAikd dop-
Tia.

» Avtikataotiote apéows TpododoTikd, TipocapHoyeic mpifag i ¢opTioTéG TIOU €YOUV UTIO-
otei Cnpiég.

| A NPOEIAONOIHEH |

Aeppatiki emtadpn pe MmavTikéG ovoicg petd ano dtappol Adyw EAATTWHATWY OTO KN-

Xaviko cdotnpa

Tpavpatiopdg Aoyw epebiopol Tou S€PHATOC.

> 21nv Tepinmtwon dlappong, ol MTAvVTIKEG ousieq Oev TIPETIEL va €pYOvVTal O emadr pe TO
oTopa, TN HUTN Kat Ta pdtia.

» To mpoidv mipémel va eheyxOei amod pia eEovalodotnuévn vminpeaia oépPig tng Ottobock.

Endavion $0opag oto mtpoiév

Tpavpatiopog Adyw eadparpévou eAEyXoL 1 BUOAELITOUPYIAG TOU TIPOIOVTOG

» Me okotm6 Tnv acdpdieia Touv aobevolg, KABWG Kal yla Adyoug dlatnpnong TnNG AELTOUPYLKAG
aopdlelag, to e§dptnpa cOMnYPNG Tpétet va uttoPdaiietal o éAeyxo amd eEovolodoTnuévn
vminpeoia oépPig tng Ottobock otnv mepimtwon mou Tapouvotdlel afloonpeiwto TEPLOPLONS
NG AEITOVPYIKOTNTAG TOU.

» [lpooé€te 611, o€ TepimTwon TMoAL xapunAng katdotaong $popTiong tng wnatapiag, to e&ap-
pa cOAANYPNG pTtopPEi va Ttapouotdaoel AelToupyLKo UG TIEPLOPLOHOUG,
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Avtovopeg emepfaocslg oTo POiov

Tpavpatiopog Adyw SuoAettoupyiag kal emakoAovOwv ampdopevwy avildpdcewv NG TpoOe-

ong.

» EkT1og amod Tiq epyaocieq mou meptypddovral oTig mapoloeg odnyieg xpnong, ot eMEUPATELG
OTO TIPOIOV OEV ETITPETIOVTAL.

» To dAvolypa Kal n €TLOKEVI TOU TIPOIOVTOG, KAOBWG Kal n amokatdotacn eEapTNUAT®WY TIOU
€xouv uttooTei {npid, emutpemnetal va dleEdyovtal povo amod eEoVOLOO0TNHEVO TEXVIKO TIPO-
owtko tng Ottobock.

XpRon TpoidvTtog Ttov Ttapovotadetl nuéEg

Tpavpatiopog amnod Aettovpyikr) BAGPN Tou TpoidvTog.

» [Mpwv amo m xpAon, Pepatwbeite d1L OAa ta Lépn Tou Tpoidvtog dev apovolalouy eEwtepl-
KEG CnpuEG.

» S mepintwon CNULAG, EMIOKEVAOTE APEOWG TO TIPOIOV.

/A NMPO=OXH

Ewoxwpnon piTwy Kat uypaciag oto mpoiov
Tpavpatiopdg amnod anpdopevn cupmeptdopd Tou TPoidvTog f duoAelToupyia.
» [lpooéxeTe va Unv el0€pXOVTAL OTEPEA OWHATIOIA i} LYPA OTO TIPOIOV.

4.4 YTodei&elg svbuypappong / pvbuiong

ZdaApa xelplopou otn dradikacia puOUIONG e TO AOYLOULKO pOOULIONG

Tpavpatiopog and anpoopevn CUUTEPLPOPA TOU TIPOIOVTOG,

» H ouppetoyn oe ekmaidevon tng Ottobock oxeTikA pe TO TIPOIOV Eival UTIOXPEWTIKN TIPLV ATIO
v pwtn epappoyn. MNa va dikatoloTe evnpePWHEVEG EKOOOELG TOU AOYLOMIKOU, pTIOPEL va
armaltBolv TepalTEpw eKTIALOEVTIKA Habrpata yia 1o poidv.

» Ed¢apudote alayég oTig pubpioelg mpwta oto e§dptnua ocOANYNngG, potol eAéyEeTe TIg
pubpioelg otov acBevr.

» Xpnoipotolote TNV NAeKTPOVIKH BorBela TIou UTIAPXEL OTO AOYLOUIKO.

Eodalpévn poduion/avrtiotoixion nAektpodiwv

Tpavpatiopog amnd anpoopevn CUUTEPLPOPA TOU TIPOIOVTOG,.

» [pooé€te wote ol emuddveleg emadng Twv NAektpodinv va edpdmrtovial katd 1o duvatdv
TIAPWG HE LYLEG O€pUa. Ze TiePITTWOon TIov TIapatneEnbolv évioveg dlatapayés Adyw nAe-
KTPOVIKWV OUOKEUWV, eAEYETE Kal eviexopévwe alda&te Tn B€on Twv nAektpodiwv. Av dev
eivat duvati n amokatdotaon Twv dlatapayxwv f av HEow Twv pubpicewv A Tng eTAoyng
TOU KATAMNAOL TIPOYPAUHATOG JeV ETUTUYXAVETE TO eTOVUNTO amoTéAeopa, amevbuvOeite
oTov appodio aviimpdowTo tng Ottobock otn xwpa oag.

» ®dpovriCete va emiAéyete TNV Katd 1o duvatdv xapnAdtepn pubuion evaiodnoiag yia ta nAe-
KTPOdLa, TIPOKELUEVOU VA TIEPLOPIOETE TIG TIAPEUPBOAEG ATIO LOXUPN NAEKTPOUAYVNTLKE AKTLVO-
BoAia (11.x. opatd f kpudd avilkAeTTikA cuoTtrApata otnv £i00do/é€0d0 KATAOTNUATWY), avl-
XVEUTEG HETAMNWV/0APWTEG OCWHATOG ATOHWV (TT.X. OTOUG XWPOUG agPodpopinwy) A amd AA-
AEG LOYXUPEG TINYEG NAEKTPOUAYVNTIKWOV TIAPEUPOAWY (TL.X. YPARpHEG vbnAnG Tdong, Toumol,
0TaOpOl HETAOXNHATIOTWY, NAEKTPOVIKOL TOHOYPADOL, HayVNTIKOL TOHOYPAdOL K.ATL.).

251



» [lpooéxete wote oL B€oelg oOvOeong Twv NAeKTPodiwv va avIloToLXoUV OTO PUOLOAOYLKO
Avolypa kat KAeiolpo NG avtiotolyng HUikng opddag.

/\ MPOZOXH

Eodalpévn pvOuLon nAektpodiwv AdYyw MUIKAG KOTIWONG

Tpavpatiopdg Aoyw eobarpévou eAEyxou ) duolelToupyiag Tou Tipoidvtog.

» Katd tn dudpketa tng puopLong Twv nAektpodiwv, o acBevig TPETEL va KAvel SlaAeippara.

/A NPOZOXH

Avemtapkng emtadn Twv NAEKTPOdiwv pe To déppa

Tpavpatiopodg amnoé anpoopevn ouUTeEPLPOPA Tou TIPOIdVTOG AOYw aveEEAEYKTOU XELPLOKOU TOU
TpoBeTikol e§apTApATOG.

MpooéEte wote oL empdveleq emadnig Twv nAektpodiwv va epdmrovial Katd to duvatodv
TIAAPWG HE LYLEG O€pa.

‘Otav petadpépete Bapla poptia, dtacpariCete 6Tl Ta NAekTPOIIA TTAPAUEVOLV OE eTIADN HE
10 déppa.

Av 0 €\eyxog TOU TIPOIGVTOG Oev YIVETAL OWOTA HEOW TWV MUKWV ONpATWY, ATIEVEPYOTIOL-
note oAdkAnpn v Pobeon kat arnevBbuvOeite oTov appodLo TeXVIKO 0pBOTIEDIKWY ELOWV.

v

v

v

/A NMPO=OXH

Mn Ttipnon Twv odnywwv XpRong OAwvV Twv XPNOLHOTIOLOUUEVWY TIPOOETIKWVY £§aptn-

HATWV

Tpavpatiopog amnod anpoopevn CUUTEPLPOPA TOU TIPOIOVTOG.

» Aappdvete vmodn OAeg Tig odnyieg xPNONG TwV XPNOLLOTIOLOVHEVWY TIPOBETIKWY €§apTn-
pdtowv.

/A NMPOZOXH

Xpion akataAAnAwv tPoOeTIKWV EEAPTNUATWV

Tpavpatiopog amnod anpoopevn CUUTEPLPOPA TOU TIPOIOVTOG.

» Suvdudlete To TIPOIdV poOVO e Ta eEaptApata mou avadpépovtal otny evotnta «Avvatdtnteg
ouvduaopoL» (BA. oelida 248).

H pmtatapia dev ouvd<ONKe cwota

Tpavpatiopoi Adyw eodparpévou eAéyxou i duoAettoupyiag Tou TIPOIGVTOG.
» [Mpooé€te va pnv alda&ete peta&ld Toug TIG OUVOETELG TNG Katapiag.
» EAéyEte tn olvdeon tng pnatapiag tpapwvrag eAappd 1o KaAwdto.

/A NPOZOXH

XpRon ompél GLALKOVNG KATA TNV TOTtoO£TNON TOL TIPOOETIKOV yavtiol

Tpavpatiopdg Aoyw anwielag cOAnPng mouv odeiletal oe avemapkn Tpoéaduon Tou TIPobeTL-

KoU yavtiol oto X€pL.

» [a va dopéoete 10 TIPOOETIKO YAVTL, XPNOLUOTIOLEITE ATIOKAELOTIKA Kal pévo To ompél edap-
poyng 640F 18. Mpooéte Tig 0dnyieg XprAong Tou TpobeTikol yavtio.

N
o
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4.5 YTod&ei&eLg yia TNV Iapapovi] 0€ CUYKEKPLHEVOUG XWPOUG

/A NMPO=OXH

MoAb pikpn amtéotaon and ocvoKevEG eTiikowvwviag HF (L. kwvntd tnAédwva, cuokev-

€¢ Bluetooth, cuokevég WLAN)

Tpavpatiopoég amnod amnpdopevn cuptepldopd Tou TIPOIGVTOG Adyw dlaTapaxng TG E0WTEPLKAG

petddoong dedopEVwy.

» [a tov Adyo autd, ouviotdtal va tnpeital eAdxiotn amnoéotacn 30 cm amnod GUOKEVEG ETILKOL-
vwviag HF.

/A NMPO=OXH

Azitouvpyia Touv TIPoidvToG o€ TTOAD KOovTLV) anootaon and AAAEG NAEKTPOVIKEG OUOKEL-

£q

Tpavpatiopog amnd ampdopevn cuputepldopd Tou TIPOIGVTOG Adyw dlaTapaxng TG E0WTEPLKAG

petddoong dedopEVWY.

» Mnv ¢p€pveTe TO TIPOIOV TIOAD KOVTA 0€ AMEG NAEKTPOVLKEG OUOKEVEG eV PpiokeTal o Aet-
Toupyia.

» Mnv otolfdalete AMeG NAEKTPOVIKEG CUOKEVEG TIAVW OTO TIPOIdV oo Ppioketal o€ Aettoup-
yia.

» Av dev prmopeite va amoplyeTe TNV TAVTOXPOVN AELTOUPYIA TWV GUOKELWV, TIAPATNPNOTE TO
Tipoidv Kal emaAnBelote OTL xpnotpotoleital oclpbwva pe TIG TPodlaypadE OTO CUYKEKPL-
pévo TAaiolo xpAong.

Mapapovi o€ TMEPLOXN HE TINYEG LOXVPWYV HAYVATIKWY KAl NAEKTPLKWV TtapeUPoA®V (Tu.X.
QAVTIKAETITIKA OCUOTARATA, AVIXVEVLTEG LETAAAWV)

Tpavpatiopdg amnod anpdopevn cupTePLdpopd Tou TPoidvVToG Adyw dlatapaxnig TNG ECWTEPLKAG
peTadoong dedopEVWV.

» AmoodelyeTe TNV TIApApOV KOVTA 0 opatd i KPudd QVTIKAETITIKA CUOTANATA OTnV €i0odo/
€€000 KATAOTNHATWY, AVIXVEUTEG HETAMWY/ 0apwWTEG OWHATOG Yla Atopa (TT.X. oToug XW-
pPoug agPodpPopiwV) | AMNEG TINYEG LOXUPWY HAYVNTIK®V KAl NAEKTPLKWV TIAPEUPOADY (TL.X.
YPaAppéG vPnAng Tdong, Toptol, otabpoi HETAOYXNUATIOTWY, NAEKTPOVIKOL Topoypddol, pa-
YVNTIKOL TOHOYPAdOL K.ATL.).

‘Otav mepvdte amd avTIKAETITIKA GUOTAHATA, CAPWTEC CWHATOG KAl AVLXVEUTEG UETANWY
TIPOOEXETE TNV ATIPOCHEVN GUUTIEPLDOPA TOU TIPOIOVTOG,.

\4

4.6 YTod<ei&elg yua tTn Xxprion

AkatalAnlog XEPLOHOG
Tpavpatiopdg Aoyw eoparpévou Xelplopol 1 SuoAelToupyiag Tou TIPoidvToc.
» Evnuepwote Tov aobevi OXETIKA He TO OWOTO XELPLOUO TOU TIPOIOVTOG,

/A NMPO=OXH

AkataAAnAn ¢povtida Tov TPoiovTog

> Tpavpatiopoi Adyw eopalpévou eréyyou/duoheitovpyiag Touv Tpoidvtog N TipdkAnong n-
pidg ota pnxavikda eEaptripata

> [lpokAnon Cnuiadv 1 Bpadon emeldn Ta MAACTIKA pépn yivovtal ebBpumta Adyw xpnong dia-
AUTIK@WV OUOL®V OTIWG AoETOV, Beviivn K.4.
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KabapiCete 10 Tipoidv amokAeloTikd Kal povo olppwva pe Tig Tipodlaypadég oto kKepdAato
«KaBapiopdg» (BA. oehida 265).

Mnv kabapiCete 10 TIPOIOV LE TPEXOUHEVO VEPO.

Av xpnotporoteitat yavti, AaBete ettiong vmdn Tig 0dnyieg XpRong Tou yavtiou.

/A NMPO=OXH

Z0AANYN avtikelpévwy pe eodpalpévn dovaun coAAnYng

Tpavpatiopdg amnd anpdopevn cupmeplhopd Tou TPoidvToG.

» AdPete umoyn Ot n dlvaun oOANYNng mpémel va pubpiletal xelpokivnta, avdloya pe
olotaon (LaAak6/oKANPO) TOU AVTIKELHEVOU TIOU TILAVETE.

/A NMPO=OXH

Kivduvog mayidsuong avapeoa oTig AKPEG TwV SaKTOAwVY

Tpavpatiopdg Adyw mayidevong HEPWV TOU CWHATOG,

» AdPete umdyn ot anayopeletal va PAlete pHéEAN 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 OTLG
AKpeg TwV OAKTUAWV.

» [lpooéxete KATA TO KAgiOO TOU YXePLoU va punv PAlete ta dAkTuAa f HEAN Tou CWHATOG 0ag
otnv meptoxn KApPNG tTwv dakTOAWVY.

» KabBapilete to Tipoidv dtav eival arnevepyoTonpévo.

AkoOowa antacdaiion tTov eEaptnatog cOAANYNG

Tpavpatiopog o mepintwon mou 1o e§aptnua cUAMNYNG Avbei amd to avtiPpdyio (m.x. Katd n

petadopd avIKEIPHEVWY).

» [lpooéxete katd 1n olvdeon Tou Xeplol pe T Onkn N 1a e€aptipata ouvappoyng, WOoTE N
olvdeon va dlevepyeital owotd.

» ‘Otav xpnolpotoleite pnyxaviopsd acddiiong kaprmol, Tomobeteite 10 e§Aptnpa cOAANYNG
€101, WOTE TUXOV eAadpld eplotpodr va pnv mipokadei Abotpo tou eEaptApatog ocOANYNG
arnoé 1o avtiPpdylo.

vy

5 Meplexopevo cvokevaoiag

* 1 tpy. SensorHand Speed 8E38=8*
n

* 1 tpy. SensorHand Speed 8E39=8*

o 5.

1 tpx. SensorHand Speed 8E43=8*
1 tpx. 0dnyieg XpARong (Texvikd TIPOoWTILKO)
1 tux. 0dnyieq xpriong (xpriotne)

6 EZaodalion Asttoupylkotntag

6.1 ®opTiOon pnatapiag

lNa 11 akéAovbeg MAnpodopieg, avatpégre otig odnyieg XpAong NG pratapiag f twv e&aptn-
HATWV CUVAPHOYAG AYKWVA TIOU XPNOLUOTIOLE(TE:

*  Xelplopog pnatapiag

*  ’'Evdel&n katdotaong ¢oéptiong

*  Mnvlpata emuPefainwong (NXNTIKA oAPATA «UTiT» Kal d6vnong)
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6.2 POOULON TV NAEKTPOdiwY
H Bavikij 6€éon twv nAektpodiwv kabopiletal pe to MyoBoy 757M11=X-CHANGE, BA. odnyieqg
xprong 647G265=ALL_INT.

Mpoypappa 1, 5 kat 6:

210 mpdypappa PAULA, emudé€te tnv emubupnt €kdoon mpoypdppatog. Pubuiote kdbe nAe-
KTpOOlo €101, WOoTe 0 aoBevig va propei va diatnproel kABe PUIKO orfua yla Tepimou 2 deute-
poiemta mavw amnd tnv e HIGH (BA. ew. 7, (1)).

Mpéypappa 2:

210 mpdypappa PAULA, emhé€te tnv emBupnth €kdoon mpoypdppatog. PuBuiote kdBe nhe-
KTpOdlo €10L, Wote 0 aobevng va propei va diatnpnoel kKabe puikd onpa yia mepimov 2 deute-
polemta avw amd v ik LOW (BA. k. 7, (2)).

Mpoypapua 3:

210 mpdypappa PAULA, emiAé€te To SensorHand Speed otn Aettoupyia AutoControl. PuBpiote
TO NAeKTPAOLO €101, WOTe 0 aoBevAg va propei va diatnproel To HUikd ofpa yia mepinou 2 deute-
poiemta avw amd tnv i ON (BA. €ik. 8).

Mpéypappa 4:

210 mipoypappa PAULA, emuléEte to SensorHand Speed otn Aettoupyia VarioControl. PuBpiote
To NAeKTPAdL0 €101, WOTE 0 AoBevrG va Propel va dlatnpAoeL To HUiKO ofpa yla Tepimou 2 deute-
polemta avw amd v e HIGH, BA. ew. 8.

NMAHPO®OPIEZ

21a mpoypdppata 3 kat 4, propei va AapBdavetatl urtodn poévo éva puikd onpa, PA. k. 7 kat PA.
€LK. 8.

6.3 Mpoypappata eAéyxov

[Na tnv Wavikn pooappoyr otov acbevr), pmopeite va eTiAéEeTe avapeoa oe €L TIpoypApATA.
Ta ouykekplpéva poypdppata emAéyovtal pe Boopata pe dladpopeTiKA XPWHATIKA KWILKOTION-
on (BA. €. 4).

To SensorHand Speed diabétel epyootaciakd pavpo Boopa kwdikomoinong kat eivat podia-
pHopdwpévo pe 1o Mpdypappa 1. Xpnotpomolwvtag 1o pavpo Buopa kwdlkoTtoinong, emAéyovtat
1a poypdppata pe to MyoSelect 757T13.

Mmopeite va ekteAéoete puOUon Tng taxltntag tov SensorHand Speed pe 10 MyoSelect
757T13, xpnotpotolwvtag omolodnmnote Buoua kwdikotoinong, PA. odnyieg xprong 647G131.

AAM\ayn Boopatog kwdikomoinong, PA. €. 4

1) Adalpéote Tov dakTOAo aoddAiong.

2TPWETE TO EOWTEPLKO XEPL TIPOG TA THOW, £TOL WOTE va €xeTe eAelBepn Tpoofaan oTo nAe-
KTPOVIKO 00OTNHA EAEYXOU.

ANGETe To Puopa kwdikoToinong.

2P WETE TO ECWTEPLKO XEPL TIPOG TA EUTIPOC,.

TomoBetroTe TOoV SakTOALO aoddaiiong.

Adaipéote kal Eavatomobetrote TNV punatapia.

NMAHPO®OPIEZ: To clotnpa eAéyyou avayvwpilel pe tov TpdTo autd To véo BUopa KwOIKOo-
Toinong.

N
—

ar e

6.3.1 ELOKOTINON TIPOYPAHHATWY

Mpoéypappa 1: DMC Plus Sensorik
Neuko Boopa kwdikotoinong: 13E184=1
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Z0otnua eAéyxouv Avoiwypa KAeiowo ‘Evdeidn
Abo nhektpddia Mvuiké orpa péow tov | Muiké ofpa péow tou |lMa acBeveig pe 2
nAektpodiou nAektpodiou LOYXUPA WUIikA ofpata
Tayotnta: Tayotnta:
Avaloyikn Avahoyikn
Mpoypappa 2: AutoControl - Lowinput
Kékkivo Biopa kwdikomoinong: 13E184=2
Zootnpa eAéyxov Avowypa KAeiowpo ‘Evdeign
Abo nhektpddia Muiké orpa péow tov | Wnoiakd puiké onpa | MNa aoBeveig pe 2
nAektpodiov HEOw TOL NAekTpodiov |adlvapa Huika ofpa-
Taxotnra: (obvtopo ofpa Ta
Avaloyikn OTIOLAOONATIOTE €via-
ong)
Tayutnta:
2tabepn
‘Eva nAektpddio kat Muiké ofpa péow tou | ZApa péow tou da- lNa aoBeveiq pe évav
ototoodnAmote dia- nAektpodiou KOTITN poévo pu pe adlbvapo
komtng MyoBock Tayutnta: Tayutnta: HUiKO onpa
Avaloyikn 2tabepn

Ormotoodnrmote dia-
komng MyoBock

To xépt avoiyel yla
600 XPOVIKO SldoTnpa

To Xépt kAeivel amod
v mAevpd KAEIZI-

lNa aoBeveig pe TOAO
aduvapa 1 xwpig po-

TIATATE TNV TIAELPA MATOZ tou diakémrn. |ikd ofpata
ANOITMATOZ tou Tayotnra:
OlakoTTn. 21aBepn
Tayotnta:
21a0epn
Mpéypappa 3: AutoControl
Mpdowvo Buopa kwdikomoinong: 13E184=3
Zootnua eAéyxov Avowypa KAeiowpo "Evds1En

‘Eva nhektpodio

IpAyopo, mapateta-
pévo HUikS ofpa péow
Tou NAekTPOdiov
Tayotnta:

21abepn

MoAU apyn puikn xa-
Aapwon HEow Tou nhe-
kTpodiou: 1O X€pL T~
papével avolyto
priyopn puikA xa-
Aapwon HEow Tou nhe-
kTpodiou: TO X€pL
KAeivel

Tayotnta:

2tabepn

lNa aoBeveiq pe évav
HOVO HU He TIOAD
aduvapo puiko onpa

OmnoloodnAmote dia-
komng MyoBock

To xépt avoiyet yla
000 XPOVIKO dldoTnpa
TIAPAHEVEL TIATNUEVOG
0 dLaKOTITNG.
Tayotnta:

2tabepn

To xépt kAeivel av-
Topata oA apnoete
Tov OLaKOTTN.
Tayotnra:

2tabepn

Ma aoBeveig pe TOAD
adulvapa f xwpig po-
kd ofpata

Mpoypappa 4: VarioControl
MrmiAe Boopa kwdikotoinong: 13E184=4
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Zootnpa eAéyyxou

Avoiypa

KAciowpo

"Evdeign

‘Eva nAektpddio

Tayotnta kat évtaon
puikAg obomaong oto

Tayotnta kat évtaon
HUIKAG XxaAdpwong

Na aoBeveiq pe évav
ML Kal loxupd puikd

nAektpddLo 07O NAeKTPOOL0 onpa f pe taon ya
Tayotnta: Tayotnta: ouvoloTiaon
Avaloyikn Avahoyikn

‘Eva ypappiké otot- Taxttnta kat évtaon | Taxutnta peiwong €A- | MNa aoBeveig pe ToAD

Xelo eAéyxou ENENG OTO YPAUULKO &NG oTO YPAppLkd adlvapo i kabdou
oTotxeio eAéyxou ototxeio eAéyxou HUik6 onfpa
Tayutnta: Tayutnta:
Avaloyikn Avaloyikn

Mpoypapua 5: VarioDual

Kitpwvo Buopa kwdikotoinong: 13E184=5

Zootnpa eAéyxov Avowypa KAeiowpo ‘Evdeign

Abo nhektpddia

Tayotnta kat évraon
HUiKAG obomaong oTo
TIPWTO NAEKTPOALO
Tayutnta:

Avaloyikn

Tayotnta kat évraon
HUIKNAG XaAdpwong
OTO TIPWTO NAEKTPODL0
Tayutnta:

Avaloyikn

Advapn oOAMNYNng
avaloyn Tpog TNV
€vtaon Tou puikol
onparog oto delTEPO

lNa aoBeveiq pe 2
LOXLPA pUIKA oApata

nAektpddL0
Mpéypappa 6: DMC plus Sensorik
Mwp BOopa kwdikomoinong: 13E184=6
Z0otnpa eAéyxouv Avorypa KAeiowo ‘Evdel&n
Abo nAektpodia Muik6 ofpa péow tou | Muikéd onpa péow tou | MNa aobeveiq pe 2
nAektpodiou nAekTpodiou LOYXUPA puikd ofpata
Tayutnta: Tayutnta: 200TnNua aedntApwy
Avaloyikn Avaloyikn SUVA kaut FlexiGrip pe
duvatoTnTa ATEVEPYO-
TIoinong
6.3.2 Meprypadn MPoypappaTwy

| NAHPO®OPIES |

Me évav olvtopo maAud «<ANOIFMATOZ», umopeite avd maca oTiypn va dlakOPeTe 1600 TNV
auvtépatn emavapibpion tng dovapng cUAANYPNG oo Kkat tn Asttovpyia FlexiGrip.

| TAHPO®OPIES |

‘OAeg ol Tipég dOvapng cUMNPng (Tt.x. 100 N ~ 10 Kp) eival evOeIKTIKEG TIHEG avadopdg yia Tnv
ene&Aynon g apxng Asttoupyiag twv dladopwv TpdTwy AetTovpyiag.

