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Deutsch

Datum der letzten Aktualisierung: 2021-04-15
¢ Lesen Sie dieses Dokument vor Gebrauch des Produkts aufmerksam durch.
¢ Beachten Sie die Sicherheitshinweise, um Verletzungen und Produktschdden zu vermeiden.

e Weisen Sie den Benutzer in den sachgemd@Ben und gefahrlosen Gebrauch des Produkts
ein.

e Wenden Sie sich an den Hersteller, wenn Sie Fragen zum Produkt haben (z. B. bei Inbe-
triebnahme, Benutzung, Wartung, unerwartetem Betrieb oder Vorkommnissen). Sie finden
die Kontaktdaten auf der Rlckseite.

e Bewahren Sie dieses Dokument auf.

Nehmen Sie das Produkt nur gemdB den Informationen in den mitgelieferten Begleitdoku-
menten in Betrieb.

1 Verwendungszweck

1.1 Medizinischer Zweck

Die Ottobock SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8* und 8E41=8" sind ausschlieBlich zur
exoprothetischen Versorgung der oberen Extremitdten zu verwenden.

1.2 Anwendung

Die Ottobock SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8* und 8E41=8* konnen fiir ein- oder beid-
seitig amputierte Patienten eingesetzt werden.

1.3 Einsatzbedingungen

Die Ottobock SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8* und 8E41=8* wurden fiir Alltagsaktivit&-
ten entwickelt und durfen nicht fir auBergewdhnliche Tatigkeiten wie zum Beispiel Extremsport-
arten (Freiklettern, Paragleiten, etc.) eingesetzt werden.

Die Ottobock SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8* und 8E41=8* ist ausschlieBlich fir die
Versorgung an einem Patienten vorgesehen. Der Gebrauch des Produktes an einer weiteren
Person ist von Seiten des Herstellers nicht zuldssig.

1.4 Qualifikation des Orthopddie-Technikers

Die Versorgung eines Patienten mit der Ottobock SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8* und
8E41=8* darf nur von Orthopdadie-Technikern vorgenommen werden, die von Ottobock zur Ver-
wendung von MyoBock-Komponenten geschult und zertifiziert wurden.

2 Sicherheitshinweise

digung oder Fehlfunktion des Produkts fiihren. Beachten Sie die Sicherheitshin-
weise und die angegebenen Vorkehrungen in diesem Begleitdokument.

Q Eine Nichtbeachtung der nachstehenden Sicherheitshinweise kann zu Beschd-

¢ Bluetooth Gerdate (Fremdprodukte, die nicht von Ottobock freigegeben sind): 0,22m

e Verwenden Sie beim Aufziehen des Prothesenhandschuhs kein Silikonspray, der sichere Sitz
des Handschuhs wird dadurch gefdhrdet. Als Montagehilfe empfiehlt sich das Ottobock Pro-
comfort-Gel 633S2.

e Um Fehlfunktionen der SensorHand Speed und der angeschlossenen Komponenten durch
starke elektromagnetische Strahlungen (z.B. in der Nahe von Hochspannungsleitungen, Sen-

SensorHand Speed Ottobock | 3



dern, Trafos, Warensicherungssystemen in Kaufhdusern) zu reduzieren, sollten die Elektro-
den so unempfindlich wie méglich eingestellt sein.

Vor dem Loésen oder Herstellen von elektrischen Verbindungen (z.B. Abziehen der Hand von
der Prothese) unbedingt das System von der Energiequelle trennen. Dazu den Akkumulator
aus dem Einlegrahmen nehmen oder die Prothese durch Driicken des Tasters in der Lade-
buchse ausschalten.

Sollten Sie mit den Einstellungen bzw. der Auswahl des geeigneten Programms nicht den ge-
winschten Erfolg erzielen, wenden Sie sich bitte an den Ottobock Myo-Service.

Unterweisen Sie den Patienten in der sachgemd@Ben Handhabung der SensorHand Speed |t.
Kapitel 3 ,Patientenhinweise”.

Die SensorHand Speed wurde flr Alltagsaktivitdten entwickelt und darf nicht fir auBerge-
wohnliche Tatigkeiten wie zum Beispiel Extremsportarten (Freiklettern, Paragleiten, etc.) ein-
gesetzt werden. Sorgfdltige Behandlung der Prothese und lhrer Komponenten erhoht nicht
nur deren Lebenserwartung, sondern dient vor allem der personlichen Sicherheit des Pati-
enten! Sollten auf die Prothese extreme Belastungen aufgebracht worden sein (z.B. durch
Sturz, 0.4.), so muss diese umgehend von einem Orthopddie-Techniker auf Schdden Uber-
prift werden. Ansprechpartner ist der zustdndige Orthopddie-Techniker, der die Prothese
ggf. an den Ottobock Myo-Service weiterleitet.

Kombinieren Sie das Produkt nur mit jenen Komponenten, die von Ottobock freigegeben
wurden (Kombinationsméglichkeiten). Ottobock Gbernimmt keine Haftung, wenn das Produkt
mit anderen als den angegebenen Passteilen verwendet wird.

AuBer den in dieser Gebrauchsanweisung beschriebenen Arbeiten diirfen keine Manipulatio-
nen an der Prothese durchgefiihrt werden.

Die Handhabung des Akkus ist ausschlieBlich den Ottobock Servicestellen vorbehalten (kei-
nen selbststdndigen Austausch durchfiihren).

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

Bei zu geringem Abstand zu HF Kommunikationsgerdten (z.B. Mobiltelefone, Bluetooth-Ge-
rate, WLAN-Gerdte) kann es durch Stérung der internen Datenkommunikation zu unerwar-
tetem Verhalten der Prothese kommen. Es wird daher empfohlen zu diesen HF Kommunikati-
onsgerdten folgende Mindestabsténde einzuhalten:

* Mobiltelefon GSM 850 / GSM 900: 0,99 m

* Mobiltelefon GSM 1800 / GSM 1900 / UMTS: 0,7m
e DECT Schnurlostelefone inkl. Basisstation: 0,35m

¢ WLAN (Router, Access Points,...): 0,22m

Patientenhinweise

Achten Sie darauf, dass weder feste Teilchen noch Flissigkeit in die SensorHand Speed
eindringen konnen.

Die SensorHand Speed sollte keinem intensiven Rauch oder Staub, keinen mechanischen
Vibrationen oder St6Ben und keiner groBen Hitze ausgesetzt werden.

Vermeiden Sie Aufenthalte in der Ndhe von Hochspannungsleitungen, Sendern, Trafos oder
anderen Quellen starker elektromagnetischer Strahlung (z.B. Warensicherungssystemen in
Kaufhdusern), da es hierdurch zu Fehlfunktionen der SensorHand Speed kommen kann.
Das automatische Nachgreifen, welches bei Beriihrung des Sensors eingeleitet werden
kann, bedingt einen sorgfdltigen Umgang in bestimmten Situationen: z.B. beim Handeschiit-
teln, Korperpflege etc.
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* Das Offnen und Reparieren der SensorHand Speed bzw. das Instandsetzen beschddigter
Komponenten darf nur durch den zertifizierten Ottobock Myo-Service vorgenommen werden.

¢ Sollte die SensorHand Speed nicht benutzt werden, ist zum Schutz der Sensorik und der Me-
chanik darauf zu achten, dass die Hand im geéffneten Zustand aufbewahrt wird.

¢ Bitte dem Patienten die Patienteninformation 646D 165 zur SensorHand Speed aushdndigen.

3.1 Fihren eines Fahrzeuges

Ob und wie weit der Tréger einer Armprothese zum Fiihren eines Fahrzeuges in der Lage ist,
kann pauschal nicht beantwortet werden. Dies hangt von der Art der Versorgung (Amputations-
hohe, einseitig oder beidseitig, Stumpfverhdltnisse, Bauart der Prothese) und den individuellen
Fahigkeiten des Trdgers der Armprothese ab. Beachten Sie unbedingt die nationalen gesetzli-
chen Vorschriften zum Fiihren eines Fahrzeuges und lassen Sie aus versicherungsrechtlichen
Griinden lhre Fahrtlichtigkeit von einer autorisierten Stelle Gberprifen und bestatigen. Generell
empfiehlt Ottobock, das Fahrzeug von einem Fachbetrieb auf die jeweiligen Beddirfnisse umriis-
ten zu lassen (z. B. Lenkgabel). Es muss unbedingt sichergestellt sein, dass ein risikoloses Fah-
ren mit abgeschalteter SensorHand Speed méglich ist. Das Fahren bei eingeschalteter Sensor-
Hand Speed kénnte durch Fehlsteuerung zur Gefahrdung der Verkehrsteilnehmer flihren.

Q Vorsicht:
Ist die SensorHand Speed mit einem Handgelenkverschluss ausgerlstet, muss die
Greifkomponente vor Benutzung so positioniert werden, dass ein leichtes Verdrehen
nicht zu einem Losen der Hand von der Prothese flihren kann!

nicht den Bestimmungen lhres Landes entsprechende Entsorgung kann sich schddlich
auf die Umwelt und die Gesundheit auswirken. Bitte beachten Sie die Hinweise der fiir
B |hr Land zustdndigen Behorde zu Riickgabe- und Sammelverfahren.

ﬁ Dieses Produkt darf nicht tberall mit unsortiertem Hausmiill entsorgt werden. Eine,

4 Wartung

Zur Vermeidung von Verletzungen und der Aufrechterhaltung der Produktqualitdt wird empfoh-
len, eine regelmdBige Wartung (Serviceinspektion) alle 24 Monate durchzuflihren. Das Toleranz-
fenster betrdgt maximal ein Monat vor bzw. drei Monaten nach Fdlligkeit der Wartung. Generell
gilt fir alle Produkte eine verpflichtende Einhaltung der Wartungsintervalle wahrend der Ga-
rantielaufzeit. Nur so bleibt der volle Garantieschutz aufrecht. Im Zuge der Wartung kann es zu
zusd@tzlichen Serviceleistungen, wie zum Beispiel einer Reparatur kommen. Diese zusdtzlichen
Serviceleistungen kénnen je nach Garantieumfang und -glltigkeit kostenfrei oder nach einem
vorhergehenden Kostenvoranschlag kostenpflichtig durchgefiihrt werden. Fir die Wartungen
und Reparaturen sind immer folgende Komponenten einzusenden: Das Produkt, Ladegerdt und
Netzteil. Zum Versand der zu Uberpriifenden Komponenten ist die Versandverpackung der zuvor
erhaltenen Serviceeinheit zu verwenden.

5 Lieferumfang
1 St. SensorHand Speed
1 St. Gebrauchsanweisung
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6 Beschreibung und Funktion

Die Ottobock SensorHand Speed ist eine myoelektrisch steuerbare Prothesenhand, die sich
durch eine besonders hohe Griffgeschwindigkeit in Verbindung mit einem innovativen feinfiih-
ligen Steuerungskonzept auszeichnet. Die Ottobock SensorHand Speed ist mit dem Giriffsta-
bilisierungs-System SUVA-Sensorik', der FlexiGrip-Funktion und mit einer Programmierfunktion
ausgestattet.

Die proportionale DMC-Steuerung (Dynamic Mode Control) ermdglicht es dem Patienten, Griff-
geschwindigkeit und Griffkraft proportional zur Hohe seines Muskelsignals zu steuern. Andert
sich die Stdrke des Muskelsignals, passen sich Griffgeschwindigkeit und Griffkraft sofort dem
verdnderten Muskelsignal an.

Die Koaxialbuchse der SensorHand Speed 8E38=8* ist mit einem orangen Ring gekennzeich-
net, das Anschlusskabel der SensorHand Speed 8E39=8* bzw. 8E41=8* ist mit einer orangen
Hilse markiert.

6.1 SUVA-Sensorik

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

6.2 FlexiGrip-Funktion

Die FlexiGrip-Funktion ermoglicht einen ergriffenen Gegenstand in der Hand zu verdrehen oder
zu verschieben, ohne den Giriff Gber Elektrodensignale zu lockern und anschlieBend wieder
nachgreifen zu missen. Die Prothesenhand folgt den Lagednderungen des ergriffenen Gegen-
stands, wie es eine natirliche Hand auch tun wirde. Der Griff wirkt daher flexibel.

6.3 Programmier-Funktion

Zur optimalen Anpassung an den Patienten gibt es sechs Programme zur Auswahl. Diese Pro-
gramme werden durch farblich unterschiedliche Kodierstecker gewdhlt (Abb. 2). Die Sensor-
Hand Speed ist ab Werk mit einem schwarzen Kodierstecker bestlickt und mit dem Programm
1 vorkonfiguriert. Zur Programmauswahl den MyoSelect 757T13 anstecken. Sollten Sie zur
Auswahl der Programme Kodierstecker bevorzugen, so ist dies ebenfalls moglich.

6.4 Ein- und Ausschalten der SensorHand Speed

Durch Driicken am Prothesenhandschuh kann der in der Steuerungselektronik integrierte Ein-/
Ausschalter betdtigt werden.

Bereich Handrlicken: Funktion EIN (Abb. 3)

Bereich Daumen: Funktion AUS (Abb. 4)

7 Einstellung der Elektrode(n)

Die bestmogliche Funktion der SensorHand Speed mit SUVA-Sensorik wird durch eine opti-
male Positionierung und Einstellung der Elektroden erzielt. Dies ist mit dem Ottobock MyoBoy
757M10/757M11=X-CHANGE problemlos mdglich.

Es ist darauf zu achten, dass die Kontaktfldchen der Elektroden nach Mdglichkeit vollfléchig
auf unversehrter Haut aufliegen. Sollten starke Stérungen durch elektrische Gerdte beobachtet
werden, ist die Lage der Elektroden zu Uberpriifen und gegebenenfalls zu verandern. Sollten die
Storungen nicht zu beseitigen sein, so wenden Sie sich an den Ottobock Myo-Service.

1 Entwickelt von Otto Bock Healthcare Products GmbH in Zusammenarbeit mit der Schweizerischen Unfall Versicherungs Anstalt, SUVA
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Q Achtung!
Der Patient muss wdhrend der Elektrodeneinstellungen Pausen einlegen, da die Mus-
kelermidung sonst irregulére Ergebnisse erzeugt und der Therapeut in der Folge dazu
tendiert, die Elektroden zu sensibel einzustellen.

Programm 1, 5 und 6:

Im Programm MyoSoft oder PAULA die gewiinschte Programmvariante wdhlen. Jede Elektrode
sollte so eingestellt werden, dass der Patient das jeweilige Muskelsignal ca. 2 Sekunden lang
Uber dem Wert HIGH halten kann (Abb. 7, Pos. 1).