6.3.2.1 NMpoypappa 1: DMC plus Sensorik

"EAgyxog pe 2 nAekTpodLa

AuTo 1o gboTnpa eAéyxou avtiotoixei oto ovotnua ehéyxov DMC plus pe evowpatwpévo «Elkovi-
K6 dlakdémn xelpdg» (Dynamic Mode Control), aAd dwabétel kal 1o obotnua otabepotoinong
oUAMNYPNG «obotnpa aobntipwv SUVA». To eninedo tayxutntag r dovaung cOAAnPng kabopile-
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Tal and TNV €viaon Tou OAPATog NAekTPodiou (Tou TpokiTTEL attd Tn Huikn obormaon). Metd amnd
oUAMNYN pe tn pé€ylotn dlvapn, To KatwdAl evepyomoinong avgdvetal oe pia vpnAotepPn TIUA
oTnv katevBuvon avoiypartog («elkovikdg dLakoTTng Xelpdg»). Autr n ab§non HeLwveL Tov Kivouvo
avoiypatog Tou Xeptol pe akolola puika onpata. Me Tov 1pomo avtd, av&dvetal n acpdiela oOA-
ANYPNgG, T.X. KATA TO TILACLUO HAXALPOTIPOUVMV.

Avolypa: avaloyikd pHé€ow Tou NAekTPodiou avoiypatog

KAgiowpo: avaloyikd péow Tou NAeKTPodiov KAELGIHATOG

Mapadety- ‘Otav 1o puikd ofpa eival xapnAd, dnpiovpyeital n xapnAdtepn dovaun cOAnPng

pa 1: (10 N) yia 1o Tidoipo evog aviikelpévou. Edv 1o odotnpa atodntipwv avayvw-
pioel pia alayn otn B€on Touv avrtikelpévou, n apxikr dovaung cuAANYPng (15 N)
avanpooappoéletal avtépata —avaloya pe TG avaykec— €wg kat 1,5 dopd. To
FlexiGrip evepyoroteitar ané ta 20 N. ‘Otav apaipebei 1o poptio, To SensorHand
Speed miavel Eava pe v ponyovpevn dovaun cOAANYNG.

Mapddery- Me vdnAdtepo puikd orua, dnuovpyeital peyahitepn d0vaun cOMnNG kat av

pa 2: aM\da&el n B€on Tou avtikelpévou TIov ouykpateital, n duvapn cVAANYPNg avamnpo-
oappoletal —avaloya pe TIG AvAyKeG— €wg Tn LEyLoTn T TG (130 N). Edv 1o
¢dopTtio o1o ¥épt uttepPei Ta 130 N (dVvapn cOANYPNG Tou Xeplol kat eEwTePLKA
duvapn), evepyoroteital To FlexiGrip. Otav adaipebei 1o doptio, T0 SensorHand
Speed midvel Eavad pe tnv ponyolpevn dvapn cOAANYPNG.

Avowypa KAeiowpo

Muiké orjpa péow Touv nAektpodiov Muiké orjpa péow Tou nAektpodiov

Taxotnra:
avaAoyikn 15 mm/s €éwg 300 mm/s

Tayotnta:
avahoytki 15 mm/s éwg 300 mm/s

Apxikni d0vaun cOAAnYng

Avtépatn avamnpooapuoyn
duvaung ocVAAnYNnG

Astrtovpyia FlexiGrip

avahoytki: O N éwg 100 N

avaloyiki: ab&non tng apxt-
KNG duvapng oOAANYPNG €wg
1,5 popd 1o TOAD, TT.X. APXIKA
Sduvapn cuMnYPng 10 N kat
avarnpooappoyn d0vapng oLA-
AnPng €wg 15 N 1o TIoAD

efaptdral anod tnv apxkn
dUvapn ocUAMNYnNg, evepyo-
Toteital kabe popd Alyo mAvw
arod Tn HEYLOTN avarpooappo-
Y1 TG ddvapng oOMndng
eAay. amo 20 N

péy. amd 130 N

‘Eva 1oxupo6TtepO HUiKO onfpa pmopel va ypnolporolnBei yia v emitevén tng péylomg dovaung
oOMnUng (100 N) avd mdoa otiypn, ave§dptnta amnod v avtépatn avampooappoyn tng dova-
HNG oOMNnG.

6.3.2.2 NMpoypappa 2: AutoControl - Lowinput

"EAeyxog pe: 2 nAekTpodia, 1 nAekTpodio Kat 1 dwakomtn i 1 Stakomtn

To x€pL KAgivel pe Tn pEYLOTN TaXUTNTA KAl TILAVEL £va QVTIKEILEVO He TN pikpdTEPn dOvapn oOAN-
¥ng (10 N). Edv 1o cbotnpa aobntipwv avayvwpioel pla aAkayr otn 6€on Tou aviikelpévou,
yivetal avtépata ek véou oOANYPnN —avaloya pe TG avaykeg— HEXPL TN HéYLoTn S0vapn cOAANYPNG
(130 N). To FlexiGrip evepyototeital étav n duvapn cOMnbng étdoel otn péyiotn tipn. Otav
adalpebei 10 poptio, To SensorHand Speed mdvel Eavad pe tnv ponyolpevn dOvapn cOANYPNG.
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"EAgyxog pe 2 nAekTpodLa

Avolypa: avaloyikd péow Tou NAekTpodiov avoiypatog.
KAgiowpo: pe péylotn taxvtnta, Héow oOVIOHOU HUIKoU OAPATOG OTIOLAcOATIOTE EVIaong
TIAvw amod To KAaTWAL EvepyoTioinong oto NAEKTPOSL0 KAELOILATOG.

Avowypa KAeiowpo

Muiké orjpa péow Touv nAektpodiov Muiké orjpa péow Tou nAektpodiov
Tayotnrta: Taxotnra:

avahoytkij 15 mm/s éwg 300 mm/s otaBepn ota 300 mm/s

Apxikni d0vaun cOAAnYng Avtépatn avantpooappoyn |Asitouvpyia FlexiGrip
duvaung ocVAAnYNnG
10N €wg péy. 180 N €VEPYOTIOLEITAL ATIO TN HEYLOTN
dUvapn ocUANYNG

"EAeyxog pe 1 nAekTpodio Kat 1 dLakoTtn

Avoiypa: avaloylkd péow tou nAektpodiov avoiypatog.
KAeiowo: HE HEYLOTN TaXUTNTA, TIATWVTAG OTLyHLlaia Tov SLaKOTITN.
Avorypa KAeiowo
Muiké orjpa péow Touv nAektpodiov 2Apa péow g mevpdag KAEIZIMATOZ tou
OLaKoTTN
Tayotnra: Taxotnra:
avaloytki 15 mm/s €éwg 300 mm/s otabepn ota 300 mm/s

Apxikni d0vaun cOAAnYng Avtopatn avantpooappoyn | Asttovpyia FlexiGrip
Sovaung cOAAnYng
10N €wg péy. 180 N €VEPYOTIOLEITAL ATIO TN HEYLOTN
dUvapn ocUANUNG

"EAeyxog pe 1 dtakomtn
AuvTté 10 Tpdypappa ptopel va xpnotporoinBei oe ouvduaopd pe oTIOlOVONATIOTE OLAKOTITN
MyoBock.

Avolypa: pe péylotn taxvtnta, epdoov eival evepyortotnpévn n mhievpd ANOITMATOZ tou
dLakomtn. Tote 10 XEpPL TTAPANEVEL AVOLYTO.

KAeiowpo: He HEYLOTN TaXVTNTA, TIATWVTAG TNV €T KAELCILATOG Tou dlakdTTn.

Avolypa KAegiowpo

To x€pt avoiyel yia 600 xpovikd didotnpa ma- | ZApa péow tng mhevpdg KAEIZIMATOZ tou
tate v mMAgvpd ANOIFTMATOZ tou diakottn | dtakdmn

Tayotnta:

Tayotnta: otaBepn ota 300 mm/s

avaloytki 15 mm/s €éwg 300 mm/s

Apxik d0vaun cOAAnYng Avtopatn avantpooappoyny | Asttovpyia FlexiGrip
Sovaung cOAAnYng
10N €wg péy. 180 N €vEPYOTIOLEITAL ATIO TN HEYLOTN
doOvapn cUANYNG

>uvdéote Ta akéAovBa karwdia oto opoa&oviké Buoua 9E169.
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*  PBA. ek. 6 (1): kaA®dl0 olVdEDNG UTaTapiag

*  BA. ek. 6 (2): nAekTPOALIO

*  PBA. eik. 6 (3): KOKKLVO/AeLKO KAAWDLO Tov KaAwdiou auvdeang 13E99 (emadéq KAeloipaTog)
6.3.2.3 NMpoypappa 3: AutoControl

‘EAeyxog pe: 1 nAekTpodio i} 1 ypappiko otolxeio eAéyxou i 1 dlakomTn

To x€pL KAgivel pe Tn pEYLOTN TaXUTNTA KAl TILAVEL £va QVTIKEILEVO He TN pikpdTEPn dOvapn oOAN-
¥ng (10 N). Edv 1o obotnpa aobntipwv avayvwpioel pla alkayr otn 0€on Tou aviikelLévou,
avamnpooappoletal avtdépata Kat ouvexopeva €wg tnv ekdotote amattoOpevn duvaun cOMnPng
(n€y. 130 N). Edv 1o doptio oto xépt utiepPei ta 130 N (d0vapn cOMnPng touv xeptol kat e§wte-

pkry dvvapn),

evepyoroleital o FlexiGrip. ‘Otav adaipebei 1o dpoptio, T0 SensorHand Speed

mdvel Eavad pe v mponyoupevn dovapun cOAANYNG.

‘EAeyxog pe 1 nAekTpodLo

Avolypa: pe HEYLOTN TayUTnTa LEoW eVOG YPIYOPOU, TIAPATETAREVOL HUIKOU OAPATOC HECW
Tou nAektpodiov.
KAeiowpo: He HEYLOTN TayUTNTa, XaAapwvovTag ypryopa Tov Hu.
Aiakomn: pe TIOAD apyr| LUk XAAaon péow Tou nAekTpodiov, To XEPL TIAPANEVEL AVOLYTO.
Mapddery- Metd 1o dvorypa, xaAlapwaote Tov pu pe TIoAD apyn taxutnta. H 6€on avoiypatog
pa 1: TIapapével apetapAnTn.
Mapddery- Metd 1o dvolypa, XaAap®OTe TOV HU HE TN KEYLOTN Tax0TnTa. To XEPL KAEiveL au-
pa 2: TOpATA e TN HEYLOTN Tax0TNTA Kal EEKIVA va TILAVEL TO avTLKEILEVO pe dUvapn oUA-
Anbng 10 N. Edv 1o obotnpa aodntipwyv avayvwpioel pia alayn otn 6€on tou
QVTIKELPEVOU, YiveTal avTtépata ek vEou UMY —avaloya pe TIG avaykeg— HEXPL
™ péylotn duvaun cuMnng (130 N).
Avowypa KAeiowpo
[priyopo mapatetapévo puikd ofpa péow tou | MoAd apyn puikA xahaon HEcw Tou NAeKTPO-
nAektpodiou. diou:
TO X€PL TIAPAHEVEL AVOLXTO.
Tayutnta: Ipryopn HuikA xdAaon péow Tou nAektpodiou:
ot1aBepn ota 300 mm/s TO X€pL KAeiveL

Tayotnta:
otaBepn ota 300 mm/s

Apxikni d0vaun cOAAnYng Avtopatn avantpooappoyn | Asttovpyia FlexiGrip

d0vaung ocVAAnYNnG

10N

€wg péy. 130N gvepyoTioleital amo tn LEYLOTN
dUvaun ocUANYPngG

"EAeyxog pe 1 ypappiko otolxeio eAéyxouv

Avolypa:
KAeiowo:

Aiakotn:

Mapddety-
pa 1:

260

He HEYLOTN TaxUTNTa, HECW YPAYOPNG EAENG OTO Ypappikd oTolxeio eAEyxou.

pe pEYLOTN TaxlTnTa, péow ypryopng Heiwong tng €AEng oto ypappikd atolyeio
€EAEYXOU.

pe TIOAD apyn pelwon NG €NENG OTo Ypappikd ototxeio eAEyxou, TO XEPL TIapa-
UEVEL AVOLXTO.

Metd to dvolypa, pelwote TIOAD apyd v €AEn OTo YPAUULKO oTotyeio eAéyyou. H
0€on avoiypatog mapapével apetapAnTn.




Mapddery- Metd 1o dvolypa, HEl®OTe TNV €AEN TOU YPAUULKOD OTOLXEIOU EAEYXOU HE TN HEYL-

pa 2: otn taxVvtnta. To X€pt kAeivel avtépata pe tn LEYLOTN TaxlTnTa Kat EeKva va
TILAvel To avTikeipevo pe d0vapun ocOANYng 10 N. Edv To odotnpa aiodntipwv
avayvwpioel pla alayn otn 8€on tou avtikelpévou, yivetal avtopata ek vEou oUA-
Andn —avaloya pe TG avaykeg— HEXPL TN HEYLoTn duvapun cuANYPNG (130 N).

Avowypa KAeiowpo
‘EAEN pe vPnAn taxvtnTa oto YPappikd oTol- MoAU apyn peiwon tng €AENg oTo YPAUHLKO
Xelo eAéyxou. oTolxelo eAéyyou:

TO X€PL TIAPAHEVEL AVOLYTO
Tayotnta: Ipryopn peiwon tng €AENG oTo Ypappikd oToL-
ot1abepn ota 300 mm/s xelo eAéyyou:

TO XEpPL KAeiveL

Tayotnra:

otabepn ota 300 mm/s

Apxiki d0vapn c0AAnYng Avtopatn avantpoocappoyn |Aettovpyia FlexiGrip
dovaung cOAANYnNg
10N €wg péy. 130N €vepyoTIOLE(TAL ATIO TN LEYLOTN
dUvapn cUAANYPnNgG
‘EAeyxog pe 1 dtakotTn
Avolypa: pe pEyLoTn Tayltnta, yia 6co Xpovikéd didotnpa eivat evepyorotnpévog o dla-
KOTITNG.
KAeiowpo: adol apnoete Tov dLAKOTITN, TO XEPL KAEivEL auTdpata pe TN KEYLOTN TaxVTnTa Kat
Eekivad va Tidvel To avtikeipevo pe dovapn cOAnYng 10 N.
Avowypa KAeiowpo
Avoiyel yla 600 xpoviko didotnua tapapével | Kheivel avtépata poAg adprioete tov dlakdmn.
TIATNEVOG O JLaKOTING. Tayutnta:
Tayotnta: otafepn ota 300 mm/s
ot1aBepn ota 300 mm/s

2uvdéote ta akohovBa kaAwdia oto opoaoviké Boopa 9E169.
*  PBA. ek. 5 (1): kaA®dlo olvdeoNG pmatapiag
*  PBA. ek. 5 (2): kKOKKIVO/AEUKO KAAWDLO Tou KaAwdiou ouvdeang 13E99 (emadég avoiypartog)

6.3.2.4 Npoéypappa 4: VarioControl

"EAgyxog pe: 1 nAektpodio i} 1 ypappiko otolxeio eAEyxou

2 auTO TO TIPOYPAKHA, N TaXVTNTA KaTA To dvolypa kabopiCetal amod tnv éviaon Kat tnv Tayotn-
Ta NG MHUIKAG ovotoAg. H taxltnta katd 1o kAeioipo e§aptdtal amd tn peiwon g HUikAg
ovomaonc. To FlexiGrip evepyomoleital 6tav n d0vapn cOANdng ¢tdaocetl otn péylotn tipn. Otav
adalpebei 10 poptio, To SensorHand Speed mdvel Eavad pe tnv ponyolpevn dOvapn cOANYPNG.

‘EAeyxog pe 1 nAektpodio

Avorypa: Avaloyiké. H taxitnta katd 1o dvorypa kabopiCetat amd tnv taxltnTta Kat tnv
€vtaon tnG HUIKAG CUOTOAAG.
KAeiowo: Avaloyiké. H taxitnTa katd 1o kAeioipo kabopiCetat amd tnv tTaxltnTa Kat tnv

évtaon tng puikng xadhaong. ‘Etol, kabopiletal emiong 1o emimedo g LEYLOTNG
dUvaung ek véou aOAANYPNG.
AwakomA: pe TIoAD apyr| HUikh xdAaon péow Tou nAekTPodiov, TO XEPL TTAPANEVEL AVOLYTO.
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Mapddery- Metd 1o dvolypa, xalapwaote Tov pu pe apyn taxitnta. To kAeiolo mpaypato-

pa 1: Toleital pe apyn Taxutnta, avdloya pe tn didpkela tng HUikAG xdAaong. To avTi-
Keipevo ouykparteital pe pikpr d0vapn (10 N). Aev mpaypatomoleital kapia auv-
TOPATN avatmpooappoyn g d0vapng cOAANYNG.

Mapddery- Metd 1o dvolypa, XaAap®OTe TOV HU HE TN KEYLOTN Tax0TnTa. To XEPL KAEiveL au-

pa 2: TOpATA pe TN HEYLoTN Tax0TNTA Kal EEKIvA va TILAvVEL TO avTikeipevo pe duvapn oOA-
Anng 10 N. Edv 1o obotnpa alobntipwyv avayvwpioet pia alayn otn 6€on tou
QVTIKELPEVOU, YiveTal avTépata ek vEou UMY —avaloya pe TIG avaykeg— pHEXPL
™ péylotn duvaun cuMnng (130 N).

Avorypa KAeiowo

Méow g Taxdtntag kat g éviaong tng Hu- | Méow tng taxltnTag kat tng €vraong g pu-

ikAG OLOTOANG O0TO NAEKTPODLO. kG X&dAaong oto nAekTpodLo.

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 Taxutn- | evepyoroleitat amno ta 20 N
Ta KAetoipartog: kapia

10N 2e peoaieg €wg vPnAég Ta- €VEPYOTIOLE(TAL ATIO TN HEYLOTN
XUTNTEG KAELOIHATOG: €WG dUvaun cUANYPnNG

130 N 1o ToAD

"EAgyxog pe 1 ypappiko otorxeio eAéyxouv

Avorypa: 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 taxvtnta peiwong tng
€AENG oTO Ypappikd otolxeio eAéyxou. Etol, kabopiletal emiong To eminedo NG
HEYLoTNG BUVapnG ek véou aUAANYNG.
AwakomA: Melwvovtag oAl apyd tnv €AEN 0TO YPAppLkO oToLXeio EAEYXOU, TO XEPL TTAPA-
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 dldpKela NG HUIKAG
XAAaong. To avtikeipevo ovykpateital pe pikpr d0vapn (10 N). Aev mpayparto-
TIoleiTal Kapia auTépaTn avarnpooappoyn tng dlvapng cUAANYNG.
Mapddery- MeTd 1o dvolypa, HElwOoTe TNV €AEN TOU YPAHULIKOD OTOLXEIOL EAEYXOU HE TN HEYL-
pa 2: otn taxVutnTa. To Xépt KAeivel pe TN pé€ylotn TaxuTnTa Kat EeKva va Tiidvel éva
avtikeipevo pe dovapn cUAMnPng 10 N. Eav 1o obotnpa aiobntipwy avayvwpioet
pia aAayr otn 6€on Touv avIkeLLEvo, YiveTal auTopata ek véou oOAANYnN —avalo-
Ya HE TIG aVAYKEG— HEXPL TN HEYLOTN SUvaun cOMnYng (130 N).
Avorypa KAeiowo
Méow g Taxoitntag kat g dovapng tng éA- | Méow tng taxitnTag peiwong tng éAEng oto
&Ng oTo Ypappikd otolxeio eAEyxou YPOAUULKO OTOLKEi0 EAEYYOUL
Tayotnta: Tayotnra:
avahoyikn 15 mm/s éwg 300 mm/s avaloyikn 156 mm/s éwg 300 mm/s

Apxiki d0vaun c0AAnYng Avtopatn avantpooappoyn |Asitouvpyia FlexiGrip

d0vaung ocVAAnYNnG
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10N 2e xapnAn éwg peoaia taxutn- | Ze xapunAn éwg pecaia taxotn-
Ta KAetoipartog: kapia Ta KAeloipartog: evepyoroleitat
ané ta 15 N
10N 2e peoaieg éwg vPnAég Ta- 2¢ peoaieg éwg vPnAég Ta-

XUTNTEG KAELOILATOG: €WG
130 N 1o ToAD

XUTNTEG KAELOILATOG: EvEpPYO-
Toleital amno ) péylotn dova-

Hn oOAANYNg

6.3.2.5 Npoéypappa 5: VarioDual

"EAgyxog He 2 nAekTpOdLa

2e auto 1o TPdypappa, n taxdTnTa Katd To dvolypa kabopiCetal and tnv éviaon kat Tnv tayltn-
Ta NG HUIKNAG ouoToArG. H taxitnta kAeloipatog pEXpL va etutevOei n eAdyxiotn d0vaun cOAn-
Png Twv miepimov 10 N e€aptdatat amnd tnv tayxltnta g Huikng xahaong. H dovapn cdAAndng ka-
BopiCetal amd 1o emakoAovbo i} TAVTOXPOVO HUIKO ORpa oTo OelTEPO NAekTPOOL0. Avaloya pe tnv
apxlkn dovapn cOAnPng, to FlexiGrip evepyomoleital ehadpwg mavw amd tn péylotn avampo-
oappoyr tng duvapng ocvAAnYPng. ‘Otav adalpebei To doptio, To SensorHand Speed mdvel Eava
HE TNV Tiponyolpevn duvapn cOAMNYNG.

HAektpodio 1

Avolypa: Avaloyiké. H taxitnta katd 1o dvorypa kabopiCetat amd tnv taxltnTa Kat tnv
£€vTaon NG HUIKAG OUOTOAAG.

KAeiowpo: Avaloyikd. H tayitnta katd 1o kAeiolpo kabopiletal amo tnv taxitnTa Kat tnv
€vtaon tnG HUikAG xahaong. H d0vaun ocOMnng avépyetal oe miepimouv 10 N.

Awakoti: He TIOAD apyn puikn xaAaon péow tou NAeKTPodiou, To XEPL TIAPAUEVEL AVOLXTO.

HAektpodio 2

Z0MnYn: H dnpiovpyia dovapng cOANYPNG kabopiletat amd v €vraon Tou puikol oApatog
010 0eUTEPO NAekTPOdL0. H péylotn ddvaun cOANYNG avépyxetal oe TiEPITIOL
100 N.

Mapddery- Metd 1o dvolypa, xaAlapwaote Tov pu pe ototadnrote taxvtnta. To kAeiowo mpay-

pa 1: paToToleiTal avaloytkd Tpog Tnv TaxltnTa NG HUikng xalaong. To avikeipevo
midvetat pe eAdylotn dovapn (10 N). To FlexiGrip evepyomoteital amé ta 20 N.
‘Otav adaipebei 1o dopTtio, To SensorHand Speed miavel Eava pe eAdylotn dova-
Hn cOANnG,.

Mapddety- Metd ™ oOMNYN 61w oTo TTaPadelypa 1, TPETEL va TILACETE TO AVTIKEIPEVO E

pa 2: peyaAiitepn dovapn cOANPng. MNa tov okomd avtd, dnuiovpynoTe €va puikd orfpa
010 0eUTtePO NAekTPOdLo. Mmopei va dnulovpynBei avaloyikr) dvvapun cOAANYNG
peta&b 10 N kat 100 N. Edv aM\d&el n 6€on tou Tilacpévou avtikelpévou, n duvaun
oUMNPNg avdavetal €wg Tepitou 1,5 popd tnv kaboptopévn dovaun cOAANDNG.
To FlexiGrip evepyotoleital pe mepimou dimAdola Tiwn anod tnv kaboplopévn dova-
pn oOMndng €éwg 130 N 1o oAv. ‘Otav adaipebei to dpoptio, To SensorHand
Speed mdvel Eavad pe v apytkn duvapn cOAANYPNG.

Avoiypa KAeiowpo

Méow ng Taydtntag kat Ing éviaong tng Hu-
kARG oLOTOARG 01O 1o NAekTPAOLO

Tayotnta:

avaloytki 15 mm/s éwg 300 mm/s

Méow g Taxdtntag kat g éviaong tng Hu-
kg xdAhaong oto 1o nAektpodio

Tayotnta:

avaloyikn 16 mm/s éwg 300 mm/s
Anpioupyia d0vapng cOMnng: n dbvaun oVA-
Anbng e€aptdrtal amnod v €viacn Touv puikol
oApatog oto 20 NAekTPOSL0. Alvapun GUAN-
Png: avaroyikn 10 N €wg 100 N
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Apxikn d0vaun cOAAnYng Avtopatn avantpooappoyn | Asttovpyia FlexiGrip

dovaung cOAANYnNg
10N Katd 1o kAgiowo: xwpig ava- |amd 20 N, avdloya pe tnv ap-
Avaloyika: 10 N éwg 100 N TIPOoappoYn TNG dUvapng oVA- | xikr dUvaun cOMNYng, evep-
Anng yotoleitat eAadppwg MAvw and

Kata tn dnpovpyia d0vapng | Tn LEYLOTN avampooappoyn
oUMNYPNG: avaroyikd, Ewg kat | Tng duvaung ocOAnPng

1,5 ¢popd peyahltepn amd tnv |eAdy. amnd 20 N

apytkn d0vapn cOAANbNG pEy. amd 130 N

6.3.2.6 Mpoypappa 6: DMC plus Sensorik pe duvatotnta anevepyomnoinong

"EAgyxog He 2 nAekTpOdLa

AuTo 10 oloTnua eAéyxou avtiotolyei oto Tpoypappa 1, ala 1o «ocbotnua aobntipwv SUVA»
kat n Aettovpyia FlexiGrip propolv va armevepyoronBolv poowptvd.

Evepyomoinon kat amevepyotmoinon Tou «cuoTipatog atcontipwv SUVA» kat tng Act-
Toupyiag FlexiGrip

To «obotnua aedntipwv SUVA» pmopel va amevepyoronBei yia tn ocOMndn oAl palakwv kat
EVKAUTITWV AVTLKELPHEVWY, OTIWG TIOAD pahakd appwdn vAkd fj pia toumida. MNa tov okomd auvto,
avoifte 1o SensorHand Speed péxpt 10 T€ppa Kal KPATAOTE TO AVOLXTO He €va HUikd oApa Tu-
xaiag évraong. Tavtoypova, aoknote Aiyn mieon oto «chotnua aobntipwv SUVA» (eik. 1), T.x.
miieon otnv dkpn tou Tpamnelol. ‘Eva olvtopo ofua dévnong emPePalwvel Tnv amevepyoroinaon.
EntavaAdBete tnv dla dladikaoia yia va evepyotoloete 1o «abotnpa atodntipwv SUVA». Ado
olviopa onupatra dovnong emiPePal®vouv TNV €vVeEPYOTIOINON TOU «OUCTAMATOG aAloONTAPWV
SUVA».

MAHPO®OPIA: AdBete umoyn ot étav 1o «ohotnua atodntipwv SUVA» eival amevepyoroln-
pévo, n dovapn ouAMnYPng dev avampooapudletal autdUaTa KAl T AVTIKELEVA TIOU TILAvVovTal
pmopei va yAlotpicouvv. Metd tnv TonoBétnon tng pratapiag, ta onpara dévnong oag eVNLeEP®-
VOULV Yla TNV Tp€Youaa katdaotaon Aettoupyiac.

Movo onfpa 8évnong: To oUoTNHA alodNTAPWV ival ATIEVEPYOTIOLNUEVO

AmA6 ofpa ddévnong: To cloTnUa aloOnTpwv givat evepyoToLpévo

7 Xpion

7.1 Evepyomoinon/anevepyonoinon e§aptipatog cOAAnYNg

Mropeite va amevepyotoleite 1o eEapTna oVANPNG 6tav Ba TpéTel va dlatnproeTe Evayv TPOTo
oUMNYNG yia peyalltepo xpovikd dldotnua, otav Kpatdrte payaipomipouva, otav ypddete A
o1n OldpKela TTAPATETAREVWY TIAONTIKWVY TTAloEWV, TI.X. AEPOTIOPLIKA Kal odnpodpoptkd ta&idia.
Me tov TpdTIO AUTO, ATIOTPETIETAL TO AKOUOLO AVOLYHA TOU XEPLOU, TO OTIoio UTopel va TipokAnBei
aroé pwn ndeAnuévn Wik ocvomaon i amnd akpaieg nAekTpikég mapepPoAég. Emumiéov, mapateive-
Tal n dtdpkela Aettovpyiag tng prnarapiag tng npdbeong.

Mmopeite va yetpioteite 1o ARktpo ON/OFF matwvtag 1o mpoBetikd yavrt.

Znueio Acttovpyia
Pdayxn xeptov ON (BA. k. 2)
Avtixelpag OFF (BA. eik. 3)

7.2 Avolypa EKTAKTNG avaykng tov e§aptipatog cOAAnYNG
Me 1o evowpatwpévo abotnpa oOUTAeENG oAioBnong, eivat ediktd 10 Avolypa tou eEapTtApatog
oUMnYPng aveEdptnta amnd ta vplotdpeva orjpata eAEyxou.
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8 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.

9 Ka®aplopog

1) AmevepyoTioloTe TO TIPOIOV TIPLV TOV KaBapLopd.

2) ATopakpUOVETE TOUG PUTIOUG aTId TO TIPOIOV e €va UYPO TIavi KAl ATILO oaToUvL.
Mpooéxete va pnv el0€ABeL vypaocia oTo TPoIdV Kal ota e§aptApatd Tou.

3) Zteyvwote To TIPOidv pe éva Tavi Tou dev adrvel xvolLdla kal adroTe TO va OTEYVWOEL Te-
Aeiwg o avolxtd XWwpo.

| TAHPO®OPIES

Av xpnotpomoleite TipoBeTikd yAvTL, TIPooEETe TIG 00nyieg KabBaplopol oTlg 0dnyieg xProng Tou
TiPoOeTIkOU YavTLOL.

10 ZuvtApnon

[Na tnv anoduyn TpavpaTIop®V Kal Tn dtadpUAagn tng ToldtnTag TOU TPOIOGVTOG, ouvioTATal N Ole-
VEPYELA TAKTIKAG ouvtApnong (embewpnon oépPic) kabe 24 urveg.

[evikd, yia 6Aa ta mpoidvta Loylel N UTIOXPEWTIKA TAPNON TWV dLACTNHATWY CLVTAPNONG KATA TN
dtdpkela Loyog NG eyyonong. Mévo €tot draodalifetal n TARPNG eyyunTiki KAAUpn.

210 mAaiolo Tng ouviApnong evdéxetal va mpokUPeL avaykn yla Tpoobeteq epyaocieq o€pPLg,
OTWG T.X. Hia eToKeLH. AUTEG oL TIpOoBeTeG epyaocieq o€pPig pumopolv va ektelovvtal avaroya
HE TIG KAAOYPELG Kal TNV LoXV TNG £yyunong dwpedv f pe xpéwon adol TponynOeil OXETIKN EKTIMN-
on Tou KAOTOUG,.

11 Nopuikég umtodeielg

11.1 Ev6ovn

O kataokevaotng avalapfdvel evBovn, ebpodoov To TPoidv xpnoipomoleital cOpnbwva pe TIG TEpL-
ypadég kat TG odnyieq oto mapov éyypado. O kataokevaotig dev euBivetat yia Cnpiég, ot
omoieq odeilovtal oe TapdPAiedn touv eyypddou, edikOTEPA O avopBOdogn xpnAon 1 averitpe-
TITN HETATPOTIA TOU TIPOIGVTOG,.

11.2 Epmoplka onpata

‘O)eg ol ovopacieg Tov avadEpovial 0To ECWTEPLKO TOu TIAPOVTOG eYYPAdoL UTIOKELVTAL XWPIG
TiEPLOPLOpOUG OTLG dlaTdEelg TnG ekdoToTe LoxVovoag vopobeaiag mepi onpdtwy kat ota diKalw-
HaTA TOU EKACTOTE KATOXOU.

‘OAa ta ofpata, oL EUTIOPLKEG OVOUACIEG | OL ETALPLKEG ETIWVUHIEG TIOU avadEpovTal 8w evOExe-
Tal va amnoteholv KaTaTeDEVTA EPTIOPIKA OAHATA KAl EUTIITITOUVV OTA OIKALWHATA TOU EKACTOTE Ka-
TOXOU.

2€ TEePIMTWON aATOVCiag PNTAG EMIOALAVONG Yld TA CAKATA TIOU XPNOLUOTIOLOUVTAL OTO TIApPOV €Y-
ypado, dev TekpaipeTal 61t £va ofpa dev EUTITITEL O€ JIKALWHUATA TPITWV HEPWV.

11.3 Zuppopdwon CE

H Otto Bock Healthcare Products GmbH dnAwvel pe 1o apoév otL 1o mpoidv Anpoi Tig oxvou-
0eG eLPWTIAIKEG TIPOdLaypAdEQ YIa TA LATPOTEXVOAOYLKA TIPoidvTa.

To mpoidv mAnpol Tig anartioelg g odnyiag 2011/65/EE yia Tov Teploplopd tng xpnong opt-
OHEVWV ETUKIVOUVWYV OUOLWV O NAEKTPLKO KAl NAEKTPOVIKO EEOTIALOUO.

OMOkAnpo 1O Keipevo Twv 0dnNyl®V Kal Twv amalthoewv eival diabéolpo oto dladiktvo otnv
akohoubn dievBuvon: hitp://www.ottobock.com/conformity
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12 Texvika otolxeia

MepiBarrovTikéG oUVORKEG

AmoBrikeuon (pe kal xwpig ovokevaoia)

+5 °C/+41 °F éwq +40 °C/+104 °F
péy. oxetkn vypaoia 85%, xwpig oupTIOKVW-
on

Metadopd (pe kat xwpig ovokevaoia)

-20 °C/-4 °F éwg +60 °C/+140 °F
HEY. oxeTkn vypaaoia 90%, XwPiG CUUTIOKVW®-
on

Aertoupyia -6 °C/+23 °F éwq +45 °C/+113 °F
pEy. oxeTkn vypaoia 95%, XwpiG CUUTIOKVW-
on
Kwdkog 8E38=8*, 8E39=8" 8E43=8*
Eopog avoiypatog 100 mm
Avaloyikn tayxdtnta 15-300 mm/s
Avaloyikn dovapn cOANYng 0-100 N
Bdapog (pe eowteptkd x€pL oL- 462 g 517 g
OTHHATOG)
Tdon Aettovpyiag miepirov 7,4 V
Pedpa npepiag 2 mA
Awapkela CwAg 5 &1
Kwd1kog pratapiag 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5
E0pog Beppokpaaiag katd ) doption [°Cl +5 €wg +40
Xwpntikotnta [mAh] 900'/950 | 680/800 600 1150 3450
1 1
Atdpkela Cwng pratapiag [€tn] 2
Zuuteplpopd Tou TIPoidvTog atn dLApKELA TNG To mpoidv dev Aettoupyei
popTIong
Aldpkela Asttoupyiag TpoidvTog pe TARPWG 21;%%. TiEP. TiEep. TiEep. TEP.
5 i ¥ X - 2000 - 1000 - 4000 10000
dopTiopévn pnatapia [kOkAot cOANYNC] 3000 2500 000
(avéhoya
He T
Xwent-
KOTNTA
™G Hra-
Tapiag)
Xpodvol dpoéptiong (o€ TepimTwon mARpoug aro- | mep. 3,5 | mep. 3 mep. 2,5 Tiep. 3
dopTIoNG NG pmnatapiag) [wpeg]
OvopaoTikn tdon [V] Tep. 7,4
Texvoloyia pnatapiag Li-lon Li-Po Li-lon
Eykekpipévol GopTloTEG 757L20 757L35

1 BA. ofpavon otny pratapia
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13 NMNapapTApata
13.1 XpnoiwpomotoVpeva cOBoAa

I Kataokevaotng

AuTd TO TIPOIGV dev TIPETIEL VA ATIOPPITITETAL OTIOUSHTIOTE O€ XWPOUG YEVLIKAG OUA-
E AOYNG olKlak®v amopplppdtwy. ‘Otav dev Tnpolvtal ot avtiotoLyol eBvikoi kavovi-
e, 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.

C E AfAwon ouppdpdwong oopdwva pe TiG LoXUOVOEG EVPWTIAIKES 0ONYiEG
@ Ap1Budg oepdg (YYYY WW NNN)
YYYY - £10oG mapaywyng

WW - gBdopdda nmapaywyng
NNN - ad&wv aptbuog

latpotexvoloyikd Tipoidv

1 MNpepucnoBue Pycckuii

MH®OPMALLUS |

[arta nocnepHen aktyanusauun: 2022-03-23

» [lepepn vcnonb3oBaHUEM W3AENUA criefyeT BHUMATEIbHO MPOYECTb AaHHbIN JOKYMEHT U CO-
6ntopath ykasaHus No TexHuke 6e3onacHocTy.

» [lpoBeauTte NONL30BATENIO MHCTPYKTAX Ha NpeaMeT 6€30MacHOro NoNb30BaHMs.

» Ecnuy Bac BO3HMKIM NpOoGieMbl UM BOMPOCHI KacaTeNlbHO n3aenus, obpaliantecb K npous-
BOAUTENIO.

» O KaxZoM Cepbe3HOM MPOUCLLECTBUN, CBA3AHHOM C MU3OeNWeM, B YaCTHOCTU 06 yXyALueHun

COCTOSIHUSI 300POBbsl, COOBLANTE NPOVM3BOANTENIO U KOMMETEHTHLIM OpraHam Ballein cTpa-
Hbl.

» XpaHuTe AaHHbIV AOKYMEHT.

Nspenns "8E38=8*, 8E39=8* n 8E43=8*" obGosHavaloTcs fanee No TeKCTy Kak usgenue/npo-
Te3/ycTponcTBO 3axsaTa.

[aHHoe pyKoBOACTBO MO NMPVMEHEHUIO COOEPXUT BaXHyl0 MHPOpMaLMIO MO UCMONb30BaHUIO, pe-
ryMpoBKe v o6paLLeHnto C n3aenmnem.

BBoawuTe napenve B akcnnyaraumio TOIbKO COMacHO MHbOpPMaLMK B NOCTaBNSEMON B KOMM/EKTE
LOKYMeHTauuu.

CornacHo npoussogutento (Otto Bock Healthcare Products GmbH) naumeHT saBnsetca oneparto-
pOM U3fenus B COoTBeTCTBMMU co ctaHgaptom |[EC 60601-1:2005/A1:2012.
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2 OnucaHue uspenus

2.1 dYyHKUMOHUPOBaHUe

SensorHand Speed npeacTaensier cobon KUCTb C MUOINEKTPUYECKUM yrpaBneHneMm, Kkotopas oT-
nnyaetcs 0cob0 BbICOKON CKOPOCTbIO 3axBaTa B COYETaHUUN C MHHOBALIMOHHON 0Cc060 YyBCTBUTETb-
HOWN KOHLENUWEeNn yrpasieHus.

SensorHand Speed ocHalleHa ceHcopHol cuctemoi ctabunusauun 3axsata SUVA, ¢yHkuunen
rmbkoro 3axsata FlexiGrip n ¢pyHkumen nporpammupoBaHus. MNponopunoHanbHaa cuctema ynpa-
Bnenuss DMC (Dynamic Mode Control — "ynpasneHune auHammuyeckum pexuMom") nossosnset na-
LMEHTY KOHTPONMPOBaTh CKOPOCTb M CWAy 3axsaTa NPOMOpLMOHaNnbHO YPOBHIO MuocurHana. MNpwu
M3MEHEHWU CUJTbl MMOCUTHAIA NMPOUCXOANUT MIHOBEHHASA ajanTauus CKOPOCTU U yCUnWs 3axeata B
COOTBETCTBUW C UBMEHWBLUMMCS MUOCUTHASIOM.

KoakcunanbHbiii pasbem SensorHand Speed 8E38=8* unu 8E43=8 oTmMe4eH opaHXeBbIM KOJbLIOM,
coeaunHuTenbHbin kabenb SensorHand Speed 8E39=8* oTmMeyeH opaHXeBOVi BTY/IKOM.

PasnuyHble nporpammbl ynpasneHus obecneyqnBaioT onTvMasbHyio NMoAroHKYy B COOTBETCTBUM C UH-
AVBUAYyanbHbIMM NOTPEBHOCTAMM U CMOCOBHOCTAMM Nosb30BaTeNs npoTesa.

CeHcopHas cucrema SUVA

BcTpoerHas B 6onbluoi nanew, ceHcopHas cuctema SUVA (cMm. puc. 1) pacnosHaer nsmeHeHue
MOJIOXEHUS1 3aXxBa4E€HHOrO NpeaMeTa U CUTyaumio, KOraa NpeaMeT MOXET BbICKOSIb3HYTb. B atom
cnyyae, UCXOAs U3 NEPBOHAYANIbHO 3aJ@aHHOMO HaYalbHOrO YCUIMS 3axBaTa, cuctemMa aBTomarmye-
CKW M HenpepbiBHO MOBbIWAET yCUMe 3axBaTta 4O TeX Mop, Nnoka npeaMeT BHOBb He ByAeT Haxo-
ANTbCS B YCTOMYMBOM MOJIOXKEHUN.

®dyukuusa FlexiGrip

®dyHkums FlexiGrip nossonser noBopaynsate UM nepemellatb npeaMeT B pyke, He ocnabnss sa-
XBaT C MOMOLLIbIO CUTHANIOB 3NIEKTPOAA C TeM, YTOGbl MOTOM He CNeA0Baso XBaTaTb NpeaMeT CHOBA.
SensorHand Speed crneaut 3a 3sMeHEHUSIMU MONOXEHNS 3aXxBa4eHHOro NpeaMeTa, kak aTto gena-
eT ecTecTBeHHas KuCTb. [ToaTomy 3axBaT nonyyaercsi rM6KUM.

®yrkunio FlexiGrip MOXHO 0CcTaHOBUTL B 1110601 MOMEHT KopoTkuM umnynbcom «PACKPbITb».

2.1.1 BapuaHTbl 3anscTbs
N3pnenus "8E38=*, B8E39=" 1 8E43="" oTnnyatoTca pa3HbIMU BapuaHTamMmu 3ansicTbs:

8E38=" (c 3arnywkoun 3anacrbs)
[Mo3BonsieT ocyLLecTBASATL NPOCTOE OTAENEHNE
KOMMOHeHTa 3axeaTta oT runb3bl. [1pn Heobxo-
" AMMOCTY KOMMOHEHT 3axBata MOXHO GbICTPO
| CHSATb NOCPEACTBOM BPALLATENIbHOrO ABUXEHMS
} :'I Ha 360° 1 3aMeHWTb ero Ha ApYyrov KOMMNOHEHT
g 3axBaTa C aHaIorM4YHON 3arsyLwKON.
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8E39="* (c 3aKN1lagHbIM KOJIbL,OM)

CoegnuHeHne ¢ HU3KUM NpodUnem AJist Nosb30o-

BaTesieil ¢ AJIVMHHON KynbTeln Npeansieybs uim

nocne TpaHckapnanbHoi amnytauuun. Moaynb
= KMUCTN MOXET NMOBOPa4YMBaTbCS NPOTUB NMOCTOSH-
ﬁ - HOrO COMPOTUBIEHUS TPEHNS, HACTPOWKA KOTO-
- ' pOro MOXeT 6bITb BbIMOJSIHEHA B NPOLECcce Npo-

- > TE3MPOBaHUS.
f 3aknagHoe konbLo 95S110=* HeobxoanMo 3a-
- KasblBaTb OTAENbHO.

Mpu ncnonb3oBaHMM 3TOrO YyCTPOMCTBA 3axBaTta

Heobxoaum pacnpegenutens 13E190 unun
13E190=150.

8E43=" (co crubartenbHbIM y3/110M)
CrubatenbHbll y3en ¢ 3arnyLIKo 3ansicTbsi Mno-
3BOJISIET NOJIb30BATENI0 OCYLLECTBASATL NO3NL-
OHupoBaHue co crubaHvem Ha 20° nnm 40°,
npupasatb HeMTpanbHOE NOIOXEHUEe 1 Noslo-
XeHune pasrnbanus Ha 20° nnn 40°. MNMpwu Heob-
XOAMMOCTN KOMMOHEHT 3axBaTta MOXHO BbICTPO
CHSITb MOCPEACTBOM BpaLLATeSIbHOro ABUXKEHUS
Ha 360° 1 3aMeHWTb ero Ha Apyro KOMMOHeHT
3axearta C aHa/IorMYHOW 3arsyLIKON.

2.1.2 Pa3s6nokupoBka/6nokupoBka 3ansctba (8E43=*)

MHameBuayanbHble aBUXeHUst crbaHns n akc-
TeH3UW 3anacTbs GUKCUpyoTCa B 5 pasnunyHbIx
nonoxenusax (c warom s 20°).

1) Haxatb kHONKy-AeGNoOKMpaTop B Hanpasne-
HWUW, YKa3aHHOM CTPENKOW.

2) YpepxuBasi KHOMKy-OebnokupaTtop Haxa-
TOW, NepeBecT KOMMOHEHT 3axsBaTa B HyX-
Hoe nonoxeHue. Pukcauusa ocyllecTBseT-
cs B nonoxeHusix 20° n 40° oT HenTpanbHo-
ro NoNOXeHus B 060MX HanpasieHUsX.

3) [lpu otnyckaHun kHonku-AebnokmpaTopa
KOMMOHEHT 3axsBaTa ¢$UKCUpyeTCs B COOT-
BETCTBYIOLLEM MOSIOXEHUN.

2.2 Bo3MOXHOCTU KOMOMHUPOBaHUA U3penus
[aHHoe n3genvie MOXHO KOMBMHUPOBaTL CO creaylowymMmu komnoHeHTamm Ottobock:

AnekTponutaHue (aKKymynsTop)

* MyoEnergy Integral 7567B35=1/ 757B35=3/ 757B35=5

* EnergyPack 757B20/757B21

3apsaHbie yCTponcTBa

B 3aBMCMMOCTM OT yCTAHOBNIEHHOIO akKyMy/nsiTopa MOXHO MCMOJSb30BaTb Crefytolmne 3apsaHble
ycTpoWncTaa:

* 3apspaHoe yctpoiictBo 757120 (BmecTe ¢ 61okom nutaHusa 757L16%)
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* 3apsipHoe ycTtponcteo 757L35

3aknagHblie Konbua
e 3aknagHoe konbuo 10S1=* (ana 8E38=*, 8E43="*)
e 3aknagHoe Kosibuo 95110=* (ana 8E39=*)

AKTUBHOE BpalueHue
*  OnekTtpuyecknin MexaHuam nosopota 10S17
* MyoRotronic 13E205

MaccuBHOe BpalieHue
* KoakcunanbHbin wrekep 9E169
* BcraBHas my¢prta 10S4

JlokTeBOM Moaynb

*  ErgoArm Hybrid plus: 12K44=*

* ErgoArm Electronic plus: 12K50="*

*  DynamicArm: 12K100N=*/12K110N=*

3 Ncnonb3oBaHue No Ha3HA4YEHUIO

3.1 Ha3sHaueHue
VM3penune ncnonbayetcs UCKNAKOYUTENBHO [/15 3K30MPOTE3UPOBAHNSA BEPXHUX KOHEYHOCTEN.

3.2 YcnoBus Ucnosib3oBaHus

M3penve npeaHasHayeHO MCKNIOYUTENBHO [/18 UCMONb30BaHUS OAHUM nauveHToMm. Mpounssoau-
Tenb 3anpeLLaeT UCMob30BaTb U3LeNne APYruM naumeHToMm.

M3penve 6bino paspabotaHo A NOBCEAHEBHOW AEATENbHOCTU, U €ro He pa3peluaertcs npume-
HATb 419 APYrvMX BUAOB aKTMBHOCTU, BbIXOAALLMX 3a NPUBbIYHbIE paMKku. [Mog apyrumy Buaamm ak-
TUBHOCTM, BbIXOASLLMMU 38 NPUBbIYHbIE PAMKU, MOHUMAIOTCS, HanpMMep, Takue BUAbLI crnopTa, Ko-
TOpPble COMPSKEeHbl C YPE3MEPHON Harpy3Kon Ha fly4e3ansCTHbIN CycTaB U/unv AUHAMUYECKON Ha-
rpy3kon (OTXMMaHue B yrnope fiexa, CKOPOCTHOW CNyckK, e3[a Ha rOpHOM Beflocuneae, ...), a Tak-
Xe aKCTpeMasibHble BUAbl cropTa (anbnuHnsm, napannaHepusm u 1.n.). Kpome Toro, 3anpeluaetcs
“cnonb3oBatb WU3Aenne I BOXAEHUS aBTOTPAHCMOPTHbIX CPEACTB, YNPaBleHUS TSXeNbIMU
ycTponcTeamu (Hanpumep, CTPOWUTENbHbIMWU MaLLUMHAMU), YNPaBAEHUs NPOMbILLIEHHbIMW YCTaHOB-
Kamu 1 paboynMmMm yCTPONCTBAMU C 3MEKTPONPUBOLOM.