Programm 2:

Im Programm MyoSoft oder PAULA die gewiinschte Programmvariante wdahlen. Jede Elektrode
sollte so eingestellt werden, dass der Patient das jeweilige Muskelsignal ca. 2 Sekunden lang
Uber dem Wert LOW halten kann (Abb. 7, Pos. 2).

Programm 3:

Im Programm MyoSoft oder PAULA die SensorHand Speed im Modus AutoControl wdhlen. Die
Elektrode sollte so eingestellt werden, dass der Patient das Muskelsignal ca. 2 Sekunden lang
Gber dem Wert ON halten kann (Abb. 8).

Programm 4:

Im Programm MyoSoft oder PAULA die SensorHand Speed im Modus VarioControl wéhlen. Die
Elektrode sollte so eingestellt werden, dass der Patient das Muskelsignal ca. 2 Sekunden lang
Uber dem Wert HIGH halten kann (Abb. 7, Pos. 1).

Hinweis zu Abb. 7 und Abb. 8: Bei den Programmen 3 und 4 kann nur ein Muskelsignal be-
trachtet werden!

8 Funktionsarten

Zur Bestimmung des gewlinschten Programmes wird der entsprechende Kodierstecker einge-
steckt (Abb. 2)

13E184=1 (weiB) 13E184=3 (griin) 13E184=5 (gelb) 13E184=8 (schwarz)
13E184=2 (rot) 13E184=4 (blau) 13E184=6 (violett)

Wurde der schwarze Kodierstecker 13E184=8 in die Steuerungselektronik der SensorHand
Speed eingesteckt, kdnnen mit dem MyoSelect 757T13 alle Funktionsarten eingestellt werden.
Eine Geschwindigkeitseinstellung der SensorHand Speed mit dem MyoSelect 757T13 kann mit
jedem Kodierstecker durchgefiihrt werden. Lesen Sie dazu die Gebrauchsanweisung 647G131.
Vor dem Wechseln des Kodiersteckers den Sicherungsring der Innenhand entfernen. Innenhand
teilweise abziehen. Kodierstecker wechseln (Abb. 2)

Innenhand und Sicherungsring wieder iiberziehen.

Damit das System die neue Kodierung erkennen kann, muss der Akku kurz entnommen und wie-
der eingelegt werden (Reset). Es stehen zehn Programmvarianten zur Verfligung.
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9 Programmibersicht

Programm 1

Auf

Zu

Indikation

DMC plus Sensorik
WeiBer Kodierstecker

Myo-Signal iber die
Elektrode

Myo-Signal iber die
Elektrode

Bevorzugtes Programm
fur Patienten mit
2 starken Muskelsignalen

Roter Kodierstecker

Zwei Elektroden

Geschwindigkeit:
proportional

Signal beliebiger Hohe)

Geschwindigkeit:
konstant

Zwei Elektroden Geschwindigkeit: Geschwindigkeit:
proportional proportional
Programm 2 Auf Zu Indikation
AutoControl - Myo-Signal tber die Myo-Signal lber die Fir Patienten
Lowlinput Elektrode Elektrode digital (kurzes | mit 2 schwachen

Muskelsignalen

AutoControl -
Lowlinput
Roter Kodierstecker

Eine Elektrode und ein
beliebiger Ottobock
Schalter

Myo-Signal (iber die
Elektrode

Geschwindigkeit:
proportional

Signal tiber den Schalter

Geschwindigkeit:
konstant

Fir Patienten mit
nur ,1 Muskel und
schwachem
Muskelsignal

AutoControl -
Lowlinput
Roter Kodierstecker

Hand 6ffnet so lange
wie die Auf-Seite des
Schalters betdtigt wird.

Signal liber die Zu-Seite
des Schalters: Hand
schlieBt

Fir Patienten mit zu
schwachen oder keinen
Muskelsignalen

Griiner Kodierstecker

Eine Elektrode

Myo-Signal tiber die
Elektrode

Geschwindigkeit:
konstant

Muskelentspannung tiber
die Elektrode:

Hand bleibt gedffnet
stehen

Schnelle
Muskelentspannung
Uber die Elektrode:
Hand schlieBt

Geschwindigkeit:
konstant

Ein beliebiger MyoBock | Geschwindigkeit: Geschwindigkeit:
Schalter konstant konstant

Programm 3 Auf Zu Indikation
AutoControl Schnelles, anhaltendes | Ganz langsame Fir Patienten mit nur

1 Muskel und sehr
schwachem Muskelsignal

AutoControl
Griiner Kodierstecker

Ein beliebiger MyoBock
Schalter

Offnet so lange, wie der
Schalter betatigt wird

Geschwindigkeit:
konstant

SchlieBt, sobald der
Schalter losgelassen
wird, automatisch

Geschwindigkeit:
konstant

Fur Patienten mit zu
schwachen oder keinen
Muskelsignalen
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Programm 4

Auf

Zu

Indikation

VarioControl
Blauer Kodierstecker

Geschwindigkeit

und Stdrke der
Muskelanspannung an
der Elektrode.

Geschwindigkeit

und Stdrke der
Muskelentspannung an
der Elektrode.

Fur Patienten mit 1
Muskel und starkem
Muskelsignal oder
mit der Neigung zur

Blauer Kodierstecker

und Stérke des
Zuges am Linear-

des Nachlassens
am Zug des Linear-

Kokontraktion
Geschwindigkeit: Geschwindigkeit:
Eine Elektrode proportional proportional
VarioControl Geschwindigkeit Geschwindigkeit Fir Patienten mit zu

schwachem oder keinem
Muskelsignal

Gelber Kodierstecker

Starke der Muskel-
anspannung an der
ersten Elektrode

Starke der Muskel-
entspannung an der
ersten Elektrode

Ein Linear- Steuerungselement. Steuerungselements
Steuerungselement
Geschwindigkeit: Geschwindigkeit:
proportional proportional
Programm 5 Auf Zu Indikation
VarioDual Geschwindigkeit und Geschwindigkeit und Steuerung fiir

Patienten mit 2 starken
Muskelsignalen

Geschwindigkeit:
proportional.
Zwei Elektroden Geschwindigkeit: Griffkraft proportional zur
proportional Hohe des Muskelsignals
an der zweiten Elektrode.
Programm 6 Auf Zu Indikation

DMC plus Sensorik
Violetter Kodierstecker

Zwei Elektroden

Myo-Signal tber die
Elektrode

Geschwindigkeit:
proportional

Myo-Signal tber die
Elektrode

Geschwindigkeit:
proportional

Programm fir
Patienten mit 2 starken
Muskelsignalen

SUVA Sensorik und
FlexiGrip abschaltbar.

Alle Kraftwerte (z.B. 100 N ~ 10 Kp ) sind unverbindliche Anhaltswerte, um das Funktions-
prinzip der verschiedenen Betriebsarten zu verdeutlichen.

SensorHand Speed
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9.1 Programm 1:

DMC plus Sensorik
WeiBer Kodierstecker
Steuerung mit 2 Elektroden

Diese Steuerung entspricht der DMC-Steuerung, hat aber zusdtzlich das Griffstabilisierungs-
System SUVA-Sensorik. Die Hohe der Griffgeschwindigkeit bzw. der Griffkraft wird von der
Hohe des Myo-Signals (resultierend aus der Muskelanspannung) bestimmt.

Offnen:
SchlieBen:
Beispiel 1:

Beispiel 2:

proportional lber die Auf-Elektrode.

proportional Gber die Zu-Elektrode.

Bei einem niedrigen Muskelsignal wird zum Ergreifen eines Gegenstandes die
geringste Griffkraft (10 N) aufgebaut.

Erkennt die Sensorik eine Lageverdnderung des Gegenstandes, wird — je nach
Bedarf — automatisch bis zur 1,5-fachen Anfangs-Griffkraft (15 N) nachgeregelt.
FlexiGrip wird bei 20 N wirksam. Bei Wegfall der Belastung greift die Sensor
Hand Speed wieder mit der vorherigen Griffkraft zu.

Bei einem hoheren Muskelsignal wird eine héhere Griffkraft erzeugt und bei
Lageveranderung des ergriffenen Gegenstandes — je nach Bedarf — bis zur
maximalen Griffkraft (100 N) nachgeregelt.

FlexiGrip wird bei 130 N wirksam. Bei Wegfall der Belastung greift die Sensor
Hand Speed wieder mit der vorherigen Griffkraft zu.

Programm 1: DMC plus Sensorik (weiBer Kodierstecker)

Auf Zu Anfangs- Automatische Flexi-Grip Funktion
Griffkraft Griffkraft-Nach-
regelung
Myo-Signal lber die | Myo-Signal Gber proport.: proportional: abhangig von der
Elektrode die Elektrode 0 N bis bis max. 1,5 fache | Anfangsgriffkraft,
100 N Anfangsgriffkraft | jeweils geringfiigig
Uber der maximalen
z.B. Griffkraft-
Geschwindigkeit: Geschwindigkeit: Anfangsgriffkraft
proportional proportional 10 N = Griffkraft- Nachregelung wirksam
15 mm/s bis 15 mm/s bis nachregelung bis | min. ab 20 N
300 mm/s 300 mm/s max. 15N max. ab 130 N

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

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

10 | Ottobock
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AutoControl - Lowlnput

Roter Kodierstecker

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 Lageverdnderung des Gegenstandes, wird — je nach Bedarf — auto-
matisch bis zur maximalen Griffkraft (100 N) nachgegriffen.

FlexiGrip wird ab der maximalen Griffkraft wirksam. Bei Wegfall der Belastung greift die Sen-
sorHand Speed wieder mit der vorherigen Griffkraft zu.

9.2 Programm 2:

9.2.1 Steuerung mit 2 Elektroden:
Offnen: proportional tber die Auf-Elektrode.

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

Programm 2: 2 Elektroden AutoControl — LowlInput (roter Kodierstecker)

Auf Zu Anfangs- Automatische Flexi-Grip Funktion
Griffkraft Griffkraft-Nach-
regelung
Myo-Signal liber die | Myo-Signal lber die 10N bis max. 100 N wirksam ab der

Elektrode Elektrode digital (kurzes maximalen Griffkraft
Signal beliebiger Hohe)

Geschwindigkeit: Geschwindigkeit:

proportional konstant

15 mm/s bis 300 mm/s

300 mm/s

9.2.2 Steuerung mit 1 Elektrode und 1 Schalter

Offnen: proportional tber die Auf-Elektrode.
SchlieBen: mit maximaler Geschwindigkeit durch kurzes Betdtigen des Schalters.
Hinweis: Das rot/weiBe Kabel des Anschlusskabels 13E99 am Koaxialstecker 9E169 auf

die Zu-Seite stecken (Abb. 5: (1) Akkuanschlusskabel, (2) Elektrode, (3) rot/
weiBe Ader des Anschlusskabels 13E99)

Programm 2: Elekirode und Schalter AutoControl — Lowlnput (roter Kodierstecker)

die Elektrode:

Schalter: Hand schlieBt

Hand offnet

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

Auf Zu Anfangs- Automatische Flexi-Grip Funktion
Griffkraft Griffkraft-Nach-
regelung
Myo-Signal iiber Signal ber den 10N bis max. 100 N wirksam ab der

maximalen Griffkraft

SensorHand Speed
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9.2.3 Steuerung mit 1 Schalter:

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

Offnen: mit maximaler Geschwindigkeit, solange die Auf-Seite des Schalters betdtigt
wird. Die Hand bleibt dann offen.
SchlieBen: mit maximaler Geschwindigkeit durch Betdtigen der Zu-Seite des Schalters.

Programm 2: Schalter AutoControl — Lowlnput (roter Kodierstecker)

Auf Zu Anfangs- Automatische Flexi-Grip Funktion
Griffkraft Griffkraft-Nach-
regelung
Hand 6&ffnet so Signal tiber die Zu-Seite | 10N bis max. 100 N wirksam ab der
lange die Auf-Seite | des Schalters: Hand maximalen Griffkraft
des Schalters schlieBt
betdtigt wird.
Geschwindigkeit Geschwindigkeit:
konstant 300 mm/s | konstant 300 mm/s

9.3 Programm 3: AutoControl
Griiner Kodierstecker
Steuerung mit 1 Elektrode, 1 Linear-Steuerelement
oder 1 Schalter

Die Hand schlieBt mit schnellster Geschwindigkeit und ergreift einen Gegenstand mit geringster
Griffkraft (10 N).

Erkennt die Sensorik eine Lageverdnderung des Gegenstandes, wird automatisch und stufenlos
bis zur jeweils benétigten Griffkraft (max. 100 N) nachgeregelt.

FlexiGrip wird bei 130 N wirksam. Bei Wegfall der Belastung greift die SensorHand Speed wie-
der mit der vorherigen Giriffkraft zu.

9.3.1 Steuerung mit 1 Elektrode:

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

SchlieBen: mit maximaler Geschwindigkeit durch schnelles Entspannen des Muskels.

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

Beispiel 1: Nach dem Offnen entspannt der Patient den Muskel mit sehr langsamer
Geschwindigkeit.
Die Offnungsposition bleibt unveréndert.

Beispiel 2: Nach dem Offnen entspannt der Patient den Muskel mit schnellster Geschwindigkeit.

Die Hand schlieBt automatisch mit schnellster Geschwindigkeit und beginnt den
Gegenstand mit 10 N Griffkraft zu erfassen.

Erkennt die Sensorik eine Lageverdnderung des Gegenstandes, wird — je nach
Bedarf — automatisch bis zur maximalen Griffkraft (100 N) nachgegriffen.
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Programm 3: 1 Elektrode AutoControl (griner Kodierstecker)
Auf Zu Anfangs- | Automatische Flexi-Grip Funktion
Griffkraft Griffkraft-
Nachregelung

Schnelles, anhaltendes | Ganz langsame 10N bis max. 100 N | wirksam ab der
Myo-Signal lber die Muskelentspannung maximalen Griffkraft
Elektrode: Uber die Elektrode:

Hand bleibt gedffnet

stehen

Schnelle Muskel-

entspannung Uber die

Elektrode: Hand schlieft
Geschwindigkeit Geschwindigkeit:
konstant konstant
300 mm/s 300 mm/s

9.3.2 Steuerung mit 1 Linear-Steuerungselement:

Offnen:
SchlieBen:
Anhalten:

Beispiel 1:

Beispiel 2:

mit maximaler Geschwindigkeit durch schnellen Zug am Linear Steuerungs-
element

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

durch sehr langsames Nachlassen des Zugs am Linear-Steuerungselement:
Hand bleibt gebffnet stehen.

Nach dem Offnen lasst der Patient den Zug des Linear-Steuerungselements sehr
langsam nach.

Die Offnungsposition bleibt unveréndert.
Nach dem Offnen lasst der Patient den Zug des Linear-Steuerungselements mit
schnellster Geschwindigkeit nach.

Die Hand schlieBt automatisch mit schnellster Geschwindigkeit und be-
ginnt den Gegenstand mit 10 N Griffkraft zu erfassen.

Erkennt die Sensorik eine Lageverdnderung des Gegenstandes, wird — je nach
Bedarf — automatisch bis zur maximalen Griffkraft (100 N) nachgegriffen.
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Programm 3: 1 Linear-Steuerungselement AutoControl (griiner Kodierstecker)

Auf Zu Anfangs- | Automatische Flexi-Grip Funktion
Griffkraft | Griffkraft-Nach-
regelung
Zug mit hoher Ganz langsames 10N bis max. 100 N | wirksam ab der
Geschwindigkeit Nachlassen des Zugs am maximalen Griffkraft
am Linear- Linear-Steuerungselement
Steuerungselement

Hand bleibt geoffnet
stehen

Schnelles Nachlassen
des Zugs am Linear-
Steuerungselement: Hand

schlieBt
Geschwindigkeit Geschwindigkeit:
konstant konstant
300 mm/s 300 mm/s

9.3.3 Steuerung mit 1 Schalter:

Offnen: mit maximaler Geschwindigkeit, solange der Schalter betatigt wird.

SchlieBen: Nach Loslassen des Schalters schlieBt die Hand automatisch mit schnellster
Geschwindigkeit und beginnt, den Gegenstand mit 10 N Griffkraft zu erfassen

Hinweis: Das rot/weiBe Kabel des AnschluBkabels 13E99 am Koaxialstecker 9E169 auf

die Auf-Seite stecken (Abb. 6: (1) Akkuanschlusskabel, (2) rot/weiBe Ader des
Anschlusskabels 13E99).

Programm 3: 1 Schalter AutoControl (griiner Kodierstecker)

Auf Zu Anfangs- | Automatische Flexi-Grip Funktion
Griffkraft | Griffkraft-Nach-
regelung
Offnet so lange der SchlieBt sobald der 10N bis max. 100 N | wirksam ab der
Schalter betdatigt wird. | Schalter los gelassen maximalen Griffkraft

wird automatisch

Geschwindigkeit: Geschwindigkeit:
konstant 300 mm/s konstant 300 mm/s
9.4 Programm 4: VarioControl

Blauer Kodierstecker

Steuerung mit 1 Elektrode

oder 1 Linear-Steuerungselement
Bei diesem Programm wird die Auf-Geschwindigkeit von der Hohe und der Schnelligkeit der
Muskelanspannung bestimmt. Die SchlieB-Geschwindigkeit ist vom Nachlassen der Muskel-
spannung abhdngig.
FlexiGrip wird ab der maximalen Griffkraft wirksam. Bei Wegfall der Belastung greift die Sen-
sorHand Speed wieder mit der vorherigen Giriffkraft zu.
Offnen: proportional. Die Offnungsgeschwindigkeit wird von der Geschwindigkeit und

Starke der Muskelanspannung bestimmt.
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SchlieBen:

Anhalten:

Beispiel 1:

Beispiel 2:

proportional. Die SchlieBgeschwindigkeit wird von der Geschwindigkeit und Starke
der Muskelentspannung bestimmt. Damit wird auch die Héhe der maximalen
Nachgriffkraft vorgegeben.

durch sehr langsame Muskelentspannung Uber die Elektrode, Hand bleibt
geoffnet stehen.

Nach dem Offnen entspannt der Patient den Muskel mit langsamer Geschwindigkeit.
Das SchlieBen erfolgt analog zur Dauer der Muskelentspannung mit langsamer
Geschwindigkeit. Der Gegenstand wird mit geringer Kraft (10 N) ergriffen. Es
erfolgt keine automatische Griffkraft-Nachregelung.

Nach dem Offnen entspannt der Patient den Muskel mit schnellster Geschwindigkeit.
Die Hand schlieBt mit schnellster Geschwindigkeit und beginnt, einen Gegenstand
mit 10 N Griffkraft zu erfassen. Erkennt die Sensorik eine Lageverdnderung des
Gegenstandes, wird — je nach Bedarf — automatisch bis zur maximalen Griffkraft
(100 N) nachgegriffen.

Programm 4: 1-Elektrodensteuerung VarioContol (blauer Kodierstecker)

Auf Zu Anfangs- Automatische Flexi-Grip Funktion
Griffkraft | Griffkraft-Nachregelung
Geschwindigkeit Geschwindigkeit und | 10 N Bei geringer bis mittlerer | Bei geringer
und Stdrke der Stdrke der Muskelent- Zu-Geschwindigkeit. bis mittlerer Zu-
Muskelanspannung | spannung an der keine Geschwindigkeit.
an der Elektrode Elektrode wirksam
ab 15N
Geschwindigkeit: Geschwindigkeit: 10N Bei mittleren bis hohen Bei mittleren
proportional proportional Zu-Geschwindigkeiten bis hohen Zu-
15 mm/s bis 15 mm/s bis bis max. 100 N Geschwindigkeiten
300 mm/s 300 mm/s wirksam ab der
maximalen Griffkraft

9.4.1 Steuerung mit 1 Linear-Steuerungselement

Offnen:

SchlieBen:

Anhalten:

Beispiel 1:

Beispiel 2:

proportional. Die Offnungsgeschwindigkeit wird von der Geschwindigkeit und
Starke des Zugs am Linear-Steuerungselement bestimmt.

proportional. Die SchlieBgeschwindigkeit wird von der Geschwindigkeit des
Nachlassen am Zug des Linear-Steuerungselements bestimmt. Damit wird auch
die Hohe der maximalen Nachgriffkraft vorgegeben.

durch sehr langsames Nachlassen des Zugs am Linear-Steuerungselement,
Hand bleibt gedffnet stehen.

Nach dem Offnen ldssst der Patient den Zug des Linear-Steuerungselements
langsam nach.

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

Nach dem Offnen ldsst der Patient den Zug des Linear-Steuerungselements mit
schnellster Geschwindigkeit nach.

Die Hand schlieBt mit schnellster Geschwindigkeit und beginnt, einen Gegenstand
mit 10 N Griffkraft zu erfassen. Erkennt die Sensorik eine Lageverdnderung des
Gegenstandes, wird - je nach Bedarf — automatisch bis zur maximalen Griffkraft
(100 N) nachgegriffen.
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Programm 4: 1 Linear-Steuerungselement VarioContol (blauer Kodierstecker)
Auf Zu Anfangs- Automatische Flexi-Grip Funktion
Griffkraft | Griffkraft-Nachregelung
Geschwindigkeit Geschwindigkeit 10N Bei geringer bis mittlerer | Bei geringer
und Stdrrke des des Nachlassens Zu-Geschwindigkeit. bis mittlerer Zu-
Zugs am Linear- am Linear- keine Geschwindigkeit.
Steuerungselement | Steuerungselement wirksam
ab 15N
Geschwindigkeit: Geschwindigkeit: 10N Bei mittleren bis hohen Bei mittleren
proportional proportional Zu-Geschwindigkeiten bis hohen Zu-
15 mm/s bis 15 mm/s bis bis max. 100 N Geschwindigkeiten
300 mm/s 300 mm/s wirksam ab der
maximalen Griffkraft
9.5 Programm 5: VarioDual

Gelber Kodierstecker
Steuerung mit 2 Elektroden

Bei diesem Programm wird die Auf-Geschwindigkeit von der Hohe und der Schnelligkeit der
Muskelanspannung bestimmt. Die SchlieB-Geschwindigkeit bis zum Erreichen der Minimal-Griff-
kraft von ca. 10 N ist von der Schnelligkeit der Muskelentspannung abhdngig. Die Griffkraft wird
durch das anschlieBende oder gleichzeitige Muskelsignal an der zweiten Elektrode bestimmt.
FlexiGrip wird abhdngig von der Anfangsagriffkraft, jeweils geringfligig Gber der maximalen Griff-
kraftnachregelung wirksam. Bei Wegfall der Belastung greift die SensorHand Speed wieder mit
der vorherigen Giriffkraft zu.

Elektrode 1:
Offnen:

SchlieBen:

Anhalten:

Elektrode 2:
Greifen:

Beispiel 1:

Beispiel 2:
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proportional. Die Offnungsgeschwindigkeit wird von der Geschwindigkeit und
Stdrke der Muskelanspannung bestimmit.

proportional. Die SchlieBgeschwindigkeit wird von der Geschwindigkeit und
Stdrke der Muskelentspannung bestimmt. Die Griffkaft betragt ca. 10 N.
durch ganz langsame Muskelentspannung tiber die Elektrode, Hand bleibt
gedffnet stehen.

Der Griffkraftaufbau wird durch die Hohe des Muskelsignals an der zweiten
Elektrode bestimmt. Die maximale Griffkraft betrégt ca. 100 N.

Nach dem Offnen entspannt der Patient den Muskel mit beliebiger Geschwindig-
keit. Das SchlieBen erfolgt proportional zur Geschwindigkeit der Muskelentspann-
ung. Der Gegenstand wird mit minimaler Griffkraft (10 N) ergriffen.

FlexiGrip wird bei 20 N wirksam. Bei Wegfall der Belastung greift die SensorHand
Speed wieder mit minimaler Griffkraft zu.

Nach dem Zugreifen wie in Beispiel 1 soll der Gegenstand mit einer hdheren
Griffkraft erfasst werden. Dazu erzeugt der Patient ein Muskelsignal an der
zweiten Elektrode. Proportional kann eine Griffkraft zwischen 10 N und 100 N
aufgebaut werden. Bei einer Lageverdnderung 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 Wegfall der Belastung greift die SensorHand Speed
wieder mit der urspriinglichen Griffkraft zu.

SensorHand Speed



Programm 5: 2 Elektroden VarioDual (gelber Kodierstecker)

Auf Zu Anfangs- Automatische Flexi-Grip
Griffkraft Griffkraft-Nach- Funktion
regelung
Geschwindigkeit SchlieBen: 10N Keine Griffkraft- ab 20N
und Stdrke der Geschwindigkeit und nachregelung

Muskelanspannung | Stdrke der Muskelent-
an der 1. Elektrode | spannung an der 1.
Elektrode

Geschwindigkeit: Geschwindigkeit:

proportional proportional

15 mm/s bis 15 mm/s bis

300 mm/s 300 mm/s
Griffkraftaufbau: proportional: | proportional: abhdngig von der
Griffkraft abhdngig 10 N bis bis max. 1,6 fache | Anfangsgriffkraft,
von der Hohe des 100 N Anfangsgriffkraft jeweils geringflgig
Muskelsignals an der 2. Uber der maximalen
Elektrode. Griffkraftnach-

regelung wirksam
Giriffkraft: proportional min. ab 20 N
10 N bis 130 N max. ab 130 N
9.6 Programm 6: DMC plus Sensorik abschaltbar

Violetter Kodierstecker
Steuerung mit 2 Elektroden

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

9.6.1 Ein- und Ausschalten der SUVA-Sensorik und der FlexiGrip Funktion

Fir das Greifen von weichen und nachgiebigen Gegenstdnden, wie z.B. weiche Schaumstoffe,
oder Werkzeuge, wie z.B. eine Pinzette, kann die SUVA-Sensorik manuell deaktiviert werden.
Dazu die SensorHand Speed bis zum Anschlag 6ffnen und mit einem Muskelsignal beliebiger
Starke offenhalten. Gleichzeitig auf die SUVA-Sensorik (Abb. 1) etwas Druck ausiiben (Anpres-
sen eines harten Gegenstandes). Ein kurzes Vibrationssignal bestdtigt das Ausschalten. Fir
das Einschalten der SUVA-Sensorik gleichen Vorgang durchfilhren. Zwei kurze Vibrationssignao-
le bestdtigen die Aktivierung der SUVA-Sensorik.

Hinweis:
A Beachten Sie, dass bei ausgeschaltener SUVA-Sensorik die Griffkraft nicht automa-
tisch nachgeregelt wird und ergriffene Gegenstdande entgleiten kdnnen.

Nach dem Einlegen des Akkus informieren Vibrationssignale den Patienten iber den aktuellen
Modus.

Einmaliges Vibrationssignal: Sensorik ist ausgeschaltet
Zweimaliges Vibrationssignal: Sensorik ist eingeschaltet
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10 Handhabung der Akkumulatoren

Zum Betrieb der SensorHand Speed nur vollgeladene Akkus verwenden. Ein zweiter geladener
Akkumulator sollte zum Wechseln bereitgestellt werden. Ein intelligentes Akkumanagement in-
formiert den Patienten tGber den abnehmenden Ladezustand des Akkumulators, indem die Hand
immer langsamer wird bzw. weniger Griffkraft aufbaut. Der Akkumulator wird gleichzeitig vor
schadlicher Tiefentladung geschiitzt.

Es wird empfohlen, die SensorHand Speed mit dem EnergyPack (757B20) zu betreiben, um die
volle Leistungsfdhigkeit Gber einen ldngeren Zeitraum nutzen zu kénnen.

Mit Leistungseinschrénkungen kann die SensorHand Speed mit dem EnergyPack (757B21),
dem X-ChangePack (757B15) oder dem MyoEnergy Integral (757B25=*, 757B35=") betricben
werden.

Detaillierte Hinweise zur Handhabung der Akkumulatoren entnehmen Sie bitte der den Akkumu-
latoren beiliegenden Information.

Achtung:

A Erkennt die SensorHand Speed einen vollen EnergyPack (757B20, 757B21) oder
MyoEnergy Integral (757B25=*, 767B35="), dann schaltet sie automatisch auf die
Li-lon Akkutechnologie um. Danach sollte das System nur noch mit dieser Technolo-
gie betrieben werden. Wird dennoch ein X-ChangePack (757B15) eingesetzt, kann
dessen Kapazitat nicht mehr voll genutzt werden. Eine Rickstellung zum Betrieb mit
X-ChangePack ist mit dem MyoSelect (757T13) moglich.

Aus Griinden der Betriebssicherheit und Zuverl&ssigkeit sind ausschlieBlich 757820,
757B21, 757B25=*, 757B35="* oder 757B15 Akkumulatoren zu verwenden.

Die Auslieferung erfolgt im Betriebszustand fiir NIMH Akkumulatorbetrieb.