[onyctumble ycnosus npuMeHeHWUs NpuBeAeHbl B pasfene C OnMcaHneM TEXHUHECKUX Xxapaktepu-
cTuK (cM. cTp. 288).

3.3 NMokasaHus

* Bebicota amnytauuu TpaHcpaavanbHas, TpaHCryMepasbHas U 9K3apTuKynsuus nievyeBoro cy-
cTaBa

* [lpu 0AHOCTOPOHHEW UK 4BYCTOPOHHEN ammyTaLum

* [ucmenus npepnneybs unwv nneya

* TlauueHT fomKeH GbiTb B COCTOSHUM NOHKMMATL M BOMOLLATb B XW3Hb YKa3aHUs Mo nosb30Ba-
HUWIO, a TaKXXe yKasaHWs Nno TexHvKe 6e3onacHocTy.

* TMauueHT gomxeH o6nagatb GU3NYECKUMU U YMCTBEHHBIMU MPEANOCHIIKAMU As BOCMPUATUS
BU3yasibHbIX/aKyCTUYECKMX CUrHAN0B U/Unn MexaHu4eckon Bubpauum

3.4 NMpoTuBonokasaHus
* Jliobble ycnoBus, KOTOpble NPOTMBOPEYAT UM OTAIMYAKOTCS OT yKasaHui, NPUBEAEHHbIX B pas-
nenax "BesonacHocTb", "Mcnonb3osaHue" nnu "Mcnonb3oBaHne nNo HasHayYeHuo" .

3.5 Tpebyemas kBannpukaums

BbinonHeHne npote3npoBaHWs NauyMeHTa C UCMONb30BaHWMEM OAHHOTO W3LENNs MOXEeT ocylie-
CTBNSATLCS TONIbKO TEXHWKaMU-OpTONeaamu, aBTopunsoBaHHbiMM KomnaHuen Ottobock nocne npoxo-
XAEHWS UMW COOTBETCTBYOLLEro o6y4YeHus.
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4 be3onacHOCTb
4.1 3HauyeHue Npeaynpexparol,ux CUMBOJIOB

/A OCTOPOXHO | [lpenynpexaeHusi 0 BO3MOXHOW OMACHOCTU BO3HUKHOBEHWS HECYAaCTHOro
cnyyas UM NonyvyeHus TpaBM C TSXKENbIMU NOCNEACTBUAMU.

/A BHAMAHUE I'Ipep,ynpe)K,u,eHVle 0 BO3MOXHOW OMacHOCTM HeCHYacTHOro cny4aqa unn nony4ye-
HUA TPaBM.

| YBELOMANEHME | MpenynpexaeHne 0 BOSMOXHbIX TEXHUHECKUX MOBPEXAEHUSX.

4.2 CTpyKTypa yKa3aHui No TeXHMKe 6e3onacHoOCTU

| A OCTOPOXHO |

3arnaBue o603HaYaeT UICTOYHUK U/UAN BUA, ONACHOCTHU

BBogHas 4actb onucbiBaeT NOCNEACTBUS NPW HECOGMIOAEHNUM yKa3aHWs No TexHuke GesonacHo-

CTn. I'Ipw Hann4ynm HECKOJNbKUNX I'IOCJ'Ie,EI,CTBVII;I OHUM OTMeYaloTCqa cneayruinm o6pa30M:

> Hanp.: MNocneacteve 1 npu npeHeGpexeHnn onacHOCTb0

> Hanp.: [Nocneacteue 2 npu npeHebpexeHUN oNnacHOCTbIO

» [lpu nomowy 3TOr0 CMMBO/A OTMEYalTCs AENCTBUS, KOTopble nognexar cobnogeHnto/Bb-
NOHEHWIO ANA NnpeaoTBpaleHnsa onacHOCTU.

4.3 O6wue yKasaHUs Mo TeXxHUKe 6e3zonacHocTn

| A OCTOPOXHO

Heco6nioaeHue ykasaHui no TexHuKe 6e3onacHoCcTu

TpaBMbl/NOBPEXAEHNS U3AENUA BCIEACTBNE NMPUMEHEHNS U3AENNS B ONPEAEEHHbIX CUTYaLMSX.

| 2 COGJ’IPO,EI.aI;ITe yKasaHuna no TexHunke 6e3onacHoCTU U Mepbl, NpuBeAeHHbIe B JaHHOM COnpo-
BOAUNTESIbHOM OOKYMEHTE.

| A OCTOPOXHO

MpumeHeHne npoTesa npu BoOXAEHUM aBTOMOGUNSA

HecyacTHbIV cnyyan BcreacTBME HEOXMAAHHON peakLummn npoTtesa.

» T[lpoTe3 3anpelyaeTca UCNONb30BaTh AJIS BOXAEHUS aBTOTPAHCMOPTHLIX CPEACTB U ynpasre-
HUS TSXKENbIMW YCTPOMCTBaMU (Hanp., CTPOUTENbHBIMU MaLllVHaMW).

| A OCTOPOXHO

MpumeHeHue npoTesa Npu ynpaBieHUn MalMHHBLIM o6opyaoBaHueM

TpaBMupoBaHue BCNeAcTBME HEOXNOAHHOW peakLummn npoTesa.

» T[lpote3 3anpelyaeTca MCNONb30BaTh AJ1S YNpaBaeHNs NMPOMbILLIEHHbIMY YyCTAHOBKaMu 1 pa-
604MMM YCTPOCTBAMMU C INEKTPOMNPUBOLOM.

| A OCTOPOXHO |

AkcnnyaTtauus nporesa pAAOM C aKTUBHbIMM UMMIAHTUPOBaHHbLIMM CUCTEMaMM

HapyuweHune paboTbl aKTUBHbIX UMMIAHTVPOBAHHbIX CUCTEM (Hamp., 3NeKTPoKapAVOCTUMYSTOPa,

fedubpunnsaropa v T.4.) B pesynbTate 3IEKTPOMArHUTHOIO U3Ny4eHUsi, CO3AaBAEMOro NpPoTe30M.

» T[lpu akcnnyatauuu npotesa B HEMOCPEACTBEHHON GAM30CTU OT aKTUBHbIX VMMIAHTUPOBAH-
HbIX CMCTEM cneauTe 3a cobniofeHnem TpebyeMblX MUHUMANbHbIX PACCTOSIHUW, yKasaHHbIX
npov3BOAMTENIEM MMMIAHTATa.

» O6b6sasatenpHo cobniopaiTe yCnoBUS MO 3KCNyaTauMm U ykasaHus no 6es3onacHocTv oT npo-
M3BOAMTENS UMMNaHTaTa.

271



| A OCTOPOXHO

MpumeHeHne NoBpeXAeHHOro 6/n0kKa NMUTaHUSA, NepexofHUKa WAN 3apsifHOro ycTpou-

cTBa

[MopaxeHune aneKTpPUYeCKNM TOKOM MpPW KacaHUM OTKPbITbIX HYaCTel, HaXOAALWMXCS MO, Hanpsxe-

HUeM.

» He otkpbiBaliTe 610K MUTAHUS, NEPEXOAHMK U 3apsiAHOEe YCTPOWMCTBO.

» He nopgepraitte 670K NUTaHUS,, MEPEXOAHUK WM 3apsifHOE YCTPOMCTBO Ype3MepHbIM Ha-
rpyskam.

» HemenneHHo npoBoauTe 3aMeHy 6510Ka MUTaHUS, NEPEXOAHMKA UM 3apsSiIHOTO YCTPOMCTBA B
cllyqae 1x NoBpexXaeHus.

| A OCTOPOXHO

KOHTaKT KOXMU B CBA3M C Bbi,e/IeHNeM CMa304HbIX BEeLL,eCTB BC/IeACTBME HEUCNPaBHOCTN

MeXaHU4YeCKUX 3/IeMEHTOB

TpaBMmypoBaHue BCNeACTBME Pa3LpaXeHUst KOXK.

» He ponyckatb NPOHWKHOBEHUS BbIAENAIOLLMXCA CMa304HbIX BELLECTB B POT, HOC U rnasa.

» Uspenve nognexut obsi3atenbHON NpPOBEpKe, NMPOBOAMMON aBTOPU30BAHHbIM CEPBUCHBIM
ueHTpom Ottobock.

| A BHUMAHME

MpusHaku nsHoca usgenus

TpaBmupoBaHue BCreacTBYE OWMGOK B yNpaBieHUn Unu HapyLleHus B pabote usaenuvs

» B NnHTEpPECax 6e3onacHocTn nauuneHTa, a Takxe ang obecneyeHunsa 3KCI'IJ'IyaTaLI,VIOHHOVI Ha-
[AEXHOCTU B C/ly4yae 3aMEeTHOro OorpaHuW4eHust GpyHKLMOHANbHOCTU KOMMOHEHTa 3axBaTta OH
A0MmkeH BbITb MPOBEPEH B aBTOPM30BaHHOM cepBucHoM LeHTpe Ottobock.

» Cnepyet obpallatb BHUMAHWE Ha TO, YTO C/IMLLKOM HM3Kasi CTeneHb 3apshkeHHOCTM Gatapeu
MOXET NpnBecTn K orpaHn4eHnsamMm q)yHKLI,VIOHa}'IbHOCTVI KOMMOHEHTOB 3axBaTta.

| A BHUMAHUE

CamocTosiTeNIbHO NpeAnNpPUHATbIE MAHUNYNSILUUA C NPOAYKTOM

TpaBmupoBaHue BCneacTeue HapyleHus B paboTte n3nenus 1 BbITEKAIOLWMX U3 3TOM0 HEOXMAAH-

HbIX peakLmnin npoTesa.

» 3anpelyaeTtcs BbINONHATL UHbIE AEUCTBUSA C U3LESIUEM, YEM OMNMCaHHbIE B JAaHHOM PYKOBOZ-
CTBe MO NpYIMEHeHMUIo.

» OrTkpblBaTb 1 PEMOHTUPOBATbL U3AENNE, a TAKXKE OCYLLECTBNATL PEMOHT MOBPEXAEHHbLIX KOM-
MOHEHTOB paspeLlaeTcsi TONbKO NepcoHany, aBTopusoBaHHomy komnaHuen Ottobock.

| A BHUMAHME

Ucnonb3oBaHue NoBpeXaeHHOro nsaenus

TpaBmupoBaHue Bcnencteme cb6os B pabote nsgenus.

» [lepepn ncnonb3oBaHWeM NPOBECTV BU3YyaslbHbIl KOHTPOJb HA MPEeaMET MOBPEXAEHUs YacTen
nspenus.

» [pu oBGHapyXeHUN NOBPEXAEHUI CreayeT He3aMenIMTeNIbHO 06ecneymnTs PEMOHT U3Aenus.

| A BHUMAHUE

MpoHUKHOBEHME 3arpsA3HeHU U BNaru B uspenve
TpaBMUpoOBaHMe BCNeacTBME HEOXUAAHHOW peakLumMn U3Lenus Unmn HapyLieHun B ero paborte.
» Cnepute 3a TeM, 4Tobbl B U3L4eNIME He Nonagany TBEPAblE YacTULLbl U XUAKOCTb.
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4.4 Yka3aHu1s N0 MOHTaXy/HacTponke

| A BHUMAHME

Own6KN Npu BbINOTHEHUU PErYIMPOBKU C MOMOLLLIO YCTAaHOBOYHOrO MPOrpaMMHOro

obecneyeHus

TpaBmypoBaHue BClIeACTBME HEOXUOAHHOW peakuun Usgenms.

» [lepepn nepBbiM NpuMeHeHUeM HeobxoAMMO NPONTH oByveHWe Ha NMPOBOAMMbIX KOMMaHUen
Ottobock kypcax no npumeHeHuo 1 nonb3oBaHuio nsgenuamu. ns noebiweHns ksanvpuka-
LMK B CBA3M C OGHOBIEHUSIMM NPOrpaMMHOro obecneyeHunsi Npu onpeaeneHHbIx 06cToaTesNb-
cTBax MoxeT notpebosaTtbcs AanbHelee obyyeHue.

» T[lpexpae Yem NpPoBepPsTb HACTPOMKM Ha NauMeHTe, BHa4yane nepeHecute U3MEHEHWUs B Ha-
CTPOWKM Ha KOMMOHEHT 3axBata.

» CnepyeT nonb3oBaTbCs MHTENPUPOBAHHOW B NPOrpamMMHoe obecrneyeHne CUCTEMON NMOMOLLM
B PEXUME OHNavH.

| A BHUMAHME

HenpaBunbHas HacTpoiika 31eKTpoAoB / yCTAaHOBKA 3N1€KTPOAOB

TpaBMupoBaHue BCNeACTBME HEOXUAAHHOW peakuuyu U3nenms.

» Heob6xoanMmo cneauts 3a TeM, H4ToBbl KOHTAKTHbIE MOBEPXHOCTU 3MEKTPOLOB MO BO3MOXHOCTU
MOSIHOCTBIO MPUMIErann K HernoBpexXaeHHOMY KOXHOMY nokposy. Ecnu Gyayt nabniopatbes
CW/bHblE MOMEXW BCNEACTBUE BO3MENCTBUS 3NEKTPOHHbIX NPMBOPOB, CrefyeT NPOKOHTPOIU-
poBaTb pasMelleHre 3NEeKTPOLOB ¥ M3MEHUTb ero B ciyyae Heobxogumoctu. Ecnv nomexu
He MoryT 6biTb yCTpaHeHbl IGO0 NOCPEACTBOM PEryinpoBKK UM BbiGOpa COOTBETCTBYHOLLMX
nporpaMmm xenaembin pesynbrat He Gbln LOCTUrHYT, oBpaTtuTeck B NPeacTaBUTEeNbCTBO KOM-
nanumn Ottobock B Bawwel cTpaHe.

» Cnepute 3a Tem, 4To6bl 371eKTPoabl Gblv yCTAHOBAEHbI HA MAKCUMAaSIbHO HEYyBCTBUTENbHbIN
YPOBEHb C Lie/blo CHUXEHWS NMOMeX B pe3y/bTaTe CUMbHOMO 3/1eKTPOMarHUTHOTrO U3MyYeHus
(Hanp., OT BUAMMBIX U CKPbITbIX MPOTUBOKPAXHbIX CUCTEM, PACMONOXEHHbIX HA BXOAAX/BbIXO-
[ax mMarasviHOB), AeNCTBUSI MeTan/lofeTeKTopoB/ckaHepoB Tena (Hanp., B asponoprtax) uiu
APYrMX UCTOYHVKOB CW/IbHbBIX 3/1IEKTPOMArHUTHBIX MOMeX (TakKuX KakK BbICOKOBOJIbTHbIE JIMHUM,
nepepatymku, TpaHchopMaTopHble CTaHLMKU, KoMMbloTepHble Tomorpadsl, MP-Ttomorpadbi 1
T.4.).

» Y6eauTech, YTO MONOXEHUSI KPEMIEHUS 3NEKTPOLOB COOTBETCTBYIOT GpU3NONOrNIYECKOMY OT-
KPbITMIO 1 3aKPbITUIO COOTBETCTBYIOLLLEW MPYMMbl MblLULL.

| A BHUMAHME

HenpasunbHas yctTaHOBKa 3/1€KTPOAOB BC/EACTBME MbILLEYHOIO YTOMIEHUS

TpaBmypoBaHue BcreacTBME OWMBOK B yNpaBaeHnn v HapyleHus B pabote nspenusi.

» Bo Bpems perynnpoBkM aneKTPOLOB NaLMEHTy cieayeT AaTb BO3MOXHOCTb AenaTb nepepbl-
Bbl.

| A BHUMAHUE

HepocTaTouHbIi KOHTAKT aNIEKTPOAOB C KOXEN

TpaBMypoBaHUWe BCleACTBME HEOXWAAHHOW peakLuu U3Lenust B pesy/bTate HeKOHTPOMpyeMo-

ro ynpasfieHUsi KOMNOHEHTaMK npoTesa.

» Heobxoaumo cnegutb 3a TeM, 4TO6bl KOHTAKTHbIE MOBEPXHOCTU 371eKTPOOB M0 BO3MOXHOCTU
MOJSIHOCTBIO NPUNErann K HeMNOBPEXAEHHOMY KOXHOMY MOKPOBY.

» [lpu nepeHoce Tsxenbix rpy30B crefyeT y6eauTbCsl, YTO ANEKTPOAbl HAXOASATCS B KOHTaKTe C
KoXxen.
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» Ecnu ynpaeneHne unsgenmeMm He MOXeT ObITb npasBnibHO BbIMNOJIHEHO MbIWEYHbIMU CUTHana-
MW, cnepyet BbIK/IO4YUTbL BECb NPOTE3 U O6paTVITbCﬂ K TeXHUKy-opTonenay.

| A BHUMAHME

Hecob6niopeHne ykasaHuil pyKOBOACTBa MO NMPUMEHEHUIO BCEX UCMOJIb3yeMbIX NpoTes-

HbIX KOMMOHEHTOB

TpaBMmypoBaHue BCNeACTBME HEOXUAAHHOW peakuuyu U3nenus.

» OG6palyaiiTe BHUMaHWe Ha BCE yKasaHWsi PYKOBOACTBA MO MPUMEHEHWIO UCMOMb3yeMbiX Mpo-
TE3HbIX KOMMOHEHTOB.

| A BHUMAHME |

Ucnonb3oBaHue HENOAXOASLMX KOMNOHEHTOB NpoTe3a

TpaBMypoBaHUWe BCIeACTBME HEOXUOAHHOW peakuun Usnenms.

» KombuHupyiTe n3penne TONbKO C KOMMOHEHTaMW, ykasaHHbIMU B pasgene "BosmoxHocTu
KOoM6UHMpoBaHUa" (cM. cTp. 269).

| A BHUMAHME |

AKKYMYynSTOp HenpaBuibHO NOAK/IOYEH

TpaBmypoBaHue BcreacTBre OWMBOK B yNpaBaeHnn v HapyleHus B pabote nspenus.
» Cnepyet cobnioaate OCTOPOXHOCTb, YTOBbI HE NepenyTaTtb COeAMHEHUS akKyMynsTopa.
» [lpoBepbTe NOAKIIOYEHNE aKKyMysiTOpa, OCTOPOXHO MOTSHYB 3a Kabesb.

| A BHUMAHUE

Ucnonb3oBaHne CUIMKOHOBOIO cnpesi NPy HageBaHUN KOCMEeTMUYECKOW nepyaTku

TpaBma BcneacTBue yTpathl 3axBaTa U3-3a MI0XOro NpuieraHus KOCMeTUYeCKoN nepyaTtku K Ku-

cTn.

» [Ins HageBaHUS KOCMETMYECKOWN NnepyaTtku crnepyeT UCMoNb30BaTb TONLKO CNpen ans obner-
YyeHust HapeBaHus 640F18. Heobxoammo cobntopate PyKOBOACTBO MO NMPUMEHEHUIO KOCMETH-
4eckoW nepyatku.

4.5 Yka3aHusi no npe6GbiBaHUIO B onpepeneHHbIX 30HaxX

| A BHUMAHME |

HaxoxpeHune Ha HeGONbLIOM PacCTOAHUM OT BbICOKOYACTOTHbIX KOMMYHUKALMOHHbBIX

YCTPOUCTB (Hanp., MoOOUNbHbIX TenedpoHOB, YCTPOUCTB C noaaepxkon Bluetooth,

YCTPOUCTB C noaaepXxkon 6ecnposoaHon nokanbHon ceasn WLAN)

TpaBMupoBaHue BCreAcTBME HEOXMAAHHON peakuun U3henus B pesynbtate HapyLUeHUn cucre-

Mbl BHYTPE€HHEro obmeHa AaHHbIMW.

» PekomeHngyeTcs cobnogate MUHMManbHoe paccTtosiHne 30 CM [0 BbICOKOYACTOTHLIX KOMMY-
HUKaALUMOHHbIX YCTpOVICTB.

| A BHUMAHUE

Akcnnyatauus uspenus Ha MMHMManbHOM YAANE€HUMN OT APYIUX ANEKTPOHHbIX NpuGopos

TpaBMypoBaHWe BCNeACTBME HEOXWAAHHOW peakuun U3AeNnus B pesynbTaTe HapyLueHUi cucte-

Mbl BHYTPEeHHero obmMeHa gaHHbIMU.

» Bo Bpems akcnnyatauuu He pasmellaTb U3fenve B HeMOCPeACTBEHHOW 6IM30CTU C APYrUMU
3N1EeKTPOHHBIMK Npubopamu.

» Bo Bpems akcnnyatauuu He nomeLuatb NpoaykT Ha Apyrue afeKTPOHHble Npubopbl.
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» Ecnv HeBO3MOXHO n36exatb O4HOBPEMEHHOW aKCnyaTaummn, HeobxoanMo cneauTb 3a nsge-
JIEM ¥ NPOBEPSiTb €ro NPUMEHEHWNE MO Ha3HAYEHUIO B paMKax MCMob3yeMon KOMBUHaLMK.

| A BHUMAHME

HaxoxpaeHue B 30HaX € UCTOYHUKAMU CUJIbHbIX MarHUTHBIX U 3JIEKTPUYECKUX nomex (Ha-

npumep, NPOTUBOKPaXKHble CUCTEMbI B Mara3mHax, MeTaJlofeTeKTopbI)

TpaBMypoBaHWe BCNeACTBME HEOXWAAHHOW peakuun U3Lenus B pesynbTate HapyLUeHU cucTte-

Mbl BHyTPEeHHEro obMeHa AaHHbIMU.

» VIsberaiiTte HaxoXAeHWs BOAM3M OT BUAUMBIX U CKPbITbIX MPOTUBOKPAXHbIX CUCTEM, pacrosio-
XEHHbIX Ha BXoAax/Bblxofax MarasMHOB, MeTa0eTeKTOPOB/CKaHEPOB YeOBEYEeCKOro Tena
(Hanpumep, B asponopTax) WM APYrUX UCTOYHUKOB CUMbHBIX MArHUTHbIX U 3NEKTPUHECKMX
nomex (Hanpumep, BbICOKOBOJbTHbIE JIMHUK, NepefaTivku, TpaHcPopMaTopHble CTaHLuUW,
KoMnbtoTepHble ToMorpadbl, MP-Ttomorpadsi ...).

» [lpu npoxoxaeHWn Yepes MPOTUBOKPaXHble CUCTEMbl, CKaHepbl Tesa, MeTanofeTeKTopsbl
obpalluaiite BHUMaHVe Ha BHE3arHylo peakLuio nsaenus.

4.6 YKa3aHus no UCNoJsib30BaHUIo

| A BHUMAHME

Henapnexauwiee o6paweHue

TpaBmupoBaHue BCreacTane owmnboK B 06CAYXMBAHUN UAKN HAapyLIeHNUs B paboTe usgenus.

» Heob6xoaAMMO NPOUHCTPYKTUPOBATL NauMeHTa Ha NpeaMeT Hagfiexallero obpalleHust ¢ usae-
nvem.

| A BHUMAHME

HeHapnexawun yxon 3a uspgenvem

> TpaBMupoBaHue BcreacTaune owmMBOK B ynpasneHuu/HapylweHus B pabote usgenus wam no-
BPeXAeHUe MEXaHUYECKNX KOMMOHEHTOB

> [oBpexaeHne unun Noaomka B pesynbrate yCUNEHWUs XPYNKOCTU MiacTMacCOBbIX MaTepuanos

BC/IEACTBME NPUMEHEHUS PACTBOPUTENEN TaKMX KaK aleToH, 6eH3NH v T. .

Ounwate Usgenune Tonbko B COOTBETCTBUM C yKasaHusiMun B rnaee «Oynctka» (cMm. cTp. 287).

He ounwanTe nsgenne nog NpoTo4HOM BOAOMN.

Mpu ncnonb3oBaHWM NepyaTok AOMOMHUTENbHO OobpallanTe BHUMaHWe Ha ykasaHusi pyKo-

BOACTBA MO MPUMEHEHNIO NEPYaTOK.

vYyy

| A BHUMAHUE

3axBaT npeAMeTOB C HEBEPHbIM YyCUNNEeM 3axBaTa

TpaBMypoBaHUWe BCNeACTBME HEOXUAAHHOW peakuun usnenms.

» OG6patnTe BHMMaHUe, 4TO YCUAMEM 3axBaTa clieflyeT ynpas/sTb BPy4HYlO, B 3aBUCUMOCTU OT
XapaKTeprCTUK 3axBaTbiBaeMoro npeameta (Markuin/Teepabii).

| A BHUMAHUE

OnacHOCTb 3alLeMIeHUsI MeXAY KOHYMKaAMU NanbleB

TpaBMupoOBaHMe BCNeacTBMe 3alleMNIeHUs YacTen Tena.

» [lpu npvmeHeHun nspenus HeobXxo4MMO CneauTb 3a TeM, HTOObl MeXAy KOHYMKaMu nanbLes
He HaxoAunCb YacTu Tena.