11 Technische Daten

Ruhestrom 2 mA

Betriebstemperatur 0-70°C

Offnungsweite 100 mm

proportionale Geschwindigkeit 15-300 mm/s
proportionale Griffkraft O-ca. 100N
Spannungsversorgung EnergyPack 757B20 (7,2 V)
Lebensdauer der Greifkomponente 5 Jahre

Lebensdauer des Akkus 2 Jahre

Mit Einschrdnkungen:

EnergyPack 757B21 (7,2 V)

MyoEnergy Integral 757B25=*, 757B35=" (7,4 V)

X-ChangePack, Wechselakkumulator NiIMH  757B15 (6 V)

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
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Betrieb -5 °C/+23 °F bis +45 °C/+113 °F
max. 95 % relative Luftfeuchtigkeit, nicht kon-
densierend

Laden des Akkus +5 °C/+41 °F bis +40 °C/+104 °F
max. 85% relative Luftfeuchtigkeit, nicht kon-
densierend

12 Angewandte Symbole

Medizinprodukt

13 Haftung

Die Otto Bock Healthcare Products GmbH, im Folgenden Hersteller genannt, haftet nur, wenn
die vorgegebenen Be- und Verarbeitungshinweise sowie die Pflegeanweisungen und Wartungs-
intervalle des Produktes eingehalten werden. Der Hersteller weist ausdricklich darauf hin,
dass dieses Produkt nur in den vom Hersteller freigegebenen Bauteilkombinationen (siehe Ge-
brauchsanweisungen und Kataloge) zu verwenden ist. Flr Schaden, die durch Bauteilkombinati-
onen (Einsatz von Fremdprodukten) und Anwendungen verursacht werden, die nicht vom Herstel-
ler freigegeben wurden, haftet der Hersteller nicht.

14 Reinigung und Pflege

Bei Verschmutzungen das Produkt mit einem feuchten, weichen Tuch und milder Seife (z.B.
Ottobock Derma Clean 4563H10=1) reinigen. Darauf achten, dass das Produkt nicht beschd-
digt wird und keine Flissigkeit in die Systemkomponente eindringt.

AnschlieBend die Prothesenkomponente mit einem weichen Tuch abtrocknen.

15 CE-Konformitat

Hiermit erklart Otto Bock Healthcare Products GmbH, dass das Produkt den anwendbaren eu-
ropdischen Vorgaben fir Medizinprodukte entspricht. Das Produkt erfiillt die Anforderungen der
RoHS-Richtlinie 2011/65/EU zur Beschrdnkung der Verwendung bestimmter gefahrlicher Stoffe
in Elektro- und Elektronikgerdten. Der vollstdndige Text der Richtlinien und Anforderungen ist un-
ter der folgenden Internetadresse verfligbar: http://www.ottobock.com/conformity

16 Warenzeichen

Alle innerhalb des vorliegenden Begleitdokuments genannten Bezeichnungen unterliegen unein-
geschrdnkt den Bestimmungen des jeweils gliltigen Kennzeichenrechts und den Rechten der
jeweiligen Eigentlimer.

Alle hier bezeichneten Marken, Handelsnamen oder Firmennamen kdnnen eingetragene Marken
sein und unterliegen den Rechten der jeweiligen Eigentimer. Aus dem Fehlen einer expliziten
Kennzeichnung, der in diesem Begleitdokument verwendeten Marken, kann nicht geschlossen
werden, dass eine Bezeichnung frei von Rechten Dritter ist.
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English

Date of the last update: 2021-04-15

¢ 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 problems.

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

¢ Please keep this document for your records.

Only start up the product in accordance with the information contained in the accompany-
ing documents supplied.

1 Intended use

1.1 Medical Purpose

The 8E38=8*, 8E39=8, and 8E41=8* Ottobock SensorHand Speed are to be used solely for
the exoprosthetic fitting of the upper extremities.

1.2 Application

The 8E38=8*, 8E39=8, and 8E41=8* Ottobock SensorHand Speed can be used for unilateral
or bilateral amputees.

1.3 Application conditions

The 8E38=8*, 8E39=8, and 8E41=8* SensorHand Speed have been developed for everyday
use and must not be used for unusual activities such as extreme sports (free climbing, paraglid-
ing, etc.).

The 8E38=8*, 8E39=8, and 8E41=8* Ottobock SensorHand Speed is designed exclusively for
use on one patient. Use of the product by other persons is not approved by the manufacturer.

1.4 Prosthetist qualifications

The fitting of a patient with the 8E38=8*, 8E39=8, and 8E41=8* Ottobock SensorHand Speed
may only be carried out by prosthetists who have been trained and certified by Ottobock for the
use of MyoBock components.

2 Safety information

Failure to follow the safety instructions given below can lead to damage to or mal-
A function of the product. Follow the safety instructions and the precautions speci-
fied in this accompanying document.

¢ Do not use silicone spray when putting on the prosthetic glove; silicone spray may compro-
mise secure fit of the glove. As a mounting aid the 633S2 Ottobock Procomfort Gel is recom-
mended.

¢ In order to reduce the malfunctioning risk of the SensorHand Speed and of the connect-
ed components due to strong electromagnetic radiation (e.g. when near high-tension pow-
er lines, transmitters, transformers or security systems for goods in department stores), the
electrode gains should be set as low as possible.

e Before interrupting or establishing electrical connections (such as when removing the hand
from the prosthesis), the system must be disconnected from the power supply. For this pur-
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pose, either remove the battery from the battery receptacle or turn the prosthesis off by
pressing the button in the charging receptacle.

If you do not achieve the expected results by adjustment and by selection of the appropriate
program, please contact an Ottobock Myo-Service facility.

Use the “Patient Information” section of this pamphlet (Section 3) to inform your patient about
the function and use of the SensorHand Speed.

The SensorHand Speed has been developed for everyday use and must not be used for unu-
sual activities such as extreme sports (free climbing, paragliding, etc.). Careful handling of
the prosthesis and its components not only increases their service life but, above all, ensures
the patient's personal safety! Should the prosthesis be subjected to unusual stresses (such
as a fall), immediately contact your prosthetist and have the prosthesis inspected for any
damage. If necessary, the responsible prosthetist will pass the prosthesis on to the Ottobock
Myo-Service.

Use the product only in combination with components approved by Ottobock (combination
options). Ottobock shall not accept liability in the event that the product is used with compo-
nents other than those Ottobock specifies.

Any other manipulations to the prosthesis not described in these Instructions for Use are not
permitted.

The battery may only be handled by Ottobock Service Centres (batteries are not user-ser-
viceable).

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

If the distance to HF communication devices (e.g. mobile phones, Bluetooth devices, WiFi
devices) is too small, interference with internal data communications can result in unexpect-
ed prosthesis behaviour. Therefore, keeping the following minimum distances to these HF
communication devices is recommended:

e Mobile phone GSM 850/GSM 900: 0.99m

¢ Mobile phone GSM 1800/GSM 1900/UMTS: 0.7m
e DECT cordless phones incl. base station: 0.35m

¢ WiFi (routers, access points,...): 0.22m

Patient information
Do not allow foreign particles or liquids to get into the SensorHand Speed mechanism.

The SensorHand Speed should not be subjected to intense smoke, dust, mechanical vibra-
tions, shocks or high temperatures.

Avoid staying near high-tension power lines, transmitters, transformers or other sources of
strong electromagnetic radiation (such as security systems for goods in department stores),
as this can lead to malfunction of the SensorHand Speed.

The Auto-Grasp function which is initiated by touching the thumb sensor, requires careful
handling in certain situations, i.e. when shaking hands, body hygiene, etc.

The SensorHand Speed and SensorHand Speed components may be opened or repaired
only by certifed Ottobock Myo-Service technicians.

If the SensorHand Speed will not be used for an extended period of time, it should be left in
the open position to protect the sensor and control mechanism.

Please provide your patient with the 646D 165 Patient Information on the SensorHand Speed.
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3.1 Driving vehicles

An upper extremity amputee’s ability to drive a vehicle is determined on a case-by-case basis.
Factors include the type of fitting (amputation level, unilateral or bilateral, residual limb condi-
tions, design of the prosthesis) and the amputee’s abilities. All persons are required to observe
their country’s national and state driving laws when operating vehicles. For insurance purposes,
drivers should have their driving ability examined and approved by an authorized test center.
For maximum safety and convenience, Ottobock recommends that, at the very least, a special-
ist evaluate the need for any adaptations to the car (such as by installing a steering fork). It is
imperative that the driver is able to operate the vehicle without any risk with the SensorHand
Speed turned off. Driving with the SensorHand Speed turned ON may present a risk if the Sen-
sorHand Speed inadvertently moves due to unintentional muscle contraction or other causes.

Caution! Before a SensorHand Speed with a quick-disconnect wrist can be used,
the terminal device must be positioned in such a way that a slight turn of it cannot dis-
connect the hand from the prosthesis.

This product may not be disposed of with regular domestic waste in all jurisdictions.
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 information pro-

mmmm Vided by the responsible authorities in your country regarding return and collection
processes.

4 Maintenance

Performing regular maintenance (service inspections) every 24 months is recommended to pre-
vent injuries and maintain the quality of the product. The grace period is no more than one
month before or three months after maintenance is due. In general, all products are subject to
compliance with the maintenance intervals during the warranty 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 additional services may be provided free of charge or can be billable ac-
cording to an advance cost estimate, depending on the extent and validity of the warranty. The
following components must always be sent in for maintenance and repairs: The product, battery
charger and power supply. The shipping container for the loaner unit you receive must be re-
used for sending back the components requiring inspection.

5 Scope of delivery

1 pc. SensorHand Speed
1 pc. Instructions for Use

6 Description and function

The Ottobock SensorHand Speed is a myo-electronically controlled prosthetic hand that is
characterized by a high grasping speed in connection with an innovative and sensitve control
concept. The Ottobock SensorHand Speed is equipped with the SUVA-Sensor? grip stabiliza-
tion system “Auto-Grasp”, the FlexiGrip function and a programming function.

The proportional DMC-Control (Dynamic Mode Control) allows the amputee to control grip
speed and grip force proportionally to his muscle signal. If the muscle signal changes then grip
speed and grip force immediately adapt to the new muscle signal.

2 Developed by Otto Bock Healthcare Products GmbH in cooperation with the Schweizerische Unfall Versicherungs Anstalt, SUVA (Swiss
Insurance Agency)
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The Coaxial Bushing of the 8E38=8* SensorHand Speed is marked with an orange ring, the
Connecting Cable of the 8E39=8* or 8E41=8* SensorHand Speed is marked by an orange
bushing.

6.1 The SUVA-sensor technology

The SUVA-Sensor Technology is integrated into the thumb (Fig. 1) and instantly senses when a
gripped object changes position and begins to slip. The system then automatically and continu-
ously, starting from the original level, increases grip force until the object is again held securely.

6.2 FlexiGrip function

The FlexiGrip function allows the user to change the position of an object within the hand with-
out the need to open and close the hand using myo-control. The prosthetic hand follows the po-
sition shifts of an object such as a sound hand would. This gives the grip flexibility.

6.3 Programming function

In order to find the optimal adjustment you can choose between six programs. The programs
are identified by coding plugs of different color (Fig. 2). Upon delivery, the SensorHand Speed
is equipped with a black coding plug and preconfigured with program 1. For program selection,
plug in the 757T13 MyoSelect. If you prefer coding plugs for program selection, this is also pos-
sible.

6.4 Switching the SensorHand Speed ON and OFF

By pressing the cosmetic glove you can actuate the ON/OFF switch integrated into the control
electronics.

By pressing the back of the hand:  Function ON (Fig. 3)

By pressing the thumb: Function OFF  (Fig. 4)

7 Adjusting the electrode(s)

The best possible function of the SensorHand Speed with SUVA-Sensor Technology is
achieved through optimal positioning and adjustment of the electrodes. This is easy with the
757M10/757M11=X-CHANGE Ottobock MyoBoy.

The electrodes should be placed on intact skin only and with as much electrode-skin contact as
possible. In the case of strong interferences from electric devices, the position of the electrodes
should be verified and, if need be, repositioned. If the interference cannot be eliminated, please
contact the Ottobock Myo-Service.

Attention!
Allow the patient to rest during the adjustment of the electrodes to avoid fatigue, and
thus incorrect electrode settings (i.e. excess sensitivity).

Programs 1, 5, and 6:

Select the desired program version in the MyoSoft or PAULA program. Adjust each electrode
so that the amputee can maintain the respective muscle signal for approximately two seconds
at a point above the value HIGH (Fig. 7, item 1).

Program 2:

Select the desired program version in the MyoSoft or PAULA program. Adjust each electrode
so that the amputee can maintain the respective muscle signal for approximately two seconds
at a point above the value LOW (Fig. 7, item 2).
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Program 3:

Select the AutoControl mode for the SensorHand Speed in the MyoSoft or PAULA program.
Adjust each electrode so that the amputee can maintain the respective muscle signal for ap-
proximately two seconds at a point above the value ON (Fig. 8).

Program 4:

Select the VarioControl mode for the SensorHand Speed in the MyoSoft or PAULA program.
Adjust each electrode so that the amputee can maintain the respective muscle signal for ap-
proximately two seconds at a point above the value HIGH (Fig. 7, item 1).

Note to Fig. 7 and 8: With programs 3 and 4 you can only see one curve!

8 Control modes

To define the desired program insert the appropriate coding plug (Fig. 2).
13E184=1 (white) 13E184=3 (green) 13E184=5 (yellow)
13E184=2 (red) 13E184=4 (blue) 13E184=6 (purple)

If the black coding plug (13E184=8) has been inserted into the electronic control unit of the
SensorHand Speed, the 757T13 MyoSelect can be used for setting all function types. For set-
ting the speed of the SensorHand Speed using 757T13 MyoSelect, any of the coding plugs can
be inserted. To do this read the 647G 131 Instructions for Use manual.

13E184=8 (black)

Before changing the coding plug remove inner-hand safety ring. Partially remove the inner hand.
Change the coding plug (Fig. 2).

Return safety ring and inner hand.

To reset the system so that it will recognize the new coding plug, remove the battery and reinsert
it. Ten program variants are available.

9 Program survey

Two electrodes

Proportional speed

Proportional speed

Program 1 OPEN CLOSE Indication
DMC plus Sensor Myo-signal to the Myo-signal to the Preferred program for
White coding plug electrode electrode amputees with two strong

muscle signals

Red coding plug

Two electrodes

Proportional speed

signal at any level)

Constant speed

Program 2 OPEN CLOSE Indication
AutoControl - Myo-signal to the Myo-signal to the For amputees with two
LowlInput electrode electrode digitally (short | weak muscle signals

AutoControl -
Lowinput
Red coding plug

One electrode & one
optional Ottobock
Switch

Myo-signal to the
electrode

Proportional speed

Signal from the switch

Constant speed

For amputees with only 1
muscle and weak muscle
signal
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AutoControl -
LowInput
Red coding plug

Hand opens as long
as opening side of the
switch is activated

Signal from closing side
of switch: Hand closes

For patients with too
weak or no muscle signal

One electrode

Constant speed

Hand stays open:
Quick muscle
relaxation:

Hand closes

Constant speed

Any Ottobock switch Constant speed Constant speed

Program 3 OPEN CLOSE Indication
AutoControl Quick, sustained myo- | Very slow muscle For amputees with only
Green coding plug signal to the electrode relaxation: 1 muscle and very weak

muscle signal

AutoControl
Green coding plug

Any Ottobock switch

Hand opens as long as
switch is activated

Constant speed

Hand closes
automatically as soon
as switch is released

Constant speed

For amputees with weak
or no muscle signals

Program 4

OPEN

CLOSE

Indication

VarioControl
Blue coding plug

One electrode

Speed and strength of
muscle tension to the
electrode

Proportional speed

Speed and strength
of muscle relaxation to
electrode

Proportional speed

For amputees with 1
muscle and strong uscle
signal or tendancy to co-
contraction

VarioControl
Blue coding plug

One linear transducer

Speed and strength of
pull to linear transducer

Proportional speed

Speed of release of the
linear transducer

Proportional speed

For amputees with weak
or no muscle signal

Program 5

OPEN

CLOSE

Indication

VarioDual
Yellow coding plug

Two electrodes

Speed and strength of
muscle tension to first
electrode

Proportional speed

Speed and strength of
muscle relaxation to first
electrode

Proportional speed.

Grip force proportional
to strength of muscle
signal to second
electrode.

Control for amputees with
2 strong muscle signals

Program 6

OPEN

CLOSE

Indication

DMC plus Sensor
Purple coding plug

Two electrodes

Myo-signal to electrode

Proportional speed

Myo-signal to electrode

Proportional speed

Program for amputees
with 2 strong muscle
signals

SUVA Sensor and
FlexiGrip can be switched
off.

SensorHand Speed
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All power forces (e.g. 100 N ~ 10 Kp) are values without obligation which are given to
show the functional principle of the various modes.

9.1 Program 1: DMC plus Sensor
White coding plug

Control with 2 electrodes
This control corresponds to the DMC-Control but is additionally provided with the “SUVA-
Sensor” grip stabilization system. Level of grip speed and grip force is determined by signal
strength (resulting from muscle tension).

Open: Proportionally controlled by the opening electrode.

Close: Proportionally controlled by the closing electrode.

Example 1: A weak muscle signal generates the smallest grip force (10N) for grasping
an object. If the Sensor recognizes that the object is slipping it automatically
increases grip force up to 50 % higher (15N) than the initial grip stength.
FlexiGrip becomes active at 20N. Once the object has been repositioned, the
SensorHand Speed reverts to the previous grip force.

Example 2: A stronger muscle signal generates a higher grip force and the automatic grip

force increases to a maximum of 100N to prevent the object from slipping.
FlexiGrip becomes active at 130N. Once the object has been repositioned, the
SensorHand Speed reverts to the previous grip force.

Program 1: DMC plus Sensor (white coding plug)

OPEN CLOSE Initial Grip Auto-Grasp Grip Flexi-Grip Function
Strength Force Increase

Myo-signal to the | Myo-signal to the proport.: proportional: dependent on initial

electrode electrode ON-100 N | Up to 50% higher grip force, each
than initial grip slightly above the max.
stength grip force

Speed: Speed: proportional e.g. Initial grip FlexiGrip effective:

proportional 15 mm/s to strength 10N = min. at 20 N

15 mm/s to 300 mm/s increase of grip force | max. at 130 N

300 mm/s up to max. 15N

The user can always independently overcome the AutoGrasp feature with a stronger muscle
signal and increase the grip force, if necessary, up to a maximum of 100N.

Attention: A short “OPENING” impuls will stop the AutoGrasp as well as the FlexiGrip function.

9.2 Program 2: AutoControl - Lowinput
Red coding plug

Control with 2 electrodes,

1 electrode and 1 switch, or

1 switch
The hand closes at maximum speed and grips the object with the minimal grip force (10 N).

If the Sensor senses the object slipping, it automatically increases grip force up to the maximum
(100 N).

FlexiGrip becomes active at 130 N. Once the object has been repositioned, the SensorHand
Speed reverts to the previous grip force.

Open: proportionally controlled by the opening electrode.
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Close:

ing electrode.

at highest speed by short muscle signal at any level over the ON-Threshold to clos-

Program 2: 2 Electrodes AutoControl — Lowlnput (red Coding Plug)

electrode

Speed:
proportional
15 mm/s to
300 mm/s

electrode digitally
(short signal at any
level)

Speed:
constant
300 mm/s

OPEN CLOSE Initial Grip AutoGrasp Force FlexiGrip Function
Strength Increase
Myo-signal to the | Myo-signal to the 10N up to max. 100 N effective at maximal

grip force

9.2.1 Control with 1 electrode and 1 switch
proportionally controlled by the opening electrode.
at highest speed by short activation of switch

Plug the red/white cable of the 13E99 Connecting Cable to closing side of the
9E169 Coaxial Plug (Fig. 5: (1) Battery Connecting Cable, (2) Electrode, (3)
red/white wire of 13E99 Connecting Cable)

Open:
Close:
Attention:

Program 2: Electrode and Switch AutoControl — LowlInput (red coding plug)

electrode:
Hand opens

Speed:
proportional

15 mm/s to 300
mm/s

Hand closes

Speed: constant
300 mm/s

OPEN CLOSE Initial Grip Autorasp Force FlexiGrip Function
Strength Increase
Myo-signal to the | Signal to switch: 10N up to max. 100 N effective at maximal

grip force

9.2.2 Control with 1 Switch:

This program may only be used with any Ottobock MyoBock Switch.
at maximal speed; as long as the open-side of the switch is activated. The Hand

Open:

Close:

stays open.

at maximal speed by activating the close-side of the Switch.

Program 2: Switch AutoControl — LowInput (red Coding Plug)

long as open-
side of switch is
activated.

Speed: constant
300 mm/s

of switch: Hand
closes

Speed: constant
300 mm/s

OPEN CLOSE Initial Grup AutoGrasp Grip FlexiGrip Function
Strength Force Increase
Hand opens as Signal to close-side 10N up to max. 100 N effective at maximal

grip force

SensorHand Speed
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9.3 Program 3:

AutoControl

Green coding plug

Control with 1 electrode, 1 linear transducer,
or 1 switch

The Hand closes at maximal speed and grips an object with lowest grip force (10 N).
If the sensor senses a change in position it automatically causes the grip to continuously in-

crease up to the

grip force necessary (max. 10N). FlexiGrip becomes effective at 130 N. Once

the grasp is secure the SensorHand Speed reverts to the initial grip force.

9.3.1 Control with 1 electrode:

Open:
Close:
Stop:
Example 1:

Example 2:

at maximum speed with a quick, constant muscle signal to the electrode.

at maximum speed by quick relaxation of muscle

by very slow muscle relaxation to the electrode; Hand stops in an opened position.
After opening the Hand the amputee relaxes the muscle very slowly. The opening
position remains unchanged.

After opening the Hand the amputee relaxes the muscle at the highest speed.
The Hand closes automatically at maximum speed and begins to grip the object
with 10N grip force.

If the sensor senses a change in the position of the object, the Hand - if
necessary — will automatically readjust up to the maximum grip force (100 N).

Program 3: 1 Electrode AutoControl (green coding plug)

Speed: constant
300 mm/s

OPEN CLOSE Initial Grip AutoGrasp Grip FlexiGrip FunCtion
Strength Force Increase
Quick constant Very slow muscle 10N up to max. 100 N | effective at maximal
Myo-Signal to the | relaxation to the grip force
electrode electrode:
Hand stops in opened

position

Quick muscle relaxation
to electrode:
Hand closes

Speed: constant
300 mm/s

9.3.2 Control with 1 linear transducer:

Open:
Close:
Stop:
Example 1:

Example 2:
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at maximum speed by fast pull on linear transducer

at maximum speed by fast release on linear transducer

by very slow release on linear transducer. Hand stops in an open position.
After opening the amputee very slowly releases pull on linear transducer.

The opening position remains unchanged.

After opening the amputee release pull on linear transducer with highest
possible speed.

The hand automatically closes with highest speed and starts to grasp object
with 10 N grip force.

If the sensor senses a change in the position of the object, the Hand — if nec-
esary — will automatically readjust up to the maximum grip force (100 N).
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Program 3: 1 linear transducer AutoControl (green coding plug)

Open Close Initial Grip | AutoGrasp Grip | Flexi-Grip Function
Strength Force
High speed pull on Very slow pull release on | 10 N up tomax. 100 N | effective at maximal
linear transducer linear transducer grip force
Hand stops in open
position

Quick pull release on
linear transducer
Hand closes

Speed: Speed:
constant 300 mm/s | constant 300 mm/s

9.3.3 Control with 1 switch:

Open: at maximum speed, as long as switch is activated

Close: after releasing the switch the Hand automatically closes at maximum speed and
begins to grasp the object with 10 N grip force.

Attention: Plug the red/white cable of the 13E99 Connecting Cable to closing side of the

9E169 Coaxial Plug (Fig. 6: (1) Battery Connecting Cable, (2) Electrode, (3)
red/white wire of 13E99 Connecting Cable )

Program 3: 1 Switch AutoControl (green coding plug)

OPEN CLOSE Initial Grip | AutoGrasp Grip FlexiGrip Function

Strength Force Increase
Opens as long as Closes automatically 10N up to max. 100 N effective at maximal
switch is activated. | as soon as switch is grip force
released
Speed: constant Speed: constant
300 mm/s 300 mm/s
9.4 Program 4: VarioControl

Blue coding plug

Control with 1 electrode or 1 linear transducer
With this program, the opening speed is determined by the level and speed of the muscle sig-
nal. The closing speed is determined by the reduction of the muscle tension.

FlexiGrip is effective at maximal grip force. Once the grasp is secure the SensorHand Speed
reverts to the initial grip force.

Open: Proportional. Opening speed is determined by level and speed of muscle tension.
Close: Proportional. Closing speed is determined by speed and strength of muscle

relaxation. This also affects the level of the maximal AutoGrasp grip force increase.
Stop: Very slow muscle relaxation to the electrode, Hand stops in an opened position.
Example 1: After opening the amputee very slowly relaxes the muscle. Closing is

simultaneous to the length of muscle relaxation time. The object is grasped with
low force (10 N). There is no automatic grip force increase.

Example 2: After opening the amputee relaxes the muscle at maximum speed. The Hand
closes at maximum speed und begins to grasp the object with 10 N. If the
Sensor senses a change in position, it automatically readjusts — if necessary —
up to the maximum grip force (100 N).
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Program 4: 1-electrode control VarioContol (blue coding plug)

OPEN CLOSE Initial Grip | AutoGrasp Grip FlexiGrip Function
Strength Force Increase

Speed and level of Speed and level of 10N None at low to Effective at 15 N
muscle tension to muscle relaxation to medium Closing with low to medium
electrode electrode speed Closing speed
Speed: proportional | Speed: proportional 10N At medium to high | Effective at 130 N
15 mm/s to 15 mm/s to 300 mm/s Closing speed up | with medium to high
300 mm/s to max. 100 N Closing speed

9.4.1 Control with 1 linear transducer

Open:
Close:

Stop:
Example 1:

Example 2:

proportional. Opening speed is determined by speed and force of pull on linear
transducer.

proportional. Closing speed is determined by release speed of pull on linear
transducer. This also determines the level of the maximal grip force increase.
very slow pull release on linear transducer. Hand remains in opened position.
After opening the amputee slowly releases pull on linear transducer.

Closing takes place analog to time of muscle relaxation with slow speed.
The object is grasped with low force (10 N). There is no automatic grip force
increase.

After opening the amputee releases the pull on the linear transducer at highest
possible speed. The hand closes with highest possible speed and starts to
grasp an object with 10 N grip force. If the Sensor senses a change in postion,
it automatically readjusts — if necessary — up to maximum grip force (100 N).

Program 4: 1 linear transducer VarioControl (blue coding plug)

Open Close Initial Grip | AutoGrasp Grip FlexiGrip Function
Strength Force Increase
Speed and force Release speed on linear | 10N At low to medium | At low to medium
of pull on linear transducer closing speed: closing speed:
transducer none Effective from 15 N
At medium to high

Speed: Speed: 10N At medium to high | closing speeds
proportional proportional closing speeds: effective at maximal
15 mm/s to 15 mm/s to 300 mm/s up to max. 100 N | grip force
300 mm/s
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9.5 Program 5:

VarioDual
Yellow coding plug
Control with 2 electrodes

With this program, the opening speed is determined by speed and level of muscle tension. Until
reaching a minimal grip force of approx. 10 N closing speed is dependent on muscle relaxation
speed. Grip force is determined by the following or the simultaneous muscle signal to the sec-

ond electrode.

FlexiGrip is effective, depending on the initial grip strength, at slightly over the maximal Au-
toGrasp Grip Force. Once the grasp is secure, the SensorHand Speed reverts to the initial grip

force.

Electrode 1:
Open:

Close:

Stop:

Electrode 2:
Gripping:

Example 1:

Example 2:

Proportional. The opening speed is determined by speed and level of muscle
tension.

Proportional. The closing speed is determined by speed and level of muscle
relaxation. Grip force is approx. 10 N.

with very slow muscle relaxation to the electrode; Hand stops in an opened
position

Grip force build-up is determined by the level of the muscle signal to the
second electrode. Maximal grip force is approx.100 N.

After opening, the amputee relaxes the muscle. Closing takes place
proportionally to the muscle relaxation. The object is gripped with minimal grip
force (10 N). FlexiGrip is effective at 20 N. Once the object is securely grasped,
the SensorHand Speed reverts to the minimal grip force.

After gripping, as described in Example 1, the object must be grasped with
a higher grip force. The amputee must create a muscle signal to the second
electrode. Proportionally a grip force between 10 N and 100 N can be built-
up. If the object starts to slip the grip force is increased up to 50%. FlexiGrip
is effective at approx. the double value of the initial grip strength up to 130 N.
Once the object is securely grasped, the SensorHand Speed reverts to the
initial grip force.

Program 5: 2 Electrodes VarioDual (yellow coding plug)

Open Close Initial Grip AutoGrasp Grip FlexiGrip Function
Strength Force Increase

Speed and level of | Close: 10N No AutoGrasp effective at 20 N

muscle tension to | Speed and level of

the 1st electrode muscle relaxation to the
1st electrode

Speed: Speed: proportional

proportional 15 mm/s to 300 mm/s

15 mm/s to

300 mm/s Grip force build-up: Propor- proportional: dependent on
Grip force dependent on | tional: up to max. 1,5- initial grip stength,
level of muscle signalto | 10 N to fold of initial grip effective at slightly
2nd electrode. 100 N strength over the maximal
Grip force: grip force increase
proportional min. from 20 N
10 Nto 130 N max. from 130 N

SensorHand Speed

Ottobock | 31



9.6 Programm 6: DMC plus Sensor can be switched off
Purple coding plug
Control with 2 electrodes

This control mode corresponds to program 1; the SUVA-Sensor as well as the FlexiGrip can be
temporarily deactivated.