» [lpu cMblkaHUM KUCTM HEOBXOAMMO CneauTb 3a Tem, 4ToBbl MeXay KOHYMKaMu nanbueB He
HaxoAMNMCh 4acTu Tena.

» Heobxoammo cneautb 3a Tem, 4ToObl MPU CMbIKAHUN KUCTU B 30He crnbaHuns nasbLeB He Ha-
XOAWSIUCH Nanbupl/Y4acTv Tena.
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| »  Ounwante nagenve ToNbKO B BbIKTHOYEHHOM COCTOSHUN.

| A BHUMAHME |

HenpepHamepeHHasi pa36n1oKupoBKa KOMNOHEHTOB 3axBaTa

TpaBMupoBaHWe BCNEACTBME OTCOEAMHEHUS KOMMOHEHTA 3axBaTta OT npeamnneybs (Hanpumep,

npv NepeHocke NpPeameTos).

» [lpu coegnHeHUN MOZYNSA KUCTU C FMAb30N NN APYruMu Mogynamu ybenutech, 4To coeanHe-
HWe BbINOJIHEHO NPaBWUBLHO.

» PasmecTTb KOMMOHEHTbI MexaHW3Ma 3axBaTta Mpu NPUMEHEHUN 3aMKa MOZYNS KUCTU Takum
obpasom, 4Tobbl ferkoe NnoBopavyMBaHWe He MO0 NPUBECTU K OTCOEAMHEHWUIO KOMMOHEHTa
MexaHM3Ma 3axBaTa npeanneybs.

5 O6bem nocTaBkKuU

* 1 wr. SensorHand Speed 8E38=8*

unm

* 1 wr. SensorHand Speed 8E39=8*

unm

* 1 wr. SensorHand Speed 8E43=8*

* 1 wWwT. pyKOBOACTBO NO NPUMEHEHUIO (ANS nepcoHana)

* 1 WT. pyKOBOACTBO MO NMPUMEHEHUIO (419 Nonb3oBaTenen)

6 MNpuBepeHne B COCTOSSHUE rOTOBHOCTU K 3KCNlyaTauum

6.1 3apspgKka akkymynsatopa

CregytoLyto MHGOPMaLMIO MOXHO HaWTu B PyKOBOACTBE MO NPUMEHEHUIO UCMOoSb3yeMblx 6atapen
VN NNOKTEBOIro Moayns:

*  Okcnnyatauus 6atapen

* 3anpoc cocTosHus 3apaaku

*  CurHanbl o6paTHoi cBsi3n (3ByKOBble U BUGPALMOHHbIE CUFHASbI)

6.2 PerynupoBkKa 3neKTpoaoB
MpeanbHoe nonoxeHue anekTponoB onpepensieTcs ¢ nomoubio MyoBoy 7567M11=X-CHANGE,
CM. PYKOBOACTBO M0 npumMeHeHuto 647G265=ALL_INT.

Mporpamma 1, 5 u 6:

Bbibpatb HyxHbIN BapuaHT nporpammel B nporpamme PAULA. Kaxabiin anektpog, cnepyet otpery-
NMpoBaTh Tak, 4TOGbl MaLMEHT MOT yAepX1BaTb MUOCWUIHANI Ha MPOTSHXKEHUU MPUMEPHO 2 CeKyH[,
HeMmHoro Bbiwe 3HadveHns HIGH (sbicokun) (cm. puc. 7, (1)).

Mporpamma 2:

Bbibpatb HyxHbI BapuaHT nporpammel B nporpamme PAULA. Kaxgpeiin anektpog, cnepyet otpery-
nMpoBaTth Tak, Y4ToBbl NALMEHT MOT yAepXWBaTb MUOCUIHAN Ha MPOTSKEHUN MPUMEPHO 2 CEKYHA,
HeMHoro Bbilwe 3HaveHns LOW (Huskui) (cm. puc. 7, (2)).

Mporpamma 3:

Boibpatb B nporpamme PAULA kuctb SensorHand Speed B pexume AutoControl. Otperynupo-
BaTb 31IEKTPOAbI Tak, Y4TOObI MALMEHT MOT YAEePXMBATb MUOCUTHAS Ha MPOTSXEHUN NPUMEPHO 2 ce-
KyHZ, HeMHoro Bbiwe 3HadveHns ON (BKJ1.) cm. puc. 8).

Mporpamma 4:

Boibpatb B nporpamme PAULA kunctb SensorHand Speed B pexume VarioControl. Otperynupo-
BaTb 371EKTPOAbI Tak, YTOObI NaLMEHT MOT yAePX1BaTb MUOCUTHAS Ha MPOTSXEHUN NPUMEPHO 2 ce-
KyHA, HemMHoro Bbiwe 3HavYeHna HIGH (Bbicokuit), cm. puc. 8.
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| MHOOPMALMS |

B nporpamMmmax 3 1 4 MOXHO npocmMarpueatb TON1IbKO OAVMH MUOCUTHan, CM. puc. 7uncwm. puc. 8.

6.3 NMporpammbl ynpaBneHus
[ns onTumManbHOM HACTPOMKW B COOTBETCTBUM C MOTPEBHOCTAMMU MauMeHTa LOCTYMHbI WecTb Npo-
rpaMmm. O nporpamMmmbl BbI6VIpa}OTCFI C NOMOLbIO KOOAMPYHOLUX LUTEKEPOB pa3HOro upeta (CM.

puc. 4).

Kucte SensorHand Speed Ha 3aBofe ocHallaeTcsi YepHbIM KOAMPYIOLLMM LUTEKEPOM U HACTpOoeHa
Ha nporpammy 1. MNpu ncnonb3oBaHWM YepPHOro KOAMPYIOLLEro WTekepa nporpammbl Beibrpatotcs
¢ nomoubto MyoSelect 757T13.
Hactpowiky ckopoct SensorHand Speed c nomouybto MyoSelect 757T13 MOXHO BbINOMHATH NO-
CpencTBOM t060ro KOAMPYIOLLErO LUTEKEPA, CM. PYKOBOACTBO MO NpuMeHeHuto 647G 131.

CmeHa KoaupyloLwero wrekepa, cM. puc. 4

oL NE

CHsTb CTONOPHOE KOJbLO.
OTBeCTV BHYTPEHHIO KUCTb Ha3aj, Tak, YTobbl OTKPbITb 371IEKTPOHUKY yNpaBieHus.
3aMeHUTb KOAMPYIOLLMIA LITEKEP.
CMecTUTb BHYTPEHHIOI KUCTb BrEpeq,
YcTaHOBUTL CTONOPHOE KOJbLO.
M3Bneyb 1 cHoBa BCTaBUTb akKyMyNsiTOp.

UHO®OPMALIUA. Takum obpasom, cuctema ynpasfieHUs Pacrno3HaeT HOBbIV KOAMPYOLLMN

LwiTekep.

6.3.1 O630p nporpamm

Mporpamma 1: DMC plus Sensorik
Kopupytowmnn wrekep, 6ensiii: 13E184=1

3apencreoBaHue PackpbiTne 3akpbiTue MokasaHusa

[Ba anektpona MwuocurHan yepes Mwuocurnan yepes Ons nauneHToB c
3NEKTPOA, 3N1EKTPOA, 2 CUIbHBIMM MblLLEY-
CkopocTb: CkopocTb: HbIMW CUTHaNamm
MpPOnopLMOHaNbHO MponopL1oHaNbHO

Mporpamma 2: AutoControl - Lowinput

Kopupytowmi wrekep, kpacHbivi: 13E184=2

3apeinictBoBaHUue PackpbiTne 3akpbiTue MokasaHusa

[Ba anektpona

MwuocurHan Yepes
anekTpon,
CkopocTb:
NnponopL1oHanbHO

Lindposow mnocurHan
yepes anekTpop, (Ko-
POTKMI curHan nobon
BbICOTbI)

CkopocTb:
MocTosiHHas

[na nauneHToB ¢
2 cnabbiMu MMOCUTHA-
namu

OpnuH anekTpoa, u
oAuH Ntoboii nepekio-
yatenb MyoBock

MwuocurHan yepes
anekTpon,
CkopocTb:
NponopLMoHanbHO

CurHan yepes nepe-
Knoyaresnb
CkopocTb:
[MocTosHHas

[na nauneHToB ToMb-
KO C OOHOW MbILLLIEN
co cnabbiM MUOCUTHA-
SIoM

OpawnH nobon nepe-
kntoyatens MyoBock

Knctb packpbiBaetcs
[l0 Tex nop, noka Ha-
Xara CTopoHa nepe-
kntovarens PACKPbI-
TUE.

Kuctb 3akpbiBaetcs
NoCpefCcTBOM Haxatus
Ha CTOPOHY Mepekto-
yatena 3AKPbITUE.
CkopocTb:
[NocToAHHas

[ns nauneHToB co
cnvwkoMm cnabbiMu
MbILLEYHbIMW CUTHana-
MU unun 6e3 curHanos
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3apencreoBaHue PackpbiTue 3akpbiTue MokasaHus
CkopocTb:
[NocToaHHas

Mporpamma 3: AutoControl

Koaupytowmii wirekep, 3eneHsin: 13E184=3

3apencreoBaHue PackpbiTne 3akpbiTue MokasaHus

OpnuH anekTpop,

BbicTpbin npomonxu-
TeNbHbIN MUOCUIHAnN
Yyepes 3neKTpoL,
CkopocTb:
[NocToaHHas

OuyeHb MepasieHHoe
paccnabneHue MbiLL,
C MOMOLLbIO 3/1EKTPO-
fa: KNUcTb octaeTcs
pacKpbITon

BbicTpoe paccnabne-
HME MbILLL, C MOMOLLbIO
3M1eKTPOAA: KUCTb 3a-
KpblBaeTcs
CkopocTb:
[NocTosHHas

Ona nauneHToB ToNb-
KO C OOHOW MbILILLEN C
o4YeHb cnabbiM MUO-
CUrHanom

OpawnH nobon nepe-
kntoyatens MyoBock

KuncTb packpbiBaeTcs
[0 Tex nop, noka Ha-
XaT nepeknoyarens.

Kuctb 3aKpblBaeTcs
aBToMaTn4eckun, Kak
TONbKO nepeknto4va-

ns nauneHToB co
CNMLWKOM cnabbiMn
MbILIEYHbIMW CUTHana-

CkopocTb: TeNb OTMycKaercs. MU unn 6e3 curHanos
MocroaHHas CkopocTb:
[NocToAHHas
Mporpamma 4: VarioControl
Kopupytowmin wrekep, cuHuin: 13E184=4
3apenicTtBoBaHUue PackpbiTne 3akpbiTue MokasaHusa

OpnuH anekTpop,

CKOpOCTb 1 MHTEHCUB-
HOCTb HanpsXkeHus
MbILLL, HA 3NEKTPOAE
CkopocTb:
MPOMNopLMOHaIbHO

CKOpOCTb Y MHTEHCUB-
HOCTb paccnabnexus
MbILLL, HA 3NEKTPOAE
CkopocTb:
MPOMNopLMOHaIbHO

[na nauneHToB Tosb-
KO C OAHOWN MbILLLIEN U
CUJIbHBIM MUOCUTHA-
JIOM WM CO CKJIOHHO-
CTblO K COBMECTHOMY
COKpAaLLEHUIO MbILLL,

OpuH aneMeHT nnHen-
HOro ynpasfieHus

CKOpOCTb 1 MHTEHCUB-
HOCTb HaTsSKEHWs Ha
3/IEMEHTE NIMHENHOTO

CkopocTb ocnabnexus
HaTSXXEHUS Ha 3neMeH-
Te IMHeNHoro ynpa-

[na nauneHToB co
cnabbiM MUOCUIHANIOM
WU OTCYTCTBMEM MUO-

ynpasneHusa BNeHn4d CurHana
CkopocTb: CkopocTb:
nponopunoHanbHO nponopunoHanbHO

Mporpamma 5: VarioDual

Kopvpytowumii wrekep, xentoivi: 13E184=5

3apencreoBaHue PackpbiTne 3akpbiTue MokasaHusa

[pa anektpona

CKOpOCTb M MHTEHCUB-
HOCTb HanpsXeHns
MbILLL, HA MEPBOM
anekTpoae

CKopoCTb 1 UHTEHCUB-
HOCTb paccnabneHus
MbILLLL HA MEPBOM
anekTpoae

Ons nauneHToB ¢
2 CUbHBIMU MbiLLeY-
HbIMW CUTHaNamu
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3apenictBoBaHue PackpbiTne 3akpbiTue MokasaHusa
CkopocTb: CkopocTb:
nponopunoHanbHO nponopunoHanbHO
Cuna 3axBata nponop-
LMOHaNlbHa cuie Mmo-
CUrHasa Ha BTOpoM

anekTpoae

Mporpamma 6: DMC plus Sensorik

Kopvpytowuii wrekep, ¢puonetosbin: 13E184=6

3apencreoBaHue PackpbiTue 3akpbiTue MokasaHus

[Ba anektpona Mwuocurnan vepes Mwuocurnan yepes [na nayneHToB C
3N1EKTPOL, anekTpos, 2 CUSIbHBIMWN MblLLEY-
CkopocTb: CkopocTb: HbIMM CUTHaNamm
NpPonopLMOHaNbHO NpPonopLMOHaNbHO CeHcopHas cuctema

SUVA 1 BO3MOXHOCTb
otkntodeHuns FlexiGrip

6.3.2 OnucaHue nporpamMmmbl

| MFHOOPMALLUS |

C nomolupbio kopotkoro umnynbca "PACKPbITh" mMoxHo B nto6oit MOMEHT OCTaHOBUTL Kak aBTo-
MaTUYeCKYI0 KOPPEKLMIO yCunus 3axaata, Tak u ¢yHkumio FlexiGrip.

| MFHOOPMALLS |

Bce paHHble o cune 3axsata (Hanpumep, 100 H ~ 10 kn) asnsoTca HeobsA3aTenbHbIMU OPUEHTU-
POBOYHbIMW BEIMYMHAMM A1 Pa3bsACHEHWS NPUHLMNA EUCTBUS Pa3/INYHbIX PEXUMOB PaboThI.

6.3.2.1 NMporpamma 1: DMC plus Sensorik

Cucrema ynpasneHus ¢ 2 aneKrpogamm

OTta cuctema ynpaeneHus cootsetcTeyeT ynpasneHuio DMC plus co BCTpOEHHbIM «BUPTYyasbHbIM
py4HbIM nepekntodatenem» (Dynamic Mode Control), Ho Takxe nmeeT cucTemy ctabunusaumm 3a-
xBaTa «CeHcopHasa cuctema SUVA». CkopocTb unn cuna 3axsata onpeaenseTcs BenyYMHON cur-
Hana oT anekTpopa (B pesynbTate HanpsbkeHus mbiwy). Mocne 3axBata ¢ MakCUMManbHOW CUION
nopor BK/IOYEHWSI B HanpasfieHWW PacKpbiTUsS yBenuuusaeTcs A0 6Gonee BbICOKOrO 3HayeHus
(«BMPTyanbHbI Py4HOW NepekoyaTenb»). YBeIMYeHe CHUXaAEeT PUCK PaCKpPbITUS KUCTU Nog, Aew-
CTBMEM HeXenaTeslbHblX MMOCUTHaNoB. Takum o6pa3oM, yBennymBaeTCcs HafeXHOCTb 3axeara, Ha-
npumep, Npv yaep>XnBaHUm CTONOBbIX NPUBOPOB.

PackpbiTve:  nponopuyoHanbHO NOCPEACTBOM PACKPbIBAIOLLErO 31EKTPOAA
3akpbiTuie: MPOMOPLMOHANIbHO MOCPEACTBOM 3aKPbIBAIOLLErO 3/1eKTPOAA

Mpumep 1: [Mpu cnabom muocurHane ons saxsarta npeameTa Co3faeTcsl MUHUMaNnbHoe ycunve
3axsata (10 H). Ecnu ceHcopHas cuctema pacnosHaeT U3MEHEHMWE NMONOXEHUS
npeamMeta, To B Cily4ae HeOB6XOAMMOCTH aBTOMaTUYECKM OCYLLECTB/ISETCS 3axXBaT C
ycunvneMm, NpeBbIaoWMM HavanbHoe ycunve 3axsaTta make. B 1,5 pasa (15 H).
FlexiGrip Bkntouaetcs, HaumHas ¢ 20 H. Korpa Harpyska cHumaetcs, SensorHand
Speed cHoBa OCyLLECTBNSET 3aXBaT C NPEXHUM YyCUITUEM.
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Mpumep 2:

[Mpn Gonee cunbHOM MmMocurHane cospaercs 6onee BbICOKOE ycunne 3axsata, a

KOrAa NosloXeHne 3axBa4eHHOro nNpeameTa U3MeHseTcs, To B clly4ae HeobxoanMo-
CTV OHO KOPPEKTUPYETCS [0 MakCcMMmanbHoro ycunus 3axaarta (130 H). Ecnu Ha-
rpyska Ha kucTb npesbilwaeT 130 H (ycunve 3axearta KUCTU U BHELLHEE yCuue),
Bkntovaetca FlexiGrip. Korpa Harpyska cHumaetcsi, SensorHand Speed cHoBa
OCYLLECTBASET 3aXBaT C MPEXHUM yCUSIMEM.

Packpbitue

3akpbiTue

MwuocurHan Yepes anekTpos,

CkopocTb:

nponopuunoHansHo ot 15 mm/c go 300 Mm/c

CkopocTb:

MwuocurHan Yepes anekTpog,

nponopuunoHansHo ot 15 mm/c go 300 mm/c

HauyanbHoe ycunue 3axearta

ABTOMaTu4yeckas KOoppek-
uusa ycunusa 3axeaTta

®yHkuusa FlexiGrip

nponopuunoHansHo ot 0 H oo
100 H

nponopunoHanbHO: A0 yCununa

3axsara, makc. B 1,5 pasa npe-

BbILLAIOLLErO HaYanbHoe, Ha-
npumep, ecnn HavanbHoe yCu-
nue 3axeata paeHo 10 H, kop-

B 3aBUCUMOCTUN OT Ha4YanbHOro
ycunua 3axsata, BKio4aeTcs,
Korga Koppekuua ycunua 3a-
XBaTa cnerka npesbiliaeT
MakcC. 3Ha4eHue

MUH. HaymHas ¢ 20 H
Makc. HaumHasa ¢ 130 H

peKuusa ycunus saxearta ocy-
wecTenseTca Makc. oo 15 H

Mpu HeobxopMMocTM 6onee CUNIbHBIN MUOCUTHAN MOXET ObiTb UCMONBL30BaH A/t AOCTUXEHUS MakK-
cumanbHoro ycunus 3axsata (100 H) B noGoe Bpems, He3aBUCHMO OT aBTOMATU4ECKOW KOppeK-
LMK ycunus 3axsarta.

6.3.2.2 NMporpamma 2: AutoControl - Lowinput

Cucrtema ynpaBneHus c: 2 anekrpogamum, 1 anekrpoaom u 1 nepeknioyatenem unum 1 nepe-
Kalouyatenem

Kunctb 3akpbiBaeTcs ¢ MakCHManbHON CKOPOCTbIO U BHavase 3axBaTblBaeT NpeaMeT C CaMbiM HU3-
kum ycunmem 3axsata (10 H). Ecnm ceHcopHasi cuctema pacrnosHaeT U3MeHeHWe MOSoXKeHus
npeaMeTa, To B ClyYae HEOGXOAMMOCTM aBTOMATUHECKUN OCYLLECTBNSETCS 3axBaT C MaKCUMallbHbIM
ycunvem (130 H). FlexiGrip Bkitovaetcsi Mo AOCTUXEHUN MaKCHMMasbHOro ycunus 3axeata. Korpa
Harpyska cHumaetcsi, SensorHand Speed cHoBa oCyLLECTBNSET 3axXBaT C MPEXHUM YCUIIMEM.

Cuctema ynpaeneHus c 2 afieKTpoaamMmm

PackpbiTue:
3akpbiTue:

NPONOPLIMOHaNbHO MOCPEACTBOM PACKPbIBAIOLLErO 3M1eKTPOAA.
C MaKCVMasnbHON CKOPOCTbLIO C NMOMOLLbIO KOPOTKOro MUOCUTHaNa Ha Jto6oM ypoB-
He Bbile Nopora BKIOYEHUS Ha 3aKpbIBatOLLEM 3NEKTPOLE.

PackpbiTne 3akpbiTue

Muocurnan Hepes 31ekTpos Mwuocurnan Hepes aNeKTpon

CkopocTb:
nponopuunoHansHo ot 15 mm/c go 300 mm/c

CkopocTb:
nocrosiHHas 300 mm/c

HauanbHoe ycunue 3axsata | ABToMaTuuyeckasi KOppek-

uusa ycunua 3axsearta

®yHkuusa FlexiGrip
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10H makc. go 130 H BKJ/IKOHAETCSH MO AOCTUXEHUN
MaKCUMaslbHOro yCUAns 3axsa-
Ta

Cuctema ynpaeneHus c 1 anektpoaom u 1 nepekniouyarenem

PackpbiTve:  nponopuuoHanbHO NOCPEACTBOM PacKpbIBAIOLLETO 3MEKTPOAA.

3akpbiTue: C MakCcuMasibHON CKOPOCTbIO MOCE KOPOTKOro 3aA4eCTBOBaHNSA NepekoYartens.

PackpbiTne 3akpbiTue

MwuocurHan yepes anekTpos, CurHan ot ctopoHbl nepekntodatens 3AKPbI-

TNE

CkopocTb: CkopocTb:

nponopuunoHansHo ot 15 mm/c go 300 mm/c noctosHHasa 300 mm/c

HauanbHoe ycunue 3axBata | ABToMaTM4YecKasi KOppek- ®yHkuusa FlexiGrip

Lusg ycunus 3axsarta

10H makc. go 130 H BKJIO4AETCS MO JOCTUXEHUU
MaKCUMasbHOro YCUns 3axsa-
Ta

Cucrema ynpasneHus ¢ 1 nepeknioyarenem
3Ty nporpamMmMy MOXHO MCMONb30BaTb BMECTe C NtobbiM nepekntoyatenem MyoBock.

PackpbiTne: ¢ MakcvMMmanbHOW CKOPOCTbIO, MoKa 3afeliCTBOBaHa CTopoHa nepekntoyartens PAC-
KPBITUE. Mocne 3Toro KNCTb OCTaeTCs PacKpbITON.

3akpbiTue: C MakcuManbHOW CKOPOCTbIO NOC/e 3a4eCTBOBaHNS 3aMblKaloLLEero KoHTaKTa ne-
pekntoyatens.
PackpbiTne 3akpbiTue
Kuctb packpbiBaeTcs no Tex nop, noka Haxata | CurHan ot ctopoHbl nepekntoyarens 3AKPbI-
cTopoHa nepekntoyatens PACKPbITUE TVE
CkopocTb:
CkopocTb: noctosiHHas 300 mMm/c
nponopuunoHanbHo ot 15 mm/c go 300 mm/c

HauyanbHoe ycunue 3axBata | ABTOMaTu4Yeckasi Koppek- ®yHkuusa FlexiGrip
LLUS YyCUNNA 3axBaTa
10H makc. go 130 H BKJ/1I04AETCSA MO A0CTUXEHUN
MaKCMMaslbHOro yCUns 3axsa-
Ta

BcraButh cnepytowmii kabenb B KoakcuanbHbli WTekep 9E169.

* cM. puc. 6 (1): coegnHuTENbHBLIV Kabenb akkymynaropa

* cM. puc. 6 (2): anekTpos,

* CM. puc. 6 (3): kpacHo-6enbivi kabenb coeguHUTENbHOTO Kabens 13E99 (3ambikatoLwme KOHTakK-
Thl)

6.3.2.3 Nporpamma 3: AutoControl

Cucrema ynpaBneHus c: 1 3n1eKTpoAOoM uau 1 aleMeHTOM IMHENHOrO yrnpaBAeHUs unmu

1 nepeknouyatenem

Knctb 3akpbiBaeTcsi ¢ MakCManbHON CKOPOCTbIO U BHavasle 3axBaTblBAET NPeAMeT C CaMbiM HU3-
kum ycunuem 3axeata (10 H). Ecnu ceHcopHasi cuctema pacnosHaeT M3MeHeHWE MONOXeHUs
npeameTa, aBTOMATMHYECKM W MABHO OCYLLECTBNSETCS KOPPeKuus L0 HeobXoAuMMOoro ycwunus
(makc. 130 H). Ecnu Harpyska Ha kucTb npeBbiwaeT 130 H (ycunve 3axBaTta KUCTU U BHELLHee
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ycunue), Bknovaetca FlexiGrip. Korga Harpyska cHumaetcs, SensorHand Speed cHoBa ocylue-
CTB/SIET 3axBaT C NPEXHUM YyCUIVEM.

Cucrema ynpasneHus ¢ 1 anekrpoaom

Packpbitne:

3akpbiTne:
OcraHoBka:

Mpumep 1:

Mpumep 2:

C MaKCHMasbHON CKOPOCTbIO C MOMOLLLbIO BbICTPOro MPOAOIKNTENbHOTO MUOCHTHa-
na Yepes 3NEKTPOL.