9.6.1 Switching the SUVA-Sensor and the FlexiGrip Function On and Off

In order to grasp soft and yielding objects such as soft foamed plastics you can manually de-
activate the SUVA-Sensor. Open the SensorHand Speed as far as it will go and keep it open
by muscle signal. Simultaneously apply some pressure to the SUVA-Sensor (press to a hard
object). A short vibrating signal will confirm the switch-off. In order to switch the SUVA-Sensor
on, follow the same procedure. Two short vibrating signals confirm the activation of the SUVA-
Sensor*.

Note:
A Please note that with a switched-off SUVA-Sensorik the grip force will not be
automatically adjusted adn that grasped objects may slip from the hand.

After inserting a battery, vibrating signals inform the amputee about the current mode:
single vibration Sensor is switched off
two vibrations Sensor is switched on

10 Handling the batteries

Only a fully charged battery should be used to operate the SensorHand Speed. Always keep
a charged, back-up battery available as a replacement. An intelligent “battery manager” alerts
the patient to low voltage conditions: The hand will become slower and the gripping force will
decrease. At the same time the battery is protected against harmful total discharge.

We recommend operating the SensorHand Speed with the EnergyPack (757B20) to fully profit
for a long time from the full capability.

With restricted capacity, the SensorHand Speed can optionally be operated with the En-
ergyPack (757B21), the X-ChangePack (757B15), or the MyoEnergy Integral (757B25=*,
757B35=").

For detailed instructions on how to handle the batteries, please refer to the instructions for use
enclosed with the batteries.

Q Attention:

As soon as the SensorHand Speed recognises a fully charged EnergyPack (757B20,
757B21) or MyoEnergy Integral (757B25=*, 757B35="), it automatically switches to
Li-lon battery technology. Once this has happened, only this technology should be
used to operate the system. If an X-ChangePack (757B15) is employed after the con-
trol has switched to Li-lon battery technology, the battery can not be used to its full
capacity. The MyoSelect (757T13) can be used, however, to reset the SensorHand
Speed control for use with X-ChangePack.

For operational security and reliability, only 757820, 757B21, 757B25=*, 757B35="*
or 757B15 Batteries are to be used.

Upon delivery the SensorHand Speed is (factory default) set for NiIMH batteries.
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11 Technical data

Static current 2 mA

Operating temperature range 0-70 °C (32-158 °F)
Opening width 100 mm

Proportional speed 15-300 mm/s

Proportional grip force O0- approx. 100 N

Power supply EnergyPack 757B20 (7.2 V)
Service life of the terminal device 5 years

Battery service life 2 years

With limitations:

EnergyPack 757B21 (7.2 V)

MyoEnergy Integral 757B25=*, 757B35=* (7.4 V)

X-ChangePack, Interchangeable Battery NiMH 757B15 (6 V)

Ambient conditions

Storage (with and without packaging) +5 °C/+41 °F to +40 °C/+104 °F
Max. 85%relative humidity, non-con-
densing

Transport (with and without packaging) -20 °C/-4 °F to +60 °C/+140 °F
Max. 90% relative humidity, non-con-
densing

Operation -5 °C/+23 °F to +45 °C/+113 °F
Max. 95% relative humidity, non-con-
densing

Charging the battery +5 °C/+41 °F to +40 °C/+104 °F
Max. 85%relative humidity, non-con-
densing

12 Symbols used

Medical device

13 Liability

Otto Bock Healthcare Products GmbH, hereafter referred to as manufacturer, assumes liability
only if the user complies with the processing, operating and maintenance instructions as well
as the service intervals. The manufacturer explicitly states that this product may only be used
in combination with components that were authorized by the manufacturer (see instructions for
use and catalogs). The manufacturer assumes no liability for damage caused by component
combinations (use of third-party products) and applications which it did not authorise.

The device may only be opened and repaired by authorised Ottobock technicians.

14 Cleaning and care

Clean the product with a damp, soft cloth and mild soap (e.g. Ottobock 453H10=1 Derma
Clean) when needed. Ensure that the product is not damaged and that no liquid penetrates into
the system components.

Then, dry the prosthesis component with a soft cloth.
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15 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

16 Trademarks

All denotations within this accompanying document are subject to the provisions of the respective-
applicable trademark laws and the rights of the respective owners, with no restrictions.

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

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

Frangais

Date de la derniére mise a jour : 2021-04-15

* \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.

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

e Conservez ce document.

Ne procédez a la mise en service du produit qu’en vous conformant aux informations figu-
rant dans les documents fournis avec le produit.

1 Champ d’application

1.1 Utilisation médicale

Les mains Ottobock SensorHand Speed 8E38=8* 8E39=8* et 8E41=8* sont exclusivement
destinées a |'appareillage exoprothétique des membres supérieurs.

1.2 Utilisation

Les mains Ottobock SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8* et 8E41=8* permettent d'appareil-
ler un patient amputé unilatéral ou bilatéral.

1.3 Conditions d’utilisation

Les mains Ottobock SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8* et 8E41=8* ont été congues pour
des taGches quotidiennes et ne doivent pas étre utilisées pour des activités exceptionnelles,
comme les sports extrémes (escalade libre, parapente, etc.), par exemple.

Le mains Ottobock SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8* et 8E41=8* est congu exclusive-
ment pour I'appareillage d'un seul patient. L'utilisation de cette prothése sur une autre personne
n'est pas autorisée par le fabricant.
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1.4 Qualification de I'orthoprothésiste

Seuls les orthoprothésistes ayant suivi une formation Ottobock pour utiliser les composants
MyoBock et certifiés & cet effet sont autorisés & appareiller leurs patients avec les mains
Ottobock SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8* et 8E41=8.

2 Consignes de sécurité

lance de la commande ou encore un dysfonctionnement du systéme de la main
myoélectrique. Il peut en résulter un risque de blessures pour le patient.

Q Le non-respect des consignes de sécurité suivantes peut conduire a une défail-

¢ N'utilisez pas de spray a base de silicone pour enfiler le gant prothétique car cela I'em-
pécherait de tenir en place. Nous vous recommandons d'utiliser le Gel Procomfort 633S2
Ottobock pour procéder au montage.

¢ |l convient de régler la sensibilité des électrodes au minimum pour diminuer les dysfonction-
nements subis par la main SensorHand Speed et les composants qui y sont raccordés en
raison de rayonnements électromagnétiques intenses (a proximité de lignes a haute tension,
d'émetteurs, de transformateurs, de systémes de surveillance des grands magasins, par ex.).

e Couper impérativement |'alimentation du systéme avant de débrancher ou d'établir des
connexions électriques (en retirant, par ex., la main de la prothése). Pour ce faire, retirer
I'accumulateur de son boitier ou déconnecter la prothése en appuyant sur le bouton-poussoir
dans le coussinet.

¢ Veuillez vous adresser au SAV Myo Ottobock si vous n'arrivez pas & effectuer les réglages
ou a sélectionner le programme approprié.

e Expliquer au patient comment manier correctement la main SensorHand Speed conformé-
ment au chapitre 3 « Consignes destinées au patient ».

¢ La SensorHand Speed a été congue pour des tdches quotidiennes et ne doit pas étre uti-
lisée pour des activités exceptionnelles, comme les sports extrémes (escalade libre, para-
pente, etc.), par exemple. Un entretien minutieux de la prothese et de ses composants per-
met d'allonger leur durée de vie mais sert avant tout & garantir la sécurité personnelle du
patient | En cas de sollicitations extrémes de la prothese (chute, par ex.), faites immédiate-
ment contrbler les dégats subis par un technicien orthopédiste. Adressez-vous a votre ortho-
prothésiste agréé qui expédiera éventuellement la prothése au SAV Myo Ottobock.

e Utilisez le produit uniquement avec des composants autorisés par Ottobock (combinaisons
possibles). Ottobock décline toute responsabilité dans le cas ou le produit est utilisé avec
des composants prothétiques autres que ceux indiqués.

® Aucune manipulation autre que les travaux décrits dans les présentes instructions d'utilisa-
tion ne doit étre effectuée sur la prothése.

¢ |'accumulateur doit étre exclusivement manipulé par le service apres-vente d'Ottobock (n'ef-
fectuez pas de remplacement de votre propre chef).

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

¢ Une distance trop faible par rapport a des appareils de communication HF (par ex. télé-
phones portables, appareils Bluetooth, appareils WLAN) peut entrainer un comportement
inattendu de la prothese en raison d'une anomalie de la communication interne des données.
Il est donc recommandé de respecter les distances minimales suivantes par rapport aux ap-
pareils de communication HF :

e Téléphone portable GSM 850 / GSM 900 : 0,99 m
e Téléphone portable GSM 1800 / GSM 1900 / UMTS : 0,7 m
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e Téléphones sans fil DECT avec station de base : 0,35 m
e WLAN (routeurs, points d'acces,...) : 0,22 m

3 Consignes de sécurité destinées au patient

e Veillez a ce qu'aucun liquide ou particule solide ne puissent pénétrer dans la SensorHand
Speed.

¢ Protégez la main SensorHand Speed de la fumée ou de la poussiére intense, des vibrations
mécaniques, des chocs ou des fortes chaleurs.

e Evitez de séjourner & proximité de lignes & haute tension, d’émetteurs, de transformateurs ou
d'autres sources de rayonnements électromagnétiques intenses (systémes de sécurité des
grands magasins, par ex.) car cela peut provoquer un dysfonctionnement de la SensorHand
Speed.

® |e relais automatique pouvant se déclencher au contact du capteur requiert une manipula-
tion soigneuse dans certaines situations : par ex. pour serrer la main ou se laver, etc.

¢ Seul le SAV Myo Ottobock certifié est autorisé a ouvrir et a réparer la SensorHand Speed ou
a remettre en état les composants endommagés.

¢ Veillez a ranger la main SensorHand Speed en position ouverte si vous ne I'utilisez pas afin
de protéger les capteurs et la partie mécanique.

¢ Veuillez remettre au patient la brochure d'information aux patients 646D 165 relative & la main
SensorHand Speed.

3.1 Conduite d’un véhicule

La question de savoir dans quelle mesure I'utilisateur d'une prothése de bras est apte a
conduire un véhicule requiert une réponse nuancée. En effet, cela dépend du type d'appareil-
lage (degré d'amputation, unilatérale ou bilatérale, caractéristiques du moignon, construction
de la prothése) et des capacités individuelles de I'utilisateur de la prothése de bras. Respectez
absolument les consignes légales en vigueur dans votre pays et relatives & la conduite d'un vé-
hicule et, pour des raisons concernant le droit des assurances, faites vérifier et attester par une
instance agréée votre capacité a conduire. D'une maniére générale, Ottobock recommande de
faire adapter le véhicule par une entreprise spécialisée aux besoins particuliers du porteur de la
prothése (par ex. remplacement du volant par une fourche). Il faut absolument s'assurer que le
patient est capable de conduire son véhicule sans danger méme si la main SensorHand Speed
est hors tension. Une conduite avec la main SensorHand Speed sous tension pourrait présenter
un danger pour les autres automobilistes en cas de dysfonctionnement de la commande.

Attention:

Si la SensorHand Speed est équipée d'une fermeture de poignet, il faut placer avant
toute utilisation les composants de préhension de fagon a ce qu'une légére rotation ne
désolidarise pas la main de la prothéese !

Il est interdit d'éliminer ces produits en tous lieux avec les ordures ménageres non
triées. Une élimination non conforme aux réglementations locales en vigueur peut avoir
des effets néfastes sur I'environnement et la santé. Veuillez respecter les consignes
des autorités locales compétentes concernant les procédures de collecte et de retour
des déchets.
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4 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. La tolérance est comprise
entre un mois maximum avant I'échéance et trois mois apres |'échéance de la maintenance.
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. Suite a la maintenance, des prestations SAV supplémentaires, par exemple une répa-
ration, peuvent étre nécessaires. Ces prestations SAV supplémentaires peuvent étre effectuées
gratuitement en fonction de I'étendue et de la validité de la garantie ou & titre payant sur devis
préalable. Les composants suivants doivent toujours étre envoyés en vue des opérations de
maintenance et des réparations : le produit, le chargeur et le bloc d'alimentation. Expédier les
composants a inspecter dans I'emballage de I'unité de secours préalablement regue.

5 Contenu de la livraison

1 pce. Main SensorHand Speed
1 pce. Mode d'emploi

6 Description et fonction

La main SensorHand Speed de Ottobock est une main prothétique @ commande myoélectrique
qui se caractérise par une vitesse de préhension particulierement élevée en combinaison avec
un concept de guidage sensible et novateur. La main SensorHand Speed est équipée d'un
systeme de stabilisation de la préhension par palpeurs SUVA?, de la fonction FlexiGrip et d'une
fonction de programmation.

La commande proportionnelle DMC (Dynamic Mode Control) permet au patient de guider la
vitesse et la force de préhension de maniére proportionnelle a I'intensité du signal musculaire.
Si on modifie I'intensité du signal musculaire, aussitét la vitesse de préhension et la force de
préhension s'adaptent au signal musculaire ainsi modifié.

La douille coaxiale de la main SensorHand Speed 8E38=8* est marquée d'une bague orange
et le cable de raccordement de la SensorHand Speed 8E39=8* et 8E41=8* est doté d'une
douille orange.

6.1 Systéeme de palpeurs SUVA

Le systeme de palpeurs SUVA intégré dans le pouce (fig.1) détecte le changement de position
d'un objet saisi et donc lorsque celui-ci menace de glisser. A partir de la force de préhension
initiale, fixée a I'origine, le systéme augmente progressivement et automatiquement la force de
préhension jusqu'a ce que I'objet retrouve sa position stable.

6.2 Fonction FlexiGrip

La fonction FlexiGrip permet de retourner ou de déplacer un objet saisi par la main sans le
relacher par le biais des signaux transmis aux électrodes et sans devoir ensuite réaccentuer la
pression. La main prothétique accompagne les changements de position de I'objet saisi comme
le ferait une main naturelle. La préhension est alors plus fiable.

6.3 Fonction de programmation

L'adaptation optimale au patient est assurée par six pogrammes au choix. Ces programmes
sont sélectionnés en utilisant des fiches de codage de couleur différente (fig. 2). La main Sen-
sorHand Speed est équipée en usine d'une fiche de codage noire et est préconfigurée avec le
programme 1. Pour sélectionner le programme, insérez le 757T13 MyoSelect. Si vous préférez
sélectionner les programmes avec les fiches de codage, cela est également possible.

3 Développé par Otto Bock Healthcare Products GmbH en collaboration avec SUVA (société suisse d‘assurance accidents)
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6.4 Connexion et déconnexion de la main SensorHand Speed

En appuyant sur le gant esthétique, on active le commutateur intégré dans I'électronique de
commande.

Zone dorsale de la main: Fonction ON (fig. 3)

Zone du pouce: Fonction OFF (fig. 4)

7 Réglage des électrodes

Un réglage optimal des électrodes permet d'obtenir le meilleur fonctionnement possible de la
main SensorHand Speed avec le systéme des palpeurs SUVA. Ceci est facilement réalisable
avec le MyoBoy 757M10/757M11=X-CHANGE de Ottobock.

Il faut veiller a ce que la totalité des surfaces de contact des électrodes soient placées dans la
mesure du possible sur de la peau saine. Au cas ou des dérangements importants dus & des
appareils électriques seraient observés, la position des électrodes doit étre controlée et, le cas
échéant, modifiée. Si vous ne pouvez remédier aux dérangements, veuillez vous adresser au
Myo-Service d'Ottobock.

Attention!

A Le patient doit observer des pauses pendant les réglages des électrodes car la fatigue
musculaire pourrait provoquer des résultats irréguliers et le thérapeute pourrait avoir
tendance a régler les électrodes de maniére trop sensible.

Programmes 1,5 et 6:

Dans le programme MyoSoft ou PAULA, sélectionner la version de programme souhaitée.
Chaque électrode doit étre réglée de fagon & permettre au patient de maintenir un signal mus-
culaire environ 2 secondes au-dessus du seuil HIGH (fig. 7, pos. 1).

Programme 2:

Dans le programmeMyoSoft ou PAULA, sélectionner la version de programme souhaitée.
Chaque électrode doit étre réglée de maniére & permettre au patient de maintenir un signal
musculaire environ 2 secondes au-dessus du seuil LOW (fig. 7, pos. 2).

Programme 3:

Dans le programme MyoSoft ou PAULA, sélectionner la main Sensor en mode AutoControl.
L'électrode doit étre réglée de fagon a permettre au patient de maintenir un signal musculaire
d’environ 2 secondes au-dessus du seuil ON (fig. 8).

Programme 4:

Dans le programme MyoSoft ou PAULA, sélectionner la main Sensor en mode VarioControl.
L'électrode doit étre réglée de maniere a permettre au patient de maintenir un signal musculaire
d’environ 2 secondes au-dessus du seuil HIGH (fig. 7, pos. 1).

Remarque concernant fig. 7 et fig. 8: lors des programmes 3 et 4, seul un signal musculaire
est pris en compte.

8 Types de fonctionnement

Pour déterminer le programme souhaité, brancher la fiche de codage correspondante (fig. 2)
13E184=1 (blanc) 13E184=3 (vert) 13E184=5 (jaune) 13E184=8 (noir)
13E184=2 (rouge) 13E184=4 (bleu) 13E184=6 (violet)

En branchant la fiche de codage noire sur I'électronique de commande 13E184=8 de la main
SensorHand Speed, tous les modes de fonctionnement peuvent étre sélectionnés avec le Myo-
Select 757T13. Le réglage de la vitesse de la main SensorHand Speed avec le MyoSelect

38 | Ottobock SensorHand Speed



757T13 peut se faire avec toutes les fiches de codage. Pour plus de détails lisez la notice

d‘emploi 647G131.

Avant de changer la fiche de codage, 6ter la bague de sireté du capotage de la main. Chan-
ger la fiche de codage (fig. 2)

Remettre en place le capotage de la main et la bague de sareté.

Pour que le systeme puisse identifier le nouveau codage, retirer brievement I'accumulateur en-
suite le remettre en place (reset). On dispose de dix versions de programme.

9 Tableau synoptique des différents programmes

Programme 1

Ouverture

Fermeture

Indication

DMC plus Systéme
de palpeurs

Fiche de codage
blanche.

Deux électrodes

Myo-signal transmis par
électrode

Vitesse:
proportionnelle

Myo-signal transmis par
électrode

Vitesse:
proportionnelle

Programme favori pour
patients avec 2 signaux
musculaires intenses

Programme 2

Ouverture

Fermeture

Indication

AutoControl -
LowlInput
Fiche de codage rouge

Deux électrodes

Myo-signal transmis par
électrode

Vitesse:
proportionnelle

Myo-signal transmis
par électrode digitale
(bref signal d'intensité
quelconque)

Vitesse:
constante

Pour patients avec 2
signaux musculaires
intenses

AutoControl -
Lowinput
Fiche de codage rouge

Une électrode et un

Myo-signal transmis par
électrode

Signal transmis par un
interrupteur

Destiné aux patients avec
seulement 1 muscle et un
signal musculaire faible

Fiche de codage rouge

Un interrupteur
MyoBock quelconque

cOté ouverture de
I'interrupteur.

Vitesse:
constante

I'interrupteur: la main se
ferme

Vitesse:
constante

interrupteur Ottobock Vitesse: Vitesse:

quelconque proportionnelle constante

AutoControl - La main s’ouvre tant Signal transmis par Destiné aux patients avec
Lowlinput que 'on actionne le le coté fermeture de signaux musculaires trés

faibles ou inexistants
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Programme 3

Ouverture

Fermeture

Indication

AutoControl
Fiche de codage verte

Une électrode

Myo-signal rapide et
persistant, transmis par
électrode

Vitesse:
constante

Décontraction
musculaire tres lente,
transmise par électrode:
la main reste ouverte

Décontraction
musculaire rapide,
transmise par électrode:
la main se ferme

Vitesse:
constante

Destiné aux patients avec
seulement 1 muscle et un
signal musculaire faible

AutoControl
Fiche de codage verte

La main s'ouvre tant
que 'on actionne

La main se ferme
automatiquement

Destiné aux patients avec
signaux musculaires trés

I'interrupteur dés qu'on lache faibles ou inexistants
I'interrupteur
Un interrupteur Vitesse: Vitesse :
MyoBock quelconque contante constante
Programme 4 Ouverture Fermeture Indication

VarioControl
Fiche de codage bleue

Une électrode

Vitesse et intensité de la
contraction musculaire
au niveau de I'électrode

Vitesse:
proportionnelle

Vitesse et intensité

de la décontraction
musculaire au niveau de
I'électrode

Vitesse:
proportionnelle

Destiné a des patients
avec 1 muscle et un
signal musculaire fort ou
tendant a la contraction

VarioControl
Fiche de codage bleue

Un élément de guidage
linéaire

Vitesse et force de
traction au niveau de
I'élément de guidage
linéaire

Vitesse:
proportionnelle

Vitesse de relchement
au niveau de la traction
de I'élément de guidage
linéaire

Vitesse:
proportionnelle

Destiné a des patients
avec un signal musculaire
faible ou inexistant

Programme 5

Ouverture

Fermeture

Indication

VarioDual
Fiche de codage jaune

Deux électrodes

Vitesse et intensité de la
contraction musculaire
au niveau de la
premiére électrode

Vitesse:
proportionnelle

Vitesse et intensité

de la décontraction
musculaire au niveau de
la premiere électrode

Vitesse:
proportionnelle

Force de préhension
proportionnelle a
I'intensité du signal
musculaire au niveau de
la seconde électrode

Guidage destiné a des
patients avec 2 signaux
forts
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Programme 6 Ouverture Fermeture Indication
DMC plus Systéme Myo-signal transmis par | Myo-signal transmis par | Programme destiné a des
de palpeurs électrode électrode patients avec 2 signaux
Fiche de codage violet musculaires forts
Systeme de palpeurs
Deux électrodes Vitesse: Vitesse: SUVA et FlexiGrip
proportionnelle proportionnelle déconnectables

Pour illustrer le principe de fonctionnement des différents modes opératoires, toutes les
valeurs de la force de préhension (par ex. 100 N ~ 10 Kp ) sont des valeurs a titre indicatif.

DMC plus Systéme de palpeurs
Fiche de codage blanche
Guidage avec deux électrodes

Ce guidage correspond & la commande DMC, mais il bénéficie également du systeme de stabi-
lisation de la préhension «Sensors SUVA». Lintensité de la vitesse ou de la force de préhension
est déterminée par I'intensité du myo-signal (résultant de la contraction musculaire).

Ouvrir: proportionnelle par le biais de I'électrode d'ouverture.

Fermer: proportionnelle par le biais de I'électrode de fermeture.

Exemple 1: En cas de signal musculaire faible, utiliser la force de préhension la plus faible
(10 N) pour saisir un objet. Si le systéme des palpeurs détecte un changement
de position de I'objet, il effectue au besoin un ajustement automatique jusqu’a
1,5 fois la force de préhension initiale (15 N).

FlexiGrip se déclenche a partir de 20 N. Lorsque la sollicitation cesse, la main
SensorHand Speed fonctionne avec la méme force de préhension préalable.
Un signal musculaire plus intense génere une force de préhension plus
élevée. En cas de changement de la position de I'objet & saisir, I'ajustement
automatique se fera au besoin jusqu'a la force de préhension maximale (100 N).
FlexiGrip se déclenche a partir de 130 N. Lorsque la sollicitation cesse, la main
Sensor Speed fonctionne avec la méme force de préhension préalable.

9.1 Programme 1:

Exemple 2:

Programme 1: DMC plus Systéme de palpeurs (Fiche de codage blanche)
Ouverture Fermeture Force de Ajustement Fonction Flexi-Grip
préhension automatique
initiale
Myo-signal Myo-signal proportionnelle.: | proportionnel : Dépend de la force
transmis par transmis par ONa jusqu’'a maximum de préhension
I"électrode I"électrode 100 1,5 fois la force de initiale, légerement
préhension initiale supérieure a
I'ajustement de la
Vitesse: Vitesse: Par exemple: force de préhension
proportionelle proportionelle Force de préhension | maximale et agissant
15 mm/s a 15 mm/s a initite 10 N = a partir de
300 mm/s 300 mm/s ajustement jusqu’a min. 20 N
max. 15 N max. 130 N

Un signal musculaire plus intense peut, indépendamment de I'ajustement automatique de la

force de préhension, étre réglé en cas de besoin et a tout instant jusqu’a la force de préhension

maximale (100 N).

Remarque: Une breve impulsion «OUVRIR» peut stopper a tout instant aussi bien
I'ajustement automatique de la force de préhension que la fonction FlexiGrip.
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9.2 Programme 2: AutoControl - Lowinput
Fiche de codage rouge
Guidage avec 2 électrodes,
1 électrode et 1 interrupteur ou
1 interrupteur

La main se ferme trés rapidement et saisit un objet avec une force de préhension trés faible (10 N).

Si le systeme des palpeurs détecte un changement de position de I'objet, il effectue au besoin
un ajustement automatique jusqu’'a la force de préhension maximale (100 N).

FlexiGrip se déclenche a partir de la force de préhension maximale. Lorsque la sollicitation
cesse, la main Sensor Speed fonctionne avec la méme force de préhension préalable.

9.2.1 Guidage avec 2 électrodes:

Ouvrir: proportionnelle par le biais de I'électrode d'ouverture.
Fermer: a vitesse maximale par le biais d'un signal musculaire bref d'intensité indifférente
transmis par le seuil ON sur I'électrode de fermeture.
Programme 2: 2 électrodes AutoControl — Lowlnput (fiche de codage rouge)
Ouverture Fermeture force de Ajustement Fonction
préhension automatique Flexi-Grip
initiale
Myo-signal transmis | Myo-signal transmis 10N jusqu'a 100 N se déclenche a
par I'électrode par I'électrode digitale maximum partir de la force
(signal bref d'intensité de préhension
indifférente) maximale
Vitesse: Vitesse:
proportionnelle constante
15 mm/s a 300 mm/s
300 mm/s

9.2.2 Guidage avec 1 électrode et 1 interrupteur:

Ouvrir: proportionnelle par le biais de I'électrode d'ouverture.
Fermer: a vitesse maximale en actionnant brieévement I'interrupteur.
Remarque: Insérer le cable rouge/blanc du cdéble d'alimentation 13E99 dans la prise

coaxiale 9E169 du cété de la fermeture (fig 5: (1) cable de connexion de I'accu,
(2) électrode, (3) conducteur rouge/blanc du cdble d'alimentation 13E99).

Programme 2: électrode et interrupteur AutoControl — LowlInput (fiche de codage rouge)

Ouverture Fermeture force de Ajustement Fonction

préhension automatique Flexi-Grip
initiale
Myo-signal transmis | Signal transmis par 10N jusqu'a 100 N se déclenche a
par I'électrode: I'interrupteur: la main se maximum partir de la force
la main s'ouvre ferme de préhension
maximale

Vitesse: Vitesse:
proportionnelle constante
15 mm/s a 300 mm/s
300 mm/s
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9.2.3 Guidage avec 1 interrupteur:

Ce programme peut étre mis en application avec un interrupteur Ottobock MyoBock quelconque.

Ouvrir:

Fermer:

a vitesse maximale, tant que le c6té ouverture de l'interrupteur est actionné. La
main reste alors ouverte.

a vitesse maximale en actionnant le c6té fermeture de I'interrupteur.

Programme 2: interrupteur AutoControl — Lowlnput (fiche de codage rouge)

de l'interrupteur est

I'interrupteur:

Ouverture Fermeture force de Ajustement Fonction
préhension automatique Flexi-Grip
initiale
La main s’ouvre tant | Signal transmis par 10N jusqu'a 100 N se déclenche &
que le c6té ouverture | le coté fermeture de maximum partir de la force

de préhension

actionné la main se ferme maximale
Vitesse:
constante Vitesse:
300 mm/s constante
300 mm/s
9.3 Programme 3: AutoControl

Fiche de codage verte
Guidage avec une électrode, 1 élément de commande linéaire
ou 1 interrupteur

La main se ferme trés rapidement et saisit un objet avec une force de préhension trés faible

(10 N).

Si le systéme des palpeurs détecte un changement de position de I'objet, I'ajustement se fera au-
tomatiquement et de fagon progressive jusqu’a la force de préhencion nécessaire (max. 100 N).
FlexiGrip se déclenche & partir de 130 N. Lorsque la sollicitation cesse, la main Sensor Speed
fonctionne avec la méme force de préhension préalable.

9.3.1 Guidage avec 1 életrode:

Ouvrir:

Fermer:
Bloquer:

Exemple 1:

Exemple 2:

SensorHand Speed

a vitesse maximale par un signal musculaire rapide et persistsant, transmis par
I'électrode.

a vitesse maximale par une décontraction rapide du muscle.

par une décontraction musculaire trés lente, transmise par I'électrode : la main
reste ouverte.

Aprés ouverture, le patient décontracte le muscle a une vitesse trés lente.
La position d’ouverture reste inchangée.

Apres ouverture, le patient décontracte le muscle a une vitesse plus grande.
La main se ferme automatiquement & vitesse plus rapide et commence a
saisir I'objet avec une force de préhension de 10 N.