C MakCUManbHOW CKOPOCTbIO NOCPEACTBOM BbICTPOro paccnabneHunst MblLLbl.
13-3a O4eHb MeJJIEHHOrO paccnabneHns MbllL, C MOMOLLbIO 3M1eKTPoAa KUCTb OcTa-
eTCsl packpbITON.

Mocne packpbiTna paccnabneHne MbillLibl MPOUCXOAUT O4eHb MeasieHHo. Monoxe-
HWe packKpbITUs ocTaeTcst 6e3 USMEHEHW.

[Mocne packpbiTvs paccnabneHne MblLlLbl TPOUCXOAUT MaKCUManbHO BbICTPO.
KuncTb 3akpbiBaeTcsi aBTOMaTUYECKN C MaKCHMMaslbHOM CKOPOCTbIO U Ha4yMHaeT 3a-
XBaTblBaTb NpeAMeT ¢ ycunmem 3axsata 10 H. Ecnu ceHcopHas cuctema pacnosHa-
eT U3MEHEHWe NOJoXeHWs NpeaMeTa, To B clly4ae HEObXOANMOCTM aBTOMaTU4eCKn
OCYLLECTBAAETCA 3aXBaT C MakcuManbHbiM ycunuem (130 H).

PackpbiTne 3akpbiTue
BbicTpbin npogonxutensHbii Muocurian yepes | OyeHb MeaeHHoe paccnabneHune Mbilll, ¢ no-
9N1eKTPOL. MOLLbIO 3/1EeKTpoAaA:
Kuctb octaeTtcst packpbITou.
CkopocTb: BbicTpoe paccnabneHve MbiLL, C MOMOLLbIO
noctosiHHas 300 mm/c anekTpopa:
KUCTb 3aKpbiBaeTcs
CkopocTb:
nocTtosiHHaa 300 mm/c
HauyanbHoe ycunue 3axeata | ABTOMaTuyeckasi Koppek- ®yHkuusa FlexiGrip
LU ycunusa 3axearta
10H makc. go 130 H BKJ/1I04AETCSA MO A0CTUXEHUN
MaKCUMaslbHOro yCUns 3axsa-
Ta

Cuctema ynpaeneHusi ¢ 1 3fieMeHTOM JIMHEUHOTO ynpaBneHus

Packpbitne:
3akpbiThe:
OcraHoBka:

Mpuwmep 1:

Mpumep 2:
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C MaKCUMasnbHOW CKOPOCTbIO MNOCPEACTBOM BbICTPOro HATSXXEHUS HA 3IEMEHTE Nn-
HENHOTro ynpaseHus.

C MakKCUMasnbHOW CKOPOCTbI0 NOCPEACTBOM BbICTPOro 0CnabneHus HaTsxXeHus Ha
3/1eMEHTE NIMHEeNHOro ynpaBneHus.

NnocpeacTBOM OYeHb MeASIEHHOro ocnabneHns HaTAXXeHUs Ha 3fIeMEHTE JIMHENHOro
ynpaBneHns KUCTb OCTAETCS PACKPbITON.

Mocne packpbiTvs ocnabneHne HaTSXXEHUS Ha 3fIeMeHTe JIMHENHOro yrnpaBieHus
OCYLLECTBNISIETCA O4eHb MefJieHHo. [onoxeHne packpbiTus octaetcs 6e3 uameHe-
HUA.

Mocne packpbiTna ocnabneHne HaTIXXEHUS Ha 3N1eMEHTE JIMHEMHOTO ynpaBieHus
OCYLLECTBISIeTCS C MakCcHMasnbHon ckopocTbio. Kuctb 3akpbiBaetcst aBTomatunye-
CKM C MaKCUMasibHON CKOPOCTbIO 1 HAaYMHAET 3axBaTbiBaTb MPEAMET C yCUNMEM 3a-
xearta 10 H. Ecnn ceHcopHasi cuctema pacnosHaer u3aMeHeHune NonoxeHus npea-
MeTa, TO B Clly4ae Heo6XOAMMOCTU aBTOMATUYECKN OCYLLLECTBAISIETCS 3axBaT C Mak-
cumManbHbiM ycunuem (130 H).



PackpbiTue 3akpbiTue
HatsxeHune c 6onee BbICOKOW CKOPOCTbIO Ha OyeHb MeaneHHoe ocnabneHne HaTsSXXeHUs Ha
3/1eMeHTe JIMHEWHOTOo yrnpaBieHus. 3/1eMEHTE NIMHENHOro ynpaBneHus:

KMCTb OCTaeTCs PacKpbITON
CkopocTb: BbicTpoe ocnabneHne HaTsXeHWs Ha aNeMeHTe
noctosiHHasi 300 mm/c JIMHENHOTO ynpaBfeHus:

KUCTb 3aKpblBaeTCs

CkopocTb:

noctosiHHas 300 mMm/c

HauyanbHoe ycunue 3axBata | ABToOMaTu4Yeckasi KOppek- ®yHkuusa FlexiGrip
uUs yCUnus 3axeara
10 H makc. go 130 H BKJIHOHAETCH MO AOCTUXEHUN
MaKCVMasibHOro YCUus 3axsa-
Ta

Cuctema ynpaeneHus ¢ 1 nepeknioyarenem

PackpbiTne: ¢ MakcvManbHOWM CKOPOCTbIO, NMOoKa 3a4eiCTBOBaH nepeksoyaTersb.
3akpbiTrie: nocne oTryckaHusl NepeksoyaTens KUCTb 3aKpbiBAETCS aBTOMaTUYECKN C MaKcu-
MasbHON CKOPOCTbLIO U HaYMHaeT 3axBaTbiBaTb NMPeAMeT ¢ ycunuem 3axsara 10 H.

Packpbitue 3akpbiTue

PackpbiBaeTca fo Tex nop, noka Haxar nepe- 3akpblBaeTcs aBTOMaTUYECKM, KaK TONIbKO Me-
Knoyartenb. peksntoyaTtenib OTnyckaeTcs.

CkopocTb: CkopocTb:

noctosiHHaa 300 mm/c noctosaHHaa 300 mm/c

BcraButh cnepytowmin kabenb B koakcuanbHbii WwWtekep 9E169.

* cM. puc. 5 (1): coepnHuTENbHBIV Kabenb akkymynaropa

* cM. puc. 5 (2): kpacHo-6enbiit kKabenb coeanHuUTenbHoro kabens 13E99 (pasmbikatoLye KoH-
TaKTbl)

6.3.2.4 NMporpamma 4: VarioControl

Cuctema ynpaeneHus c: 1 anekTpoaom unm 1 aneMeHToM IMHEWHOTO ynpaBneHust

B stoin nporpamme ckopocCTb pacKpbiBaHWs ONpenensieTcsl BbICOTON U CKOPOCTbIO HanpsiXeHus
mbiwwL,. CKOpocTb 3aKpbITUSi 3aBUCUT OT ocnabneHus HanpsbkeHus mbiwy,. FlexiGrip Bknoyaetcs
No AOCTMXEHWW MaKkCUManbHOro ycwunus 3axsata. Korpa Harpyska cHumaetcs, SensorHand
Speed cHoBa ocyLecTBNSET 3axBaT C NPEXHUM yCUIIMEM.

Cuctema ynpaeneHus c 1 anektTpogaom

PackpbiTne:  nponopumoHanbHo. CKopocTb packpbiBaHUS ONpeaensieTcs CKOPOCTbIO U UHTEH-
CVIBHOCTBIO HaMpPsXXEHWUS MblLLLL.

3akpbiTrie: nponopumnoHanbHo. CKoOpoCTb 3aKpbiBAHWUS OMPEAENSETCs CKOPOCTbIO U MHTEHCUB-
HOCTbIO paccnabneHns Mbil,. DTO Takxe ornpenensieT ypoBeHb MaKCUMabHOro
yCWUAnsa SOMNOSTHUTENIbHOMO 3axBaTa.

OcraHoBKa:  13-3a O4YeHb MELJIEHHOro paccnabneHns MbILL, C MOMOLLbIO 3NIEKTPOAa KUCTb OCTa-
eTCsi packpbITON.

Mpumep 1: Mocne packpbiTna paccnabneHne MbillLbl MPOUCXOANUT MeAJIeHHO. 3akpbiBaHue
NPOUCXOANT MEAJIEHHO, aHAIOMMYHO NMPOAOIKNTENBHOCTU paccnabneHns MbiLL,.
MpepmeT yoepxusaetcs ¢ MeHbLIMM ycunvem 3axsata (10 H). ABTomaTtuyeckas
KOPPEKLMS yCUNINS 3axBaTa He OCyLL,eCcTBAseTcs.
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Mpumep 2:

[Mocne packpbiTust paccnabneHve mblllLpl MPOUCXOANUT MAaKCUManbHO BbICTPO.

KncTb 3akpblBaeTCcsi aBTOMaTUHECKN C MaKCUManbHON CKOPOCTbIO U HaYMHaeT 3a-
xBaTblBaTb NpeamMet ¢ ycunnem 3axsata 10 H. Ecnu ceHcopHas cuctema pacnosHa-
eT U3MEHEHUe MONIoXEHUs npeaMeTa, To B ciyyae HeobX0AMMOCTM aBTOMaTUYEeCKN
OCYLLECTBNISIETCA 3aXBaT C MakcUManbHbiM ycunuem (130 H).

Packpbitue

3akpbiTue

MbILLLL Ha 31eKTpoe.
CkopocTb:

CKOPOCTb}O N UHTEHCUBHOCTbIO HanpaXeHnsa

nponopuunoHansHo ot 15 mm/c go 300 Mm/c

CkopocTb:

CKopoCTbio U MHTEHCUBHOCTbIO paccnabneHns
MbILLL, Ha 31eKTpoAe.

nponopuunoHansHo ot 15 mm/c no 300 mm/c

HauyanbHoe ycunue 3axparta

ABTOMaTu4yeckas KOoppek-
uusa ycunusa 3axeaTta

®yHkuusa FlexiGrip

cpeaHen [0 BbICOKOW: A0
makc. 130 H

10H [Mpun ckopocTn 3akpbiBaHKS OT | BKItOYaeTcs, HadnHasa ¢ 20 H
HW3KOW [0 CpeaHen: oTCyT-
cTByeT

10H Mpu ckopocTh 3aKkpbiBaHUS OT | BKOYAETCS MO JOCTXEHNUM

MaKCuUMasibHOro ycunusa 3axsa-
Ta

Cuctema ynpaeneHusi ¢ 1 3ieMeHTOM IMHEUHOTO ynpaBneHus

Packpbitne:

nponopunoHasnbHO. CKOpOCTb packpbiBaHUA onpeaensaeTca CKOpOCTbo N NHTEH-

CUBHOCTbIO HATSXXEHMWS Ha 3IEMEHTE JINHENHOMO ynpasneHus.

3akpbiTrie:

nponopumoHansHo. CKOpOCTb 3aKpbiBaHWS ONPERENSeTcs CKOPOCTbio ocnabneHns

HaTsHXKEHUS HA 3NIeMEeHTE JIMHEWHOro ynpasneHus. 3To TakxXe onpenensier ypoBeHb
MaKCVMasibHOrO YCUINS AONONHWUTENbHOrO 3axBara.

OcraHoBka:

ynpaBiieHNa KUCTb OCTaeTcs paCKprTOPI.

Mpumep 1:

rlOCpe,D,CTBOM O4eHb MeaneHHoro ocnabrieHnsa HaTSXXEHNS Ha 3N1eMeHTe IMHENHOro

Mocne packpbITUa ocnabneHne HaTaxXeHUs Ha 3/1EMEHTE IMHENHOro ynpasneHua

OCYLLECTBASETCH MEAJIEHHO. 3aKpbliBaHNE MPOUCXOANT MEAIEHHO, aHANOTMYHO
NPOAOMIXUTENBHOCTY paccnabnenus moiwy,. MNpeameT yaepXxmnsaetcs ¢ MeHbLIMM
ycunvem saxsata (10 H). ABTomaTuyeckasi KOppeKLMs ycunus 3axearta He ocylue-

cTBNSeTCS.
Mpumep 2:

Mocne packpbiTns ocnabneHne HaTAXKEHUS Ha 3NIeMEHTE JIMHEWNHOrO yrpaBieHunst

OCYLLECTBASETCA C MaKCMMasbHOW cKopocTbio. KUCTb 3aKkpbiBaeTcst C MakcHMasb-
HOW CKOPOCTbIO M HaYMHAET 3axBaTbiBaTb NpeaMeT ¢ ycunvem 3axaata 10 H. Ecnu
CeHCopHas cuctemMa pacnosHaeT U3MeHeHWe MONIOXeHUs NpeaMeTa, To B cryyae

Heo6X0AMMOCTY aBTOMATUHECKN OCYLLECTBSIETCS 3aXBaT C MaKCUMaJIbHbIM YCUIIN-

em (130 H).

PackpbiTne

3akpbiTue

CkopocTb:

CKOpOCTbIO U UHTEHCUBHOCTbIO HATSXKEHUS Ha
aneMeHTe JIMHEeWHOro ynpaBneHus

nponopuunoHansHo ot 15 mm/c go 300 mm/c

CkopocTb:

CkopocTbio ocnabneHns HaTsXKeHUst Ha ane-
MEeHTE JIMHEWHOro ynpaBneHus

nponopuuoHansHo ot 15 mm/c ao 300 mm/c

HavanbHoe ycunue 3axBarta

ABTOMaTMYecKas Koppek-
LS yCUnus 3axeaTta

®dyHkuus FlexiGrip
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10H Mpwu ckopocTu 3akpbiBaHus oT | Mpu ckopocTu 3akpbiBaHUsS OT
HW3KOW [0 CpeaHen: oTCyT- HW3KOM 0 CpefHen: BKoYa-
cTByeT eTcs, HaymHas ¢ 15 H

10H Mpu ckopoctu 3akpbiBaHus ot | Mpu ckopocTn 3akpbiBaHUS OT

cpeaHen [0 BbICOKOW: A0
makc. 130 H

cpenHen [0 BbICOKOW: BK/tOYa-
eTcsi N0 JOCTUXEHUU MaKCK-

MasnlbHOro ycunusa 3axsata

6.3.2.5 NMporpamma 5: VarioDual

Cucrema ynpasneHus ¢ 2 aneKrpogamm

B atoi nporpamMme cKopoCTb pacKpbiBaHWs OMpPefAensieTcsl BbICOTON U CKOPOCTbIO HampsiKeHus
mbiwwL,. CKOpocTb 3aKpbITUS BMIOTh A0 AOCTUXEHUS MUHUMANbHOTO ycunus 3axsarta npum. 10 H
3aBUCUT OT BbICTPOTLI paccnabneHns MbilwLl,. Ycunve 3axeata onpenensieTcs nocnemylowmm nuam
OHOBPEMEHHbIM MUOCUTHaNoM Ha BTopoMm anekTtpoge. FlexiGrip Bkniouaetcs B 3aBUCMMOCTU OT
HayvanbHOro yCcunus 3axsata, Koraa KOppekuus yCunus 3axeata crerka npesbiliaeT Makc. 3Have-
Hue. Korga Harpyska cHumaetcsi, SensorHand Speed cHoBa ocyllecTBAsieT 3axBaT C MPEXHUM

ycunumem.
AnekTtpogp 1

PackpbiTue:
3akpbiThe:

OcraHoBka:

Anekrtpopg 2

3axsar:

Mpumep 1:

Mpumep 2:

nponopuuoHanbHo. CKoOpocTb packpbiBaHUS ONPefensieTcsi CKOPOCTbIO U MHTEH-
CVIBHOCTBIO HaMpPsXXEHWUS MblLLLL,.

nponopumroHanbHo. CKoOpoCTb 3aKpbiBAHWUSA OMPEAENSeTCs CKOPOCTbIO U MHTEHCUB-
HOCTbtO paccnabneHuns mbiwL,. Ycunue 3axasarta cocrtasnsiet npubn. 10 H.

13-3a 04eHb MeAJIeHHOro paccnabneHns MblliL, C MOMOLLbIO 3/1eKTPOAA KUCTb OCTa-
eTCsl PacKpbITON.

HapactaHue cunbl 3axsata onpenensieTcs ypoBHeM MUOCUrHana Ha BTOPOM 3JieK-
Tpone. MakcumanbHas cuna 3axsarta coctaensieT npubn. 100 H.

Mocne packpbiTvst paccnabneHne MblLlLbl NIPOUCXOAUT C Ntobon ckopocTblo. 3a-
KpblBaHWE NPOUCXOANT MPOMOPLIMOHANIbHO CKOPOCTU paccnabnenns moiw,. Mpea-
MET yAepXunBaeTcs ¢ MUHUManbHbIM ycunuem 3axsata (10 H). FlexiGrip Bkntouyaet-
cs, HauymHas ¢ 20 H. Korpa Harpyska cHumaetcs, SensorHand Speed cHoBa ocy-
LLLeCTBSIET 3aXBaT C MUHUMATbHbIM YCUNINEM.

Mocne 3axBata, kak B npumepe 1, 06beKT HeobxoANMO yaepXunsaTb ¢ 6onblueln cu-
non 3axsata. [lns aToro reHepupyeTcsi MMOCHrHan Ha BTopom anektpoge. Cuna 3sa-
XBaTa MOXeT NMponopLuoHanbHo yeenuymeatbes ot 10 H go 100 H. Ecnv nonoxe-
HVe 3aXBa4eHHOro npeaMeTa U3MEHSIETCs, yCUine 3axsata yBenyinBaeTcst npu-
MepHo B 1,5 pa3sa no cpaBHEHUIO C ykasaHHbIM ycunuem 3axeata. FlexiGrip Bknto-
yaeTcs, Korga ycunue 3axsata NpUMEpPHO B 2 pasa NpeBblLIaeT 3a4aHHoe 1 10
makc. 130 H; korpa Harpyska cHumaetcs, SensorHand Speed cHoBa ocyuwiecTtens-
eT 3axBar C NPeXHUM yCuUnmem.

Packpbitue

3akpbiTue

CkopocTb:

CKOpOCTbIO U UHTEHCUBHOCTBIO HAMPSXEHUS
MbiLWL, Ha 1-M anekTpoae

nponopuunoHansHo ot 15 mm/c go 300 Mm/c

CKOpOCTbIO U MHTEHCUMBHOCTbIO paccnabneHus
MbiLWL, Ha 1-m anekTpone

CkopocTb:

nponopuuoHansHo ot 15 mm/c go 300 mm/c
HapacTaHuve cunbl 3axBata: cuna 3axsaTa 3aBu-
CWT OT YyPOBHSI MMOCUTHaNa Ha BTOPOM 3/1EKTPO-
fe. Ycunue 3axeata: nponopLuoHanbHo oT

10 H po 100 H
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HauyanbHoe ycunue 3axparta

ABTOMaTu4yeckas KOoppek-
uusa ycunusa 3axeaTta

®yHkuusa FlexiGrip

10H
MponopuunoHansHo: ot 10 H
0o 100 H

Mpwn 3akpbiBaHM: 6e3 Koppek-
LMK yCcunus 3axsata

[Mpwn HapacTaHuyn cunbl 3axea-
Ta: NPOMNOPLMOHabHO, A0 yCU-

HauyumHasa ¢ 20 H, B 3aBucuMoO-
CTW OT Ha4yasIbHOro ycunus 3a-
XBaTa, BKJIl04aeTCs, Koraa Kop-
pekuus ycunusa 3axsata crerka

nusa 3axeaTta, makc. B 1,5 pasa
NpeBbILIAOLWEro HavanbHoe

npeBbllLaeT MaKC. 3HaYyeHne
MUH. HaymHas ¢ 20 H
Makc. HaumHasa ¢ 130 H

6.3.2.6 NMporpamma 6: c BO3MOXXHOCTbIO oTK/toueHuss DMC plus Sensorik

Cuctema ynpasneHus ¢ 2 aneKTpoaamMmm

Ota cuctema ynpaBneHus COOTBETCTBYeT nporpamMme 1, HO C BO3MOXHOCTbIO OTK/IOYEHUS "CeH-
copHoit cuctembl SUVA" n dyHkuum FlexiGrip.

BknioueHue u BoikaoueHue "ceHcopHomn cucremol SUVA" n pyukuum FlexiGrip
"CeHcopHyto cuctemy SUVA" MOXHO OTKIOYUTb AJ1st 3aXBaTa O4YeHb MSArKUX W MOAATIMBBIX MpPes-
MEeTOB, Tak1X Kak O4eHb MArKWI MEeHOMIAacT uamn nuHueT. [na atoro packpoite kuctb SensorHand
Speed pno ynopa 1 yaepxuBaiTe ee pacKpbITOM MUOCUTHaNOM Nio6oi MHTEHCMBHOCTU. B To xe
BpeMsi cnerka Hagasute Ha "ceHcopHyto cuctemy SUVA" (puc. 1), Hanpumep, o kpaw ctona. Ko-
POTKMIN BUBPOCUIrHAN MOATBEPXAAeT BbikntoueHue. [oBTOpUTL Te Xe OeNCTBUS, YTOObI BKITHOHYUTD
"ceHcopHyto cuctemy SUVA". [1Ba KopoTkunx BUGpocUrHana noaTBepXaatoT BKIOHeHMe "ceHcop-
Hom cuctembl SUVA".

MHO®OPMALUA. Cnenyet yuutbiBatb, 4to Koraa "ceHcopHas cuctema SUVA" otkntoueHa, ycu-
NMe 3axBaTa He PErynmpyetcs aBTOMaTM4yecKku, U 3axBayeHHble NPEeAMETbl MOTYT COCKanb3blBaTb.
Mocne yctaHOBKM akkyMynsiTopa BUGPOCUIHAbI COOBLLAIOT O TEKYLLEM PEXUME.

OpHOKpaTHbIV BUBPOCUIHAN: CEHCOPHas CUCTEMA BbiK/IOYEHA

[ByxkpaTHbIli BUOpOCHIrHaN: CEHCOpHas cucTema BKloYeHa

7 dkcnnyatauums

7.1 BxntovyeHune/BbIKNlOYEHNE KOMMOHEHTa 3axBaTa

YcTponcTBo 3axBata MOXHO OTKJTIOUWTb, €CIIN CNIeAyeT COXPaHUTb TUM 3axeaTta B TeYeHUe AJINTeNb-
HOro nepuoaa BPEMEHU, NPW YAEPXUBAHUN CTONOBbLIX NPUBOPOB, BO BPEMS MUCbMa UK ANUTeNb-
HbIX MACCUBHbIX MEPEPbLIBOB, TAKMX KaK aBuanepeneTtsl Uiy Noesakn Ha noesge. Takum obpasom,
npefoTBpaLlaeTCs HexenartesllbHOe PacKpbiTUe PyKW, KOTOPOE MOXET BbiTb BbI3BAHO CMOHTaHHbIM
Hanpsb>keHVeM MbILLL, AWM CUSTbHBIMU 3NIEKTpUYeckuMmn nomexamu. Kpowme toro, gocturaetcs 60o-
nee anuTtenbHoe BpeMsi paboTbl akKyMynsTopa npoTtesa.

HaxaTtnem Ha KocMeTuHeckyto nepyaTky MOXHO 3afeicTeoBatk kHonky BKJ1/BbIKJ1.

O6nacTb KOHTpons
TbinbHas cTopoHa Moayns KUCTH

DyHKuusA
BKJ1 (cm. puc. 2)
BbIKJ1 (cm. puc. 3)

Bonbwon nanew,

7.2 AKCTpPEeHHOEe pacKpbiTUE YCTPOUCTBA 3aXxBaTa
BcTpoeHHas ¢purikumnoHHas MydTa NMo3BoOSsieT pacKpbiTb YCTPOMWCTBO 3axBaTa HE3aBUCUMMO OT Mo-
CTynawLyx CUrHaNOoB yrpaBieHus.

8 XpaHeHue

EC}'II/I CUCTEMHas 3N1IEKTPOKUCTb HE NMPUMEHAETCA, C LeNbio 3allinTbl CeHCOpHOPI n MeXaHVI‘-IeCKOIZ
CUCTEM HEO6XO,EI,VIMO cneagnTtb 3a Tem, ‘-|T06bl CnctemMHasd 3.ﬂeKTpOKVICTb XpaHVIJ'IaCb B paCKprTOM
MONTOXEHUNN.
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9 Ouucrka

1) MMepepn ouncTkon nspenvie HEOGXOAMMO BbIKIIOYUTb.

2) [Mpwu 3arpssHeHUn nsagenvie cnepyeT OUMLLATL BNAXHON TKaHbO U UCMOMIb30BaTh MSATKOE MbIJO.
Cnepyet obpallaTb BHUMaHWe Ha TO, 4TO6bl B U3AeNNe U ero KOMMOHEHTbI He nonagana Xua-
KOCTb.

3) BbiTepeTb nspenve Hacyxo npv nomoLum 6e3BOPCOBON candeTkn U OCTaBUTb ANS NOSHOIO Bbi-
CbIXaHWs Ha BO3Ayxe.

| MFHOOPMALLUS |

Mpu ncnonb3oBaHUM NPOTE3HON MepyaTkm HeobXoauMo cobniopaTb MHCTPYKLUKM MO O4YUCTKE,
npuBefeHHble B PYKOBOACTBE MO ee NPUMEHEHMIO.

10 TexHuuyeckoe obcnyxuBaHue

[ns npepoTtepalleHys TpaBM 1 COXpaHEHUS KayecTBa NPOAYKLMM PEKOMEHAYETCS PErynsipHo Ye-
pes Kaxaple 24 Mecsua NPoOBOAUTb TEXHUYECKOE 06CNyXMBaHne (CEPBUCHBIN OCMOTP).

[ns Bcex usnenun peincteyet obasatenbHoe cobofeHne UHTEPBaNoOB MeXAy LMKIaMu TexHuYe-
CKoro o6cnyxuBaHUs BO BPEMS rapaHTUIMHOTO cpoka. ToNbKO B 3TOM Cily4ae OCTaeTcsi B Cuie nos-
Has rapaHTUiiHas 3awuTa.

B xone TexHuyeckoro o6cnyxvBaHus MOryT notpe6oBatbCs AOMONHUTENbHBIE CEPBUCHbBIE YCIYTY,
HanpumMep, peMoHT. B 3aBrcrMMOCTM OT o6bema 1 cpoka AeNCTBUS rapaHTUKN 3TV AOMNONHUTENbHbIE
CEpPBUCHbIE YCMyrn MOTYT BbIMOJHATLCS GecnnaTHo uau 3a nnarty, ykasaHHylo B NpeaBapuTesbHON
CcMeTe pacxofoB.

11 NMpaBoBble yKa3aHUsA

11.1 OTBETCTBEHHOCTb
rlpOVI3BO,D,VITeJ'Ib HeceT OTBETCTBEHHOCTb B TOM cnyt-lae, ecnn n3genune VICI'IOJ'IbByeTCﬂ B COOTBET-
CTBUN C ONUCaHUaAMU U yKasaHUaMU, npuBeaeHHbIMA B AAHHOM ,EI,OKyMeHTe. I'Ipovlasop,menb He
HeceT OTBETCTBEHHOCTU 3a yLuep6, BO3HUKLLMIA BCIEACTBME NPEHEBPEXEHNS MONOXKEHUSMU OaH-
HOro ,D,OKyMeHTa, B 0CO6eHHOCTVI npun HeHaagnexawem ncnonb3oBaHUN UIN HECaHKLUMOHMPOBaH-
HOM U3MEHEHUNN N3aenngd.

11.2 ToproBbie Mapku

Ha Bce npvBeneHHble B pamMkax AaHHOMO AOKYMEHTa HAMMEHOBaHUS pacnpocTpaHsioTcs 6e3 orpa-
HUYEHUIN MNONOXEHUsa p,eﬁCTBerLu,ero 3aKoHopaTenbCTBa 06 OxpaHe TOoBapHbIX 3HAKOB, a TaKXe
npasa COOTBETCTBYIOLLMX BlafeNbLeB.

Bce yKa3aHHble 30eCb MapKu, TOproBbie HaMMeHoOBaHUA UK Ha3BaHUA KomnaHumn MoryTt 6bITh 3a-
perncTpMpoBaHHbIMM TOProBbIMKM MapKamu, Ha KOTOpble PacnpoCTPaHAOTCA npasa MX Bnagesb-
LeB.

OTcyTCcTBUE HETKO BbIPAXEHHON MapPKUPOBKU UCMONb3yeMbIX B AAHHOM AOKYMEHTEe TOBapHbIX 3Ha-
KOB He NMo3BOJideT Aesiatb 3aKjito4eHna o ToM, 4TO Ha3BaHMe CBOGO,EI,HO OT NpaB TPEeTbUX NnL,.

11.3 CooTtBercTBUME cTaHaapTam EC

Hactoawmm komnanma Otto Bock Healthcare Products GmbH 3assnsier, yto usgenve cootser-
CTBYET eBPONENCKNUM TPEGOBAHNUAM K U3LENNSM MEAVULMHCKOrO Ha3HaYeHus.

[aHHoe uzpenve otsevaet Tpebosanuam Odupektnssl RoHS 2011/65/EC 06 orpaHuyeHun uc-
nosib30BaHWs ONpPefeNieHHbIX ONaCHbIX BELLECTB B 3/1EKTPUHECKNX U SNEKTPOHHbIX YCTPONCTBAX.
[MonHbIn TekcT OMpekTMB U TpeboBaHUV NpPeAoCTaBNeH Mo CheayllleMy WHTepHeT-afpecy:
http://www.ottobock.com/conformity
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12 TexHUYEeCKMNE XapaKTEepPUCTUKHU

YcnoBus npuMeHeHuUsa mn3penuvsa

XpaHeHue (c ynakoBkowi 1 6e3 Hee)

+5 °C/+41 °F — +40 °C/+104 °F
OTHOCUTeNbHas BAXHOCTb BO3AyXa MaKc.
85 %, 6e3 KoHaeHcauuMu Bnaru

TpaHcnopTtupoBka (c ynakoBkon 1 6e3 Hee)

-20 °C/-4 °F — +60 °C/+140 °F
OTHOCUTENbHAsA BNAXHOCTb BO3AyXa MaKc.
90 %, 6e3 KoHAeHCcauUn Bnaru

Okcnnyartauus -6 °C/+23 °F - +45 °C/+113 °F
OTHocuTenbHasi BaXHOCTb BO3AyXa MaKc.
95 %, 6e3 KoHAeHcauuMn Bnaru
WpeHnTudpukarop 8E38=8*, 8E39=8* 8E43=8*
LLInpuHa packpbitusi 100 mm
[MponopuunoHanbHas ckopocTb 15-300 mm/c
[MponopuunoHanbHas cuna 3a- 0-100 H
xBata
Bec (c cuctemHol BHyTpeHHen 462 517r
KWCTbIO)
Pabouee HanpsixeHne Ok.7,4B
Tok nokos 2 MA
Cpok cnyx6bl 5 net
ApTUKYn akKymynsTopHomn 6atapeu 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5
TemnepartypHbiit ananasoH npu sapsigke [°C] ot +5 o +40
Emkoctb [MAUY] 900t / 6801 / 600 1150 3450
9501 8001

Cpok cnyx6bl akkymynatopa [net] 2
Pexum paboTbl n3nenus Bo Bpemsi npouecca Wapenve He dyHKUMOHMPYeET
3apsiaKu
MpoponxutensHocTb paboTbl 3aenns ¢ non- Ok. Ok. Ok. Ok. 4000 Ok.
HOCTbIO 3aPSKEHHbBIM aKKyMySTOPOM [LMKIbI 2500- | 2000- | 1000- 10 000
3axsara] 3000 | 2500 (s | 2000

3aBUCU-

MOCTU OT

€eMKOCTN

aKKyMmy-

nsTopa)
Bpewms 3apspaku (npu nonHocTblo paspsixeHHoit | Ok.3,5 | Ok.3 Ok. 2,5 Ok. 8
6aTapee) [4acos]
HomunHanbHoe HanpsixeHue [B] Ok. 7,4
TexHonorus 6atapeu JInTniz-noxHbIn Nntni- JIUTURA-NOHHBI

nonu-
MepHbIN

[onyuieHHble 3apsigHble ycTponcTBa 757L20 757L35

1 CM. MapK1pOBKy Ha akkymynsitope
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13 MNMpunoxeHus

13.1 NpumeHsieMble CUMBOJIbI

I [Mpounssoauntens

yTI/IJ'II/IBaLI,VIFl AaHHOro n3gennda sMecte C HeCoOpTMpOBaHHbIMU ObITOBbIMM oTXogamun
E pa3pelleHa He BO BCex CTpaHax. yTVIJ'IVI3aLI,VIH n3penna, Kotopas BblINOJIHAETCA He B
——— COOTBETCTBUU C npeanncaHnamu, D,eFICTBy}OUJ,VIMI/I B Ballen CTpaHe, MOXeT OKa3aTb

HeraTVBHOe BNMsIHWE Ha OKPYXatoLlylo cpely v 310poBbe Yenoseka. Heobxoavmo
cobniofath ykasaHusi COOTBETCTBYIOLLMX KOMMETEHTHbIX OPraHOB Ballel CTPaHbl O
nopsiike caayn u cbopa nsgenuin Ha yTunmsauuio.

c € Jeknapauyus 0 COOTBETCTBUW COrNAaCHO NPUMEHSEMbIM €BPOMNENCKUM ANPEKTVBAM
@ CepuiiHbiii Homep (YYYY WW NNN)
YYYY — rop usrotoeneHus

WW — Hepens narotoBneHus
NNN — nopsipkoBbIn Homep

MeganunHckoe nsgenune

11EC®IC A#E

s

BIEH B 2022-03-23

AEGRDFEAAICAZEE LS BHRAITAY., REFEFIEE CHREIN,

EEEICT. AEROREHLRVITVWAECEFANFEZEZHAL T LS,
WRICETHEBMPH BBE. EEBENRELABESEFEETE CERSEZI,
WRICHEL TELAEELRER. BIBRRKEORLAZLEL. IRTEET (EXREDE
BhESR) TUTCHEEEFVOEDBEFHIYUBICHSE L TSI,

> AREEFEZELTRELTES,

San [8E38=8*, 8E39-8* 8E43=8*| ([FZNLIME. R/ &/ & —IFINT /A RERHNE
LT,

AEILFRAETIE. HRADFEAAECRVIEVCEBT 2EERBEREHANVZLET,
AUREFERATHEIE. AETHATHFIBEICHK > TS ZELY,

#)E5T (Otto Bock Healthcare Products GmbH) [Z &M (E, EE(FIEC 60601-1:2005/A1:20 125 #E [
ELL TR ERET Z2AMTT,

2 HmE

2.1 H48E

oY =NV RRE-RIEHEI Y FO—IILERBAER/N\ RT, BRARENEECE. &
HWGEY T4 72 A=A T RTEDVTWET,

oY —N\YRRE—RIE SWAL Y —DIBIFREILS X T A, FlexiGriptge s 70553
JHEEE A TWET, DMC (WA F v oE—Rar bAO—)b) ICLBHFY FO—)LIF.

EENHARELIBFNHEHEEESDOLANIICHALTHRETESLDICLET. HEESDRE
EINEDLDE FHHARELBENBELEHEESICRH L TTSITEVIICE{LET.

\ A A
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8E38=8* X 8E43=8 DEUY—N\VRIAE—ROREHTv I TE. FLPBDYIT
I—03INTHY, 8E39=8* T oH—/\VRIAE—ROFEHRT—TIVIEA L PBORY —TT
Y—U2NTWET,

SEIERFHE OIS LICEY, —AVEYDZ—XEENICEDREBEETOEMNTE
£7,

SUVAt > H—

EEYOMENELL TEREDFNSBYUREZD(LHDE. BIBICHMAAENIZSUVATZ
Y— (BEGESR 1) BENERIMLET., T5ERATLAN. BEOVEHEFE LD SIED THE
PWEELEAMEICRDETIRFNE BN (EDEITET.

FlexiGripf&sE

FlexiGriptfE(Z. BEBEBSEN LTIV v TE2BH D LB <BEENZYEEFOFRTERM L
VERBS LV TS LY. Z0RTYHREEABELZYLET,

Lo —N\Y RRE—=REAYOFOLD ITHEENZYERDOMEDE/LICRHENET, ZNITEK
U, F&#@mIUy THRBLET.

FlexiGriptBEIZ W\ D THEELY [OPEN] 4 /NI ATIEHSNET,

211 FRFON—-3
fUM [8E38=*, 8E39=* 8E43=*| [IKALZILEFERMFOENINSLTRAEINET,

8E38=* (FHEEDERIRSIS)

ERVT Y MDST—ZFILTINA REHL®
< ULET. 360° DEEEMEEVELT S5
G, MDY —ZFILTNA AT BIEE

i 2. AUBHIRISEFE>TI—ZFITN
j" 3 ﬂ | A RERB T ENTEET,

8E39=* (S XZx—arvlrY)

A EWNA. FRUIBLAAMIFOB M4
WMEFITY . —TEDERICH L CTEREEES
BB ENTEEYT, ZNIEEBFICHETE

= 7.
;?* v }i 3 98110=* I x—2 3> U L FERIRTERL
. -h rEy,
- A F—ZFITINA REFERT BHE(L. 13E190
g F/213 13E190=150 R v F 7Oy I SHET

ol ER
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8E43=* (JEfhH*F)

FREEGOER IRV Y EHAEHRBEFICEL

YU, EAEF20° £7/2(340° TEMSHEH~

U, BRRIEARS > avICLizY, 200 £

40° THRESHRZEMNTEET, 3600 DE
ESNEEVELTBEHEEP. B0y —ZFILT
INA R T BIEEIC. RALBERIR IS %
FoTH—ZIFILTNAREZBLINT &
TZET,

=

212 FEFOOy s &0y VR (8E43=%)

FMRFOREMEMEIENZTNSDDRLBAL

BTOYIT5IEMTEET (F20°0 §

D) .

1) KEHORTAHARDYU U —RRY EBLE
ERS

2) VU—RRYEMLTNBREICY—ZF
IWTFNAREHFLT HMEICEHSEE
I, USYIRNRRIC I a>rh6,
200 £40° DENENDOAMTEE TEE
ER

3) UU—RRFVEBHMLTCENTNDOMET
F—ZFINTNAREEELET,

22 AlRElzd A EDE
ABEGRE, UTOFY =Ry sV EHBEDETERT S ENTEET,
ACTITE— (FEBRNYTU-)
757B35=1 | 757B35=3 | 757B35=5 MyoEnergy Integral
757B20/757B21 /Ny T 1) —
RESR
LUToREHREZRBAN YT U —LERTEET,
757L20%c B2y (7157L16* 7 ¥ TH — =)
757035 R ERS
SEx—arury
10S1=* X R— 30 4 (8E38=* 8E43=* )
9S110=* S X x—> 3> Y (8E39=* A)
REBNRIEIHE
10517 BENW A hO—FT—4% —
136205 J X b A —F—% —HI{HER &
=09 Ehind
9E169[EEH 7> &
1084hy TV GX—Y
IILERY
ErgoArm Hybrid plus : 12K44
ErgoArm Electronic plus : 12K50=*
DynamicArm: 12K T00N=*/12K 110N=*
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3{ERABE/

3.1 EABM
REBI EBROBZICTERLSZE N,

3.2 ER%EH

ABERITADEZEDHDERTALOBFINTNET, BT, EROEAENEAESR
EERTHLEEZARLTOVERA,
AERIHBETICBITEEFHOEHICHARINTNET, BELUADEENCIIFERLZNTL
ZE0, BEMLUAOFES S, BIXTRE. RF—BE. XU VTUNS IR EDERMFIC
BELSEBRCEEDSDONDAR=Y®, TU—0SLAZI VIR ITSAT 4 THREDH LN
AR=YDZETYT, THIT, AEFE, BRAERCEOEH. EXRAEW. SB{REDERE
ICIFERALANTLSZE Y,

HBEREBCDWTIE, TZAIT—ZICREFEINTVLET (307 R—IS5R),

33 &t (LUTOBEINERBHTRAIENLZHDTY, )
P L NIV, BB BEERERT D A (S
FARIYIRT & 7= (SRR D A R
AT 72 (S EBARD R R E DR (T
KEZEIEAL - RELOEEFEZERL TR TLEL,
LEENG. BESCEREIESZE. RS - H< - BUMB ZENTESH40 - BHNRMGZ
WIZLTWSRENHY LT,

34 22
[RE] LV [BIS] DI aVICEHEINTWIRBREFET D E/ETDOHEMELD
ATWNB BT RNTDOEN,

3.5 EiRIXliE DM

EERKOEEG Ay b—Ry IRDBRET S ML -0/ 1-RERHL. RELRIERK
EETOZNTI LM TEET,

4 ZEM

41 BEICHT RS OHA

Age | BRGEHELFBEOBRIEICET 5 ERTT.

A .| BHIFLEBEOBREICETSEETT.

EE

L] #BEcoanssElREcEYT3ERETT.

42 R2(CHT B EEHEDAER

HFIERBDZA MV, BROREEAISEEERLTOET,

AN T, Z2ICAT A FEFEICHDLAEN > BEDBRMEICDVWTHALTWEY, 1DLE
DERENEZSNDEBEICIE. ROEDICEHLTWET,

> BlZIE. RECETIEEZEICRDEI D EBEICRRE1IOEENSHY T,

> BlIZIE REICETIEIEFEICRDAN D EEAICBRE20BZENNHY T,

> B RBRERTSI-HDTECEMEERLET.
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43 REICET S EEFE

N
ZRICET HFRLICHDIEVNZE DB
REODRATHRZEFERT L. REEVEELCVEBMSREBELZY T 2EEZNSHY E

<}

b ABPEORSCET S EREIURF AR TS,

N
ERERBELCAHEEZELT S LICLBBIKIE
ERDPFHEREEETHLICLVERES ISR ITBENDBHY ET,

> BEECEBAREGEOEROBILROBRIE. EREFERALRVTLEEN,

A EE

HREEA UCRKETORMOIRE

EFOTHERAREHICLY, EFREVSAGTIEENLHUET,

> EXRAEMOCEPHAKSZEMTIBE. EREEALZNTIESN,

NG

P OIEAHBIEFHBR DA TERZRIFT D LICKBERE

FEROBHIEICE Y. R—RA—h—OKiliEIEE EDEEIF DIEA A B EREEER & DT

DREISZBENDHUET.

> FEMHPOBAHBERESROTAITEREFERT 515G, EREROBEEEEIRELL
BNEHERDIDIFIELTSLEE N,

> HEAHBIEEESROBGEEENRE LIBERACREEICHT S IEFEELHERELT
<TEELN,

AES

#HELAER - ACT ¥ 74— - RBRIEEEEALLBAICRET SRR
TRICHMNTBET 25TNnH Y ET.

> BEOCABHRIEENBLANTI LS,

> ERICAFONNSREICE 5EBNT LA,

> BELABE-ACTSY 75— RERBEELLBICRYBA TS,

AEE
BRASREICK Y EERINRN TERBICEMT 5 EICKD BRI
EEXRICLVEETIEENDHY T,

> RELAEERSOCE. BRECHEMLEVEDIFEL T,

> BIRBDFY b—Ry VEBY-—EXEL Y —ICTEREZIT TSI,

IMERRDESICEYRET HEMRIE

BMOBFHOHETEICIY, REENEGTIERENHYET.

> F—IFILTNAREREICHBEN NS HIC, Foo BIEMREERIIT 5720126,
BEETIRDRUCEDIHEICEIRRDF Y b—Ry VHDERY —EX >
Z— Fyb=Ryo Dv/X2) [CTRREZITTILE,

> NyFTU—DREBLNIVMESTED LY —ZFIUNT/NA ROBREDHIRENDRITEEL T
<FEELN,
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A EE

FEYICHRDOBEEIToRIBAICRET 2K

EROFHEATCEREHICLVEBZENEGETIETNSHUET,

> AEULSBAEICEEH I N TR OSSR SR ICThRNTS X,

> BRPEBELAETRICDOVNTIE. Y b—Ry VAR EDFEEREDAHDRFELCBELITI
7.

A EE |

18(% L= MADERIC & 5 RRIE

BEORK(CLUBET SBTNIBUET,

> CEAABHIC. BROSTOBECHREIENC L5 B TRRLT LA,
> BENROSNDGECE. HEOFEREFLELT BELITEEREZKEL T ZE0,

A EE |

WROBFNOREI LY RET 3 RRIE
BROTHEARFICHETIE LY, BEESAGTEETNIBHY T,
> T ORASANBORCAYATANL S KA CEBLT A,

44T SA A NEREICHAT HEEEE

A |

RERAY T MEESLREPOBEIS —[CLURET HEKRE

HAOTFHMEAREHICLY,. BEEEDABGTIEENNHYET,

> HIOTHAEBZERUYRSEICE. BT Ay b—Rvd - D N\UBRESTES54 2 RE
TF-EZBLTKLEEN, £ VI MU THBT v IT-bENEEBIC. BNOES
FTEZELTWEESILEBHYET,

> BEEEELES, F—IFNTNARITEHELTHS, BEETHRECHERL TLS
(AN

> YTRIITICHABEEINTNEF XS4 UNLTHITRIASIES L,

A |

BROLEBEORERCT 544 MCIXURLET HERM

HROTFHEAREHICLY,. BEEEDAGTIEENLHUET,

> BRIV THEEEDTVEREICEMSE, RELOBRMEZ TELLFESLTILS,
BYFHHICLVEBNTSER(T5583 BBEOMELEREL. PETHNIEFERELELT
<RIV, FHERETEAVGE, £AE BUGHETOIS LB IRLIZVHREEL
EU L THEIFFRY OBEDNESNANSEE. BEFVOHEIOA Y =Ry IXEET
TEARSIEE N,

> JEHOHAVOLCHZHILRSREDOBNEBRTSORER. EBLLEDLBRME®,
ZOMOBEHRFHEFNEETREELDRT « AFvF— &EBER X
Tyy— ZEH. CTEE MREEBHZECLDTHEEITEHHIC. BBBOBRERTES
FEIHESREL T LS,
BROEMAE S, FHROEBZMFRMAISHEL TVS I LERRL TS,

A EE |

TS (& 518> L BEOREL & URET 3 AR
WEOBEHOHEREC LY, EEENAGT SHTNNHUET,
> BEOHEF(L, BEECHBERS THE TR,
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A EE

BHBEREEDEMBSPRRNIZIGEICRET BRI
BRN—VDHETRELRY. FHEARFBHELE L TEEST2BTNDBHYET.
BEBILITELEORTVREICEMSE, RELOEBEZ TESLIFEILTILZSL,
BEVHESDPPIESCOBEBBMERBOEML TODS I LEZERAL TS,
HmEHBRFESTELHETERVEEE. ER2AOERETY. EAORKEFEFR
ETITERSZSLN,

vVYyy

A EE

ERAT I RTOERN—YORRFHEEZ L<HETICERA LSS DOERE
HROFTHEARMEHCLY. BEEEVPRETIETNDHYET,

> FERATEZITRTOERRN—YDOIIRFHAZTZ LS BHALEE L,

AFE

AENARERN—VEFERLEGAICKRET 2EHRIE

WRDOFHHEARBEHICLY., BEENEBETIETNLHUET.

> ABR(T [HHAESETELARRE] ICRESNLEN—VEDH HAGDLETERLTSES

g

xEE

EX/NyTU—DBELLEHRINTIVRN

ADFIERRECREERICLY ., EEENABTIETNLHYET,
REANY T —EENIVEDLSHZONELDICLTEEL,

> T EBRF 2RO TRBEANY T —BHREERL T3,

0 &

V&Lﬁlﬂ;}

AFE

ERIO—TEEETBEICIE. Y-V RTUV—EFERALTLLES

ERI/O-THBN\Y RIZTFRICEELTOWVEWNMES., Uy TOEBRICKYESZENEETS

BETnNBHYET,

> ERIO-—TEEETHEICIE  640F18 EERXTL—DHEFERL T AN, EERKY
A—7OEIRREAEZEE L< BTmALEEN,

45 BRTFSZECITREFREDERCEAYT 5F8FE

AFE
ERREHISETOERMMNAET E2B8CRET IEMME EFER. T/)V— by — X8,
WiFit§z37z &)

REBOT—FBEDTHEIN., RERDFEHERBETERLIL. EBEEEETIHEETND
HUET,

> LM>T. BERBEHIREIDLESLEDIOmDREIRERDLDBEIOLET.

A EE

fhDBEFHBOES THAZRFETEHLICKIRET HBIKRNE
AMOT—sBENFHEIN, FERNFHEARFESHEZREL. EEELAGTI BTN
HUET,

> MOBFHZOELS T HREFRELEOTILZZL,

> EBPOMOEFHRIDIAS T, HREBHERENTILES,
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> ESLTHRABICHRELAZITNERSHEVNEEF. HAOEEFELIERLT RED
Ty b7y TFIBICUEDB > TERLTWS Z EERRBLTLEEL,

N

BARHICEHTSORER HILEECEEFEMELE) (GEDKZELVRETIER

[

RAEDT— BENTHEIN., FEUSNTFEHEASBETHERIL. 21— -—DEETIEEFN

BHYUET,
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> BHILEE. SBRFEMECRT « AF v F—%RBT3E(E. BRBFHEHEEZE LD
FTREELTSESLN,

46 ERICEY 5 EEFIA

A EE |

FEUAERIC L Y RET 3 RRIYE
WROBEHCHETELLY, EEENABT SBTNNBYET.
> EEELH ARSOELBRAAERBALT A,

A EE |

imwT@wnaian FURET I/
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[DU—ZVTEBFAN] OECERESINIZAETOAEGDI ) -2 J5T7o>TLE
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N
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F—ZFITNARADPERETOY VEBREIND ZLICKZBHRIE
MEEBEATWBREREIC, F—IFINTNA REFBOEZENDANTEEENEET T
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oY NV RRE-REBEDOI—T 4 07505 EATHEY, ITHHERERCIEITOISA
ITEMRESNTVNET, BOa—T4 I 7SIMMEREINBIEEIL. 757T13 MyoSelect T
TOJSADBIRENE T,
757T13 MyoSelect [ICHIFD Y —NY RRAE-RODRAE—RF\RIEDI—FT 4 I TS5IT
HAJRETT (647G131 DEUREHAEZS M) .
A—FT 4 I TSTDERE (EGSHE 4)
N AyoU TEHLET,

2) AVF=NVRERAICRLT, FIHEFRFEELLET.
3) A—FT A4V ITS/EEBELET,
4) A F—=N\VREGINFLET,
5) Aw o U TERUMITET.

6) REBANVTU—&5L. EBUMITET.

@ CNICKY A bO—ITNAABFLWIA—FT 4 I TS T RMTED LI

UET,
6.3.1 7O S LAHE

704> A1 : DMC plus Sensorik
BOOA—T 4> 7>Y : 13E184=1

BT B R < L% 'S

PENDE i BEZEHOHERS |BEEHOHERES |[2D0HR\HERFFTE
HE RE - ZFoEBER
LA =]

JAagSA2: A—barbbA—J)L B—A4 27wy ; (AutoControl LowInput)
FNA—FT I TS55 : 13E184=2

BT B R < MLC% 'S
2KDE BEEHOHERFES |BEEHOHERFES. |2DDBHERFFTE
HE T EBEOULAN | ZIFEHEER
LA IVTEWNMES)
HE
—%
BBRIALERDOYA |BBERADHEREFES |RAMvFERADES |1D0BVHERESZE
ARy ORA 9T HE HE 1DDFRRDHTRIT
=t —% 2EEH

FEOYAARY IR
AvF

AA v FDOPENY A
ROEZICEOTNS
RUNZ REFEOTH

AA v FHCLOSEY A
RICAEBENY RDE
(=38

HEEFEENETES
. EEIHEEEZE
ZFRWEER

7. RE
RE : —%
—%E

A4S A3:F—Fka> A—)L (AutoControl)

BOaA—T 47> 13E184=3

BHMICT S B < £ O] S

BRI EZHOERNEGR | EEEZBCTIERIC | 1DDIFICTHGE
ITERERES Wo< U EERZEM |ERE1DDHADH
RE - B:N\YEDPRWR | TRIFSEER
—% RETCIEE S
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BEREE LFIRLAN

53RO ERE

BMICTS B< AL S
EmERUTCER<EH
AZEE - /\> RHE
L%
RE
—%E
FEEDORAARY IR | AL v FBEMIC NV RIF. Ry FD | BFEESNHETES
A vF o TWABRRUNY R |BIMENS L. BEIM | . E£EEHEESZE
RO TWET, ICRALET. Z(FraWnEER
RE HE :
—% —%E
JOasSA4:NUF > bA—JL (VarioControl)
FEWd—TFT 44U 754 1 13E184=4
BMICT S B< L3 b1
ESLETAPN BRWBICDIENDHAD | EWBICDENDEHRD | 1DOFFRATHEINEGE
INHRRE EURL NI | thiBREEMEL NI |[EBEZTDN. £=
RE RE - 2RISR DB H3d
5] a1l 5EEH
) Z 7 HlEEE 1 E DZ7HEEBICE T | VZTHEEBICE T |HEEENHEITES

M FIHEESZE

b RE - Z(FrmWEER
RE : LR
EEA5Y
ZJAYS A5 NUFTF 27 IV (VarioDual)
BEE\NJI—T (I 754 13E184=5
BHICTS BA< AL % B
2R D BB E—BRICDENDH | E—BRICDENDH | 2DDMW\FHEESE
ADUHERE L INHEL | ADMIERELMEL | ZIT2EER
~Jb ~Jb
HE RE -
EEA5Y Jagl
E_EBDMERFESD
PR (CEER L =B
7’045 A6 : DMC plus Sensorik
EDA—T 4 »UTSY : 13E184=6
BHICT S B< AL S
2R D BB EBRAOHERS |EBRAOHERFS [2D0HM\HEESE
HE RE ZF5EER
Jagtl Jagl SUWWAtE 5 —&

FlexiGripl3 B (CT=
EXD

632 7OYS LD

8

ik

BENEISF NI S FlexiGriptEEE (T W\ D THEE L

[OPEN] A V/NIVATELETEET,
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ik

EBEADMAER (B 100N ~ 10Kp) (FVWTNOERLTFREE— FOBEREZGIRT 57/2HD
WRADEVERETT,

6.3.2.1 7A %> A1 : DMC plus Sensorik

2ARD BB K B HIH

ZOHEFEINI T =3 E IN=FvILINRRLAYF] (FAFZvoE—Ra>bO—=)L)
A DDMC plusHITENCABIS LET A, [SUVALEZ VY —] DIEBLRERRATABBATNE
¥+, BIBES BIENSELD) OME(CE>T, HEAERESIMEHEHDOLARNILRES N
7. BEFENDBRKIC/ED E. OPENARIDVLELZFIMEEENS. LUBMECEREINET
(IN=F LN RRA9F] ) . ERLEWVHEESICE> TN RBPEAVWTLED YRS
# ZOBELENMESLET., INICLUBAZXITEREBRZEIE> TWSEBLEDTY v TDEEN
PEFEVET.

< - OPENEE & [Z LE A

FALS : CLOSEE 1R [Z LE 4

il - HEEBNENVEE. YEIRETL/-0(CH/ (10N) OIEFNSEEINE
T, MEDRIBNE L LEv Y —DBRMT S L. BEMICHEREIN,
PEITE U THIEIEE ND15EETDH (15N) MBEEINE T, FlexiGripld
0NDEMNEREBLET., BRMNELEDE B —N\Y RAE-RIEIBY
LEinEFHTHEAET.

52 : HEEENELLRIZERBFANELHRY.,. BENMEOMNENELD E. &
B(LE U TRAIEES (130N) THIABMNITONET, FlexiGripld, /N> EAD
BRIMIBON U\ ROBFHENENS DD H) &BAIBEICHNEREL
£9., BENGLADE Y —/\Y RAE— REBULHEIOREZFNTEAE
ER

< HL3

EREHDOMEBEES EBERDHEES

RE RE -

B, 15 mm/s ~ 300 mm/s EEfB). 15 mm/s ~ 300 mm/s

WIEREE S EFHEEBERAE FlexiGriptfE

EEB : ON ~ 100N

EE) « BxRHIERIBIF D 1562
FT. MEEFEAMBIONTDH
g BEFENBRAELIHRK

MEEHNICE > TR, &
T —ATOBRKEFNBHRHE
EHhEMNIC LMD EFRE

15NET THZEBHYET
B/N20 NS

BA130NDS

EENEITEARMEE L SEBRIC. HEESELEICKH U TR TEILETIBFNERARE
71 (100N) £ THEHOENET,

6322 7OFS5A2: F—barbA—J)L A—4A4 > 7 v ;+ (AutoControl Lowlnput)

HITE : 2RDEB, 1KDBBENDDRAA vF, EEIFIDDRA vF

N RIZRRKEETHLO., &R/NMBEFA (10N) THGREZEAET. MEOLMEDELE
Y—RMT 5L, BFMICHERAREITV. LECCUTRAEEHN (130N) SEEINE
T, FlexiGrip[ImABFNNSHNEREBLET., BENLELEZE -V RIE=R
[FBULLURIORFBHTHEAET.
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2RDEHEIC K B HTH

< - OPENEEH® [Z LEfI,
BAL5: ONFfEZ#BZ 5 L NILDEW\FHEESNHRAERE CCLOSEERBICEZ 5NET,
< Bl
EBRADHERES EBRADHERSS
RE : RE :
EEfBl. 15 mm/s ~ 300 mm/s —7E. 300 mm/s
WIERIEEF D EIFH BB FlexiGriptHE
10 N BAKI130NET RAEFEANSHNEREL
EXD
1RKDEBE1DDRA v FICKBHIH
m< : OPENZEA® [Z LA,
B3 : ARy FERBSBEMLT B EICLYRKRET,
< L3
BBERDHEES XA Y FDCLOSEH A REEHLIES
RE :
RE : —%E. 300 mm/s
EEB). 15 mm/s ~ 300 mm/s
WIHAIEEE H EFHESBERAE FlexiGriptgE
10N BAXI3ONET RAIBFANSHAOEREL
£9

1DDRA v FICK B
ZOTAISLIEEDIRAARY VAL v F LBAEDLETERTEET,

< RA v FODOPENY A RISEHIT/I> TOWBRYRKEET. ZDHBE. /\> RIiF
BWCEETY,

L5 : AL v FDCLOSEEREBMELT 5 LICKURBKERET,

B < L%

AA Y FDOPENY A RBBEMIT/ED>TWBR | RA v FDCLOSEY A REREHL/IES
UNYRIZBEVWTOWET RE :

—E. 300 mm/s

HE

EEfB). 15 mm/s ~ 300 mm/s

HERIEHEE B BB ERzE FlexiGriptag

10 N BA130NET RAEBEAMSHNEREEL

EXR

LD —7)V% 9169 R 7S IR LET,
BE&SE6 (1) REANYTU—DEHKET— 7
EfGSRE 6 (2) : BB
Ef%S8E 6 (3) : 13699 s — 7L (B#ES) OFR/ADT—T I
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6.3.23 7AYSA3: A— bk bA—J) (AutoControl)

HIE - 1ARDEBE/A(F1DDOY ZFHIEEBE/Z(F1DDRA v F

N RIZRRKEETHO., &R/NMBEFA (10N) THGREEAET. YEDLMAEDELE
Y—DPRMTEE. TNTNLEEEINDIBIFN (GKI130N) (TEL T, BREZESEEND
BRI NE T, FlexiGrinld, /N> RADARNIZ0ON U\ ROIBFHEATHSHHNS
N) EBIDBEICHNEREBELE T, BRMBEL<LEDE. o —N\2 RAE— RIZBULLE]
DEFHTEAET.

1ARDBIE(Z K 2 HIH

< BBERORE VG THEES £/ O RAEET.

L% : FRADRENEZH D ZRERET,

21k : BEZBLC OREICWO>S U LHRAZHEBSED L. NV REAVCRETELE
LEY.

B - N BDBRWES. BIRAZIEEICW <Y LS EET. AORERZEDY
FtA.

B2 : N RPRWES, BRZEREETHESEET. N\ REEFHHICEREE

THC. 1ONDEFHTHRERESBOET . MEDAEDE({LE Y —D&
MeHE. BEMICHERARET. BECRUTHERAIEEN (130N) DMEBEIN

9.
< Bl
BRZHDR VR EZEERES. BHERLCHEECWHWO Y EFHAZEME -
N RIERWEIRETEIELET,
RE : BHEREL TRE<SHAZEME :
—Z%E. 300 mm/s N RIERACET
RE -
—Z%. 300 mm/s
EREE S EBFHEEBERAE FlexiGriptfE
10N BAI30ONET BRABEBANSHHEREL
£9
U =7 B EE 1B (2 & S 6
< U7 HEHEETOREVIRICK > TRARET,
BAL5: U7 HIHMEETORODEZERVEBICL > TRARET.
=1k U7 HIEHMEBTOIREZIEFICH O U EMBISED L. /N2 RSB IREE
TEELET,
)1 N RDBWES, UZTHIEEECSIFTE3REFFECHW O VB EE
. BAWIREIZZEDU EHA.
2 - N RDBWES, UZTHIEEECSITP3REGARETHESEET. /\

v FIEEFNCERANRETH U, 10NOEFATYREREEASIGDE T, YEDA
BOE(ZE YR 5L BFNICHRELIT. LECHCTERXIE
F (130N) DBEEINEKT.

B < BIL 5

) ZT7HHEBTODIRESRET, ) Z 7 HIEEE BT B55RE IEE IT{EE Thth
& -

RE - N RIERRWEIRETEIELET

—7E. 300 mm/s 7 HIEEEBICHIT S5 REZE<SHEE -
N RIFFACET
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RE :
—7%. 300 mm/s

EARE S EiFH BN HETE FlexiGript&hE
10N BKXI3ONET RAIBFANSHOEREL
E3D

1DDRA v FIT KB

F< A FPENITIE> TWBRYBREET,

BL5: RAYFERBTDE. N\ RIIRAERETEEMICHAL. 10 NOBFATYIE
EHEASIRHET

< L3

ALY FBERCEO>TOWBRUBNTOE | RA v FOBREND S BEMICEHLUET.

ER RE -

RE : —%E. 300 mm/s

—%. 300 mm/s

LITFOr—7)V% 9169 R 7> 7 (CHEHELE T,

E&SB5 () REANYTU—DEHKET— 7

E&SB 5 (2) : 13899 #EHEYT — 70 FHESR) OFR/ABEADT—TI
6.3.24 7OFS A4 : NUAa> kA=) (VarioControl)
HE 1 RKOBEE(F1DDY ZTHIHEE
ZDT7OYSATIE. BHIRBOLRIVEREICIECTHSERENSREVET. HALSREILEHIN
MOMBICISL TREVET, FlexiGripldmABEFNDLOMNEREBLES, BENLELES
s Y =NV RIAE—-RIZBUOLFIOIRFNTHEAET.

1ARDEEIC K B HH

< LBl B<EEREBRASRET 2RELBECIO>TREVET,

L% : L, BL S REFHANMES 2REELBECI O TREVET, INIC
Lo T RAIEFNBHEBOLANBRESNET,

fFik BBEBL THELCWO KU LHRAZMESED L. N2 REIRWCIRETHELE
LETY.

B NY EBRNES, BRZY KU EMBESEEY., /N RISEHRADMET S5

BIZIELTWo<UERUONET, BMEFHTYESEENET (10N) .
EEHEFEARLHY A,

)2 - N RBBEWES, FAZRAERETHESIEET, /N REIEFNICRRE
TEU. 1ONDIBEFNTHEERHMEDE T, WEDABOELE Y-
My3E. BEWMICHERZREZT. LECSLCTRAEFEA (130N) BEEIH

E3 I
BA< L%
BRRIC DN 2 ERUGEDRE L8 BBIC DN B EHADMIERE S8R
£oT, 27T,
RE RE
EEfB. 15 mm/s ~ 300 mm/s EEB). 15 mm/s ~ 300 mm/s
WIEREE S EBF N EENBRAE FlexiGriptgE
10N FCSEREMNMR - PIREDEE |20 NDSF
&bl
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10N

FC2ERENT - SRREDS
& :BKIBONET

BRAIEFND oM NZEREL
N

=7 HIE 2 E 18 (2 K B HE
FA< -

Eefl, R <EEE.

D27 HHEECE T E3IREELBEICISCTREVE

ER

FAC % : B, AU 2EEIL. UZT7HEHEZEICSIF 25 RN MET HREICL > TRE
UEDT, CNIZK>T. RRIEBHFHBRZBOLANIHREEINET,

fE1k - UZ7HEEE TOIREFEFICHW O Y LB E S & /N BBV ZIREE
TEELET,

i - N RDBEWNES, UZT7HEEBICE(T55REZW > UitiESEEd., /\>
RIZFFADMET HEBIIEC T KU ERAULSNET ., BBOBEFEATHEKD
HENET (ON) . EHHWEFHERAZELIHY A,

)2 : N RPN ES, UZT7HEEEICHIF S5 RERARETHESEET, /\
Y RIIGERTEHAL. ¥MEZEZ10NDOIEF N TEAEDHES . MADANEDE{LE T
H—DBRINT 5L BENICHERARZZTV. LEILSUTHERAEFN (130N)
PHEEINET,

BA< BIL%
ZT7HIEEBICHITEEIROFREEEEIC | UZTHEHEEICH TS5 RN BT HREIC
£oT £oT

RE RE

EEfB. 15 mm/s ~ 300 mm/s EEB). 15 mm/s ~ 300 mm/s

WIEREE S EBFHEEBERAE FlexiGriptgE

10N L 2RENR - FEEDS |FUSRENE - PIEEDS
&bl & I5NDSER
10N ML 2RENT - SZEDE |FALERENT - SEEDS

& ®&KIBONET

B BREFNLSEY

6.325 7O S5 A5 : /NUFF27)L (VarioDual)

2ARDEMIC & B HIHH

ZOTAYS LTI, FHBOLNIVEREICISC THROGEESREV ET, ALEEER. B
SIERDREICK > THIONDERMERNICESE T, BN BETEWITEH L/ ISERFCFHE
ETDHBRFEBICEI O TREVE T, MEHERNICL D> TIE FlexiGriphi&E T — XA TORAIEH
NBREEZDTDICLRDMNERESTDZEMBHYET, BRDESEDE B —NVR
AE— REIBULEIOEFNTEAET.

BiE

< -
BAC% :
10ONTTY,
=1k -
LET,
EE2
B3FH
[Z#9100NTT,
&1

e, F<EERBAPRET 2RELBEICL > TREVET,
LBl B2 REIREANBET DRELBECL > TREVET, BFEFAIIH

BEBEEL CHBLCH KU LHAZMBESEDS L. N2 REFRVWIRETHELE

BIEFNOEEER, EZEBMOHEBEESOLNIVICE > TREVET, HRKRIERHS

N RDBRWES, EFEORETHRZMESEET, AL RELHROME

HEICLLHILE T, MARZBAEES (0N) THEHENET. FlexiGripld20 N>
SHNERBLET. BRMSRADE, LY —NAY RRE— REBCRIME

BATHRAET.
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B2 : B THRAREE. YEESSICRVMVMEBNTEODLESHVET, TDEHICITE
CERICHHEEEEREIEE T, 10N~ 100 NI LB ICHEEERTRET
T, FENEYEOLEBNEDL D L. BFAIEIFAEDERBHOMISEETEHEY
F9., BERNELLEY, =NV RRE-RDBBUHR/MNEFATREO LD IC
12558, FlexiGriplZFAEDIBIF N O 2EDME, HAIBONTHHERELE

ER
B < BIL 5
BB DN ZEHRADIHEDERE & BE(C BB DEM B FHADMIBERE & RE(C
£oT £oT
EE RE -
EEfB). 15 mm/s ~ 300 mm/s EEfB). 15 mm/s ~ 300 mm/s
EEHDOBE  IBFNILBEB20OHBES LA
JTIRELE T, B3 ¢ kBl 10N~100N
VIERIEE D it Al =R FlexiGriptHE
10N FEEd - BB AEREE |[20NH S, #IHAIBIEAIC
EES] : 10N ~ 100N EHYEEA Lo Tl BT —RATOEK
B AEES - LA VIHRIE | IBFABSAZRE DT MIC LR
BhAORKISEET DHNNEREBTHENHY
EXR

B/IN20 NS
BA130 NS

6.3.2.6 7O 45 A6 : DMC plus Sensorik. EXN{LATHE

2ARDEIEIC & B HIH

ZOFEENIVI = 3>0d 7O AITHEELETH. [SUVAT B —] EFlexiGripkse
EBNCTDHEMTEET,

[SUVAT Y —] &FlexiGriptEBeD B EINL

[SUVAE B —] ([ZIEBCERSH<HITFRTOVEIE GERICESMNERE Yy M) 2T
BRICEYETEET, FOEOICEE Y — NV RRE—REZRA MY /NN—DEZAETHE, £
BEDOLANINOFREESTHWREZRBET, BB, T—7ILOBICHLHETEHELT
[SUVATE > H—] (K1) [CW SHEHAENTET., BOMREESICK > TEWENHERTE
F9., [SUWAL Y —] 2T SHICFRALCFIEEZFVRLET., B 2BORMESIC
Lo T I[SuVAt Y —| OBMEIHERTEET.,

#Z : [SUWVAtL> Y —] ZENICT D&, IBFANBEMICHEI NN D, BENLZHE
MBYUBELZEDHYET, RBEBANYT U —2EETSH L. RIESICL>TREDE—R
PHSEINET.

B OIREIES : &9 —E

2EIDIRINES - Eo Y —FBW

7TERAE

TNVI—ZFINTFNARDF Y /*7

F—ZFITNA RE. REBEREINZIBE®. BREF L VUEWVEUTEE. H50M(L5
BEORITETORTH R EDREBBOZIHMNIARBEEICRA v FEA7ICTEEY, ZNITEK
U, ASE2VGRORRCEIHEAESTAHICL > TERETICN REZBEVNTLE > LW S

EEOREZHITET. ERORBRA/NY T —OESEBBIEVET,
ON/OFFRY VI3ERKR I/ O—T L &3 Z L TIRIETEE T,

IU7 HERE
FDH ON (E{&SH 2)
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IU7 e
Big OFF (EIf§&5H8 3)

72 BRBORRBIL
MR Y 7059 FEES & BHEHEES ICBIRE< & —IFIVF1NA REBI S EHT
EET,

8 REAE
PRATAIVO MUY IONY REFERALGBWMESR. oY —EANZRAZRET DD, &~
ATLAIV O MYy ONY RERWERETREL TS,

9 BFANTE

N BRE BREV > THSEFANZTOTILSL,

2) REISLT, BoE/mEhERAKFEZERAL TRRBEFANET O TILEL,
HEPHGN—VITRENRALLZOLIFEL TS,

3) RL<TDOTHEVATHADKIEZHETIY, LoV LBARZBSEET,

ke

BRI/ O-TEFATIEE. BERI/O-TORBHFBEOEFANDEL LS BHRALS
(AW

10ATFHR

BREAE. BROREEHIETEEOICH,. 245 BEICEENAA ST REFTD 2 ED5H
BENTWET,

BE, RIAHETPELETORENTEIA LTI RAOHMRTYT, THA VT I REZIFTHE
T, B2RERINHIFENET,

FEIA ST F U REBICE., BEOLODHEBMY—EREZ(F52LHTEET, BMY—ER

(3. REEDEDHIRICK > THEEHISIC/RDZ D, £EETFOEBRREEZEZEY L THELL DS
EbHUET,

1M EMSEIEICDNT

1.1 REEEE

T b—Ry oftld, RECREDIERAZSWNICERARCA > TRGZEZ CERWN W IEES
ICRRURIIEFEZEDHDEWNVELEY., FABUGAETEHREZFRALEZY, BOSNTHEN
WEPERET 2 EICRERT 575 E. REDIERICEDEN D EIBEDBIEICD WVTIIREE
We=LhhaEd,

11.2 BEMEE

AECREHINAZHRBRBIITANT, SEELICEML,. ZOEFNIIAEBICRELET,
FZEEZILOBEERSVICESHBIEITRTERFETHY. TOENIIHREEICRELET.
ARE(CREHOBENESNHICEFEETHAZEIEMNDSHVNEETH, E=FNBEHICZED
HEEAFERT A LEROSNFEHA,

11.3 CEEAME
Otto Bock Healthcare Products GmbH(IAELGZ A5, ERMERMESRIES(CEML TWVDHILEETL
ELET,

ABGE, ERETHROBEEEMEDFERFIRICET 2NEESSLUVEERDIES
2011/65/EU (RoHSIES) [CHEHLL TWVET,
BHEHELVEHICETSEXILUTOT RLADMS ZEBWEEITE

9 : http://www.ottobock.com/conformityttp://www.ottobock.com/conformity

306


http://www.ottobock.com/conformity

12F=hAI F—%

RIESEM

FRE (BEOFRECHADSY)

+5° C[+41° F/P5+40° C[+104° F
HEMEE(TEEDEVIKET, A8 %E T

X (REOFEICEHDST)

-20° Cl-4° F/P5+60° C/+140° F
HEEIEEOE(VIKAET, KO %ET

B -5° Cl+23° F/5+45° C[+113° F
HEAHEE(THEEOEVRAEET, RAS %E T
REES 8E38=8*, BE39=8* | 8E43=8*
HOME 100 mm
EEfERE 15 ~ 300 mm/s
EEfBIEE 7 0~ 100 N
BE CRTFLAVTF—NY 462 g 517 g
REED)
FERIBEDEL Wrav
BES 2 mA
BREm 55
BNy T —DREES 757B20 | 757B21 | 757B35 | 757B35 | 757B35
=1 =3 =5
KERDOEE C C) +5H) 5+40
AE (mAh) 900"/ | 680"/ 600 1150 3450
950! 800"
FEANY T U —DOAERH (F) 2
FEE A DB R DERE FEFRIFEDHEEEDFERTEEE A,
Ny T —DPREREBEIN/RETHREFER # # # #94000 | #910000
T 288 (FUy 7EE) 2500-3- | 2000-2- | 1000-2-
000 500 (- 000

Ny T

1) —5%

BICk

)

HREIN YT —DPREMESN/ZIRET #9535 93 #25 #93
D)Fe E R E(FEFE)
NFREEV) #97.4
Ny T —DFl Li-lon Li-Po| Li-lon
AREIN-RER 757L.20 757135

INYTF—DSNESBOZ &
13 BINTEER
13.1 KEULERIAS THERAL TW55ET

el

SHETT
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AEBI. BEOREIIE—HEIARTHIEEFTEEEA. BEFTODHIE
DERBIRDLTICEEL2IHE. BRRVPREICEELGZEERETETNDSHY
9, EECRNCALTRLTEBREADIERICE> T LS,

ZETHMIMNERICEML THET,

U T ILF 2 /8— (YYYY WW NNN)
YYYY - B E

ww - Bl X N 7258

NNN - 2 U 7 IILES
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Otto Bock Healthcare Products GmbH
BrehmstraBe 16 - 1110 Wien - Austria

T +43-1 523 37 86 - F +43-1 523 22 64
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