Si le systtme des palpeurs repére un changement de position de I'objet,
I'ajustement se fera automatiquement et si nécessaire jusqu'a la force de
préhension maximale (100 N).
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Programme 3:

1 électrode AutoControl (fiche de codage verte)

par I'électrode

Vitesse:
constante
300 mm/s

Ouverture Fermeture Force de Ajustement Fonction
préhension automatique Flexi-Grip
initiale
Myo-signal rapide et | Décontraction 10N jusqu'a 100 N se déclenche a
persistant, transmis | musculaire trés maximum partir de la force

lente, transmise par
I'électrode:
la main reste ouverte

de préhension
maximale

Décontraction
musculaire rapide,
transmise par
I'électrode:

la main se ferme

Vitesse:
constante
300 mm/s

9.3.2 Guidage avec 1 élément de commande linéaire:

Ouvrir:
Fermer:

Bloquer:

Exemple 1:

Exemple 2:

a vitesse maximale par une rapide traction sur I'élément de guidage linéaire.

a vitesse maximale par un relGchement rapide du train de I'élément de guidage
linéaire.

par un reldchement lent du train de I'élément de guidage linéaire: la main reste
ouverte.

Aprés ouverture, le patient relache trés lentement le train de I'élément de
guidage linéaire.

La position d'ouverture reste inchangée.

Apres ouverture, le patient reléiche & une vitesse plus rapide le train de I'élément
de guidage linéaire.

La main se ferme automatiquement & une vitesse plus rapide et commence a
saisir I'objet avec une force de préhension a 10 N.

Si le systtme des palpeurs détecte un changement de position de I'objet,
I'ojustement se fera automatiquement et si nécessaire jusqu'a la force de
préhension maximale (100 N).

Programme 3:

1 élément de guidage linéaire AutoControl (fiche de codage verte)

de guidage linéaire

guidage linéaire:

Ouverture Fermeture Force de Ajustement Fonction
préhension automatique Flexi-Grip
initiale
Traction a grande Reladchement lent de la 10N jusqu'a 100 N se déclenche a
vitesse sur I'élément | traction sur I'élément de maximum partir de la force

de préhension

la main reste ouverte maximale
Vitesse:

Vitesse: constante

constante 300 mm/s

300 mm/s
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9.3.3 Guidage avec 1 interrupteur:

Ouvrir:
Fermer:

Remarque:

a vitesse maximale, tant que I'interrupteur est actionné.

deés qu'on lache I'interrupteur, la main se ferme automatiquement a plus grande
vitesse et commence a saisir I'objet avec une force de préhension de 10 N.
Insérer le cdble rouge/blanc du cdble d'alimentation 13E99 dans la prise
coaxiale 9E169 du co6té de 'ouverture (fig 6: (1) cable de connexion de I'accu,

(2) conducteur rouge/blanc du cable d'alimentation 13E99).

Programme 3: 1 interrupteur AutoControl (fiche de codage verte)

Ouverture Fermeture Force de Ajustement Fonction
préhension automatique Flexi-Grip
initiale
S'ouvre tant que Ferme 10N jusqu'a 100 N se déclenche &
I'interrupteur est automatiquement maximum partir de la force

actionné dés qu'on lache de préhension
I'interrupteur maximale

Vitesse: Vitesse:

constante constante

300 mm/s 300 mm/s

9.4 Programme 4:

VarioControl

Fiche de codage verte

Guidage avec 1 électrode

ou 1 élément de commande linéaire

Lors de ce programme, la vitesse d'ouverture est déterminée par l'intensité et la rapidité de la
contraction musculaire. La vitesse de fermeture dépend du relachement de la tension muscu-

laire.

FlexiGrip se déclenche a partir de la force de préhension maximale. Lorsque la sollicitation
cesse, la main Sensor Speed fonctionne avec la méme force de préhension préalable.

Ouvrir:

Fermer:

Bloquer:

Exemple 1:

Exemple 2:

SensorHand Speed

proportionnelle. La vitesse d'ouverture est déterminée par la rapidité et I'intensité
de la contraction musculaire.

proportionnelle. La vitesse de fermeture est déterminée par la rapidité et
I'intensité de la décontraction musculaire. L'intensité de la force de préhension
maximale est fixée de cette maniére.

par une décontraction musculaire trés lente, transmise par |'électrode, la main
reste ouverte.

Apres ouverture, le patient décontracte le muscle a un rythme lent. La fermeture
se fait, de maniére analogue en fonction de la durée de la décontraction
musculaire, & un rythme lent. L'objet est saisi avec une force de préhension faible
(10 N). Il ne s’ensuit pas d'ajustement automatique de la force de préhension.

Apres ouverture, le patient décontracte le muscle & un rythme plus rapide. La
main se ferme avec une plus grande rapidité et commence a saisir un objet
avec une force de préhension de 10 N. Si le systéme des palpeurs détecte un
changement de position de I'objet, I'ajustement se fera automatiquement et si
necessaire jusqu'a la force de préhension maximale (100 N).
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Programme 4: 1 Guidage a électrodes VarioContol (fiche de codage bleue)

Ouverture Fermeture Force de Ajustement Fonction
préhension automatique Flexi-Grip
initiale
Vitesse et intensité Vitesse et intensité 10N a vitesse de a vitesse de
de la contraction de la décontraction fermeture faible a fermeture faible et
musculaire au niveau | musculaire au niveau moyenne. moyenne.
de I'électrode de I'électrode Néant Se déclenche
a partir de 15N
Vitesse: Vitesse: 10N a vitesse de a vitesse de
proportionnelle proportionnelle fermeture moyenne | fermeture
15 mm/s a 300 mm/s | 15 mm/s a 300 mm/s et élevée jusqu'a moyenne et
100 N maximum élevée.

Se déclenche a
partir de la force
de préhension
maximale

9.4.1 Guidage avec 1 élément de commande linéaire

Ouvrir:

Fermer:

Bloquer:

Exemple 1:

Exemple 2:

proportionnelle. La vitesse d'ouverture est déterminée par la rapidité et I'intensité de
la traction au niveau de I'élément de guidage linéaire.

proportionnelle. La vitesse de fermeture est déterminé par la rapidité et le relachement
au niveau de la traction de I'élément de guidage linéaire. L'intensité de la force de
préhension maximale est fixée de cette maniére.

par un reldchement trés long de la traction au niveau de I'élément de guidage linéaire,
la main reste ouverte.

Apres ouverture, le patient reléche trés lentement la traction de I'élément de guidage
linéaire.

La fermeture se fait, de maniére analogue en fonction de la durée de la décontraction
musculaire, a un rythme lent. L'objet est saisi avec une force de préhension faible (10
N). Il ne s'ensuit pas d'ajustement automatique de la force de préhension.

Apres ouverture, la patient reldche a un rythme plus rapide la traction de I'élément de
guidage linéaire.

La main se ferme a trés grande vitesse et commence a saisir un objet avec une
force de préhension de 10 N. Si le systeme des palpeurs détecte un changement de
position de I'objet, I'ajustement se fera automatiquement et si nécessaire jusqu'a la
force de préhension maximale de (100 N).

Programme 4: 1 élément de guidage linéaire VarioContol (fiche de codage bleue)

Ouverture Fermeture Force de Ajustement Fonction
préhension automatique Flexi-Grip
initiale
Vitesse et intensité Vitesse de 10N a vitesse faible a | a vitesse faible ou
de la traction au relachement moyenne. Néant moyenne.
niveau de I'élément | au niveau de Se déclenche a partir de
de guidage linéaire | I'élément de 15N
guidage linéaire
Vitesse: Vitesse: 10N a vitesse de a vitesse de fermeture
proportionnelle de 15 | proportionnelle de fermeture moyenne | moyenne et élevée. Se
mm a 300 mm/s 15 mm a et élevée jusqu'a | déclenche a partir de la
300 mm/s 100 N maximum force de préhension
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9.5 Programme 5: VarioDual

Fiche de codage jaune
Guidage avec 2 électrodes

Lors de ce programme, la vitesse d'ouverture est déterminée par l'intensité et la rapidité de la
contraction musculaire. La vitesse de fermeture jusqu'a I'obtention de la force de préhension
minimale d'environ 10 N dépend de la rapidité de la décontraction musculaire. La force de pré-
hension est déterminée par le signal musculaire simultané au niveau de la deuxieme électrode.
FlexiGrip se déclenche en fonction de la force de préhension initiale et de fagon insignifiante
a la suite de I'ajustement ultérieur de la force de préhension maximale. Lorsque la sollicitation
cesse, la main Sensor Speed fonctionne avec la méme force de préhension préalable.

Electrode 1:

Ouvrir:
Fermer:

Bloquer:

Electrode 2:

Saisir:

Exemple 1:

Exemple 2:

proportionnelle. La vitesse d'ouverture est déteminée par la vitesse et I'intensité
de la contraction musculaire.

proportionnelle. La vitesse de fermeture est déterminée par la vitesse et I'intensité
de la décontraction musculaire. La force de préhension est d’environ 10 N.
par une trés lente décontraction musculaire transmise par I'électrode, la main
reste ouverte.

Le paramétrage de la force de préhension est déterminé par l'intensité
du signal musculaire au niveau de la deuxiéme électrode. La force de
préhension maximale est d'environ 100 N.

Apreés ouverture, le patient détent le muscle a un rythme de son choix. La
fermeture se fait proportionnellement a la vitesse de la décontraction musculaire.
L'objet est saisi avec une force de préhension minimale (10 N).

FlexiGrip se déclenche a 20 N. Lorsque la sollicitation cesse, la main Sensor
Speed fonctionne de nouveau avec une force de préhension minimale.

A lissue de l'opération de préhension comme c'est décrit dans I'exemple
1, I'objet doit étre saisi avec une force de préhension élevée. A cet effet, le
patient produit un signal musculaire au niveau de la deuxiéme électrode. De
fagon proportionnelle, la force de préhension peut étre paramétrée entre 10
N et 100 N. En cas de changement de position de I'objet saisi, la force de
préhension sera augmentée jusqu’'a environ 1,5 fois la valeur fixée de la force
de préhension. La fonction FlexiGrip se déclenche a environ 2 fois la valeur fixée
jusqu'a 130 N maximum. Lorsque la sollicitation cesse, la main Sensor Speed
fonctionne de nouveau avec la méme force de préhension préalable.
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Programme 5: 2 électrodes VarioDual (fiche de codage jaune)

Paramétrage de la

force de préhension:

la force de préhension
dépend de l'intensité
du signal musculaire
transmis par la

2. électrode.

Force de préhension:
proportionnelle

10Na 130N

proportionnelle :

10N & 100N

proportionnelle :
jusqu'a maximum
1,5 fois la force
de préhension

Ouverture Fermeture Force de Ajustement Fonction
préhension automatique Flexi-Grip
initiale

Vitesse et Fermer: 10N pas d'ajustement | a partir de 20 N

intensité de Vitesse et intensité ultérieur de

la contraction de la décontraction la force de

musculaire musculaire transmises préhension

transmises par la | par la 1. électrode

1. électrode

Vitesse: Vitesse:

proportionnelle proportionnelle

15 mm/s a 15 mm/s @ 300 mm/s

300 mm/s

dépend de la force
de préhension
initiale, se
déclenche toutefois
|égérement au-
dessus de la force
de préhension
maximale

minimum & partir de
20N

maximum a partir de
130 N

9.6 Programme 6:

Fiche de codage violet

Guidage avec 2 électrodes

Systéme de palpeurs DMC plus, mis hors circuit

Cette commande correspond au programme 1, toutefois les palpeurs SUVA et la fonction
FlexiGrip sont temporairement désactivés.

9.6.1 Connexion et déconnexion du systéme des palpeurs SUVA et de la fonction FlexiGrip

Pour saisir des objets moelleux et souples, les palpeurs SUVA peuvent étre désactivés manuel-
lement. Pour ce faire, ouvrir la main Sensor Speed jusqu'a la butée et la garder ouverte par
un signal musculaire d'intensité quelconque. En méme temps, excercer une pression sur les
palpeurs SUVA (fig. 1). Un signal vibratoire bref confirmera la déconnexion. Pour connecter les
palpeurs SUVA, exécuter la méme procédure. Deux signaux vibratoires brefs confirmeront I'acti-
vation des palpeurs SUVA.

A

Aprés la mise en place des accumulateurs, des signaux vibratoires informent le patient sur le
mode activé.

Remarque:

lorsque les palpeurs SUVA sont déconnectés, veiller a ce que la force de préhension
ne soit pas ajustée automatiquement, ce qui pourrait laisser échapper de la main les
objets saisis.

Un signal vibratoire :
Deux signaux vibratoires:

Systeme des palpeurs déconnecté
Systéeme des palpeurs connecté
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10 Manipulation des accumulateurs

N'utiliser que des accumulateurs totalement chargés pour faire fonctionner la main SensorHand
Speed. Gardez a disposition un accumulateur de rechange chargé. Un systeme de gestion
intelligent des batteries informe le patient de la baisse de I'état de charge de I'accumulateur qui
se traduit par un ralentissement de la main et une diminution de la force de préhension. Cela
protége en méme temps I'accumulateur d'une décharge totale nuisible au dispositif.

Il est recommandé de faire fonctionner la SensorHand Speed avec I'EnergyPack (757B20) afin
de pouvoir exploiter de fagon optimale les capacités de la main sur une plus grande durée.

Il est possible de faire fonctionner la main SensorHand Speed avec I'EnergyPack (757B21),
I'’X-Change Pack (757B15) ou le MyoEnergy Integral (757B25=*, 757B35=*) avec des restric-
tions de performance.

Veuillez consulter la notice d'information fournie avec les accumulateurs pour de plus amples
informations concernant leur utilisation.

Attention :

A Si la SensorHand Speed détecte un EnergyPack (757B20/757B21) ou un MyoEnergy
Integral (757B25=*, 757B35=") pleinement chargé, celle-ci commute automatiquement
sur la technologie Li-lon. Par la suite, le systtme ne devra étre utilisé qu'avec cette
technologie. Si vous utilisez toutefois un X-ChangePack (7567B15), sa capacité ne
pourra plus étre pleinement exploitée. Le MyoSelect (757T13) permet de revenir a I'état
initial pour un fonctionnement avec un X-ChangePack.

Pour des raisons de sécurité de fonctionnement et de fiabilité, il convient d'utiliser ex-
clusivement les accumulateurs 757820, 757B21, 757B25=*, 757B35="* ou 757B15.

L'appareil est en état de fonctionner avec des accumulateurs NiMH au moment de sa
livraison.

11 Caractéristiques techniques

Courant de repos 2 mA

Température de service 0-70°C

Largeur d'ouverture 100 mm

Vitesse proportionnelle 15-300 mm/s

Force de préhension proportionnelle O-env. 100N

Alimentation en courant EnergyPack 757B20 (7,2 V)
Durée de vie du composant de préhension 5 ans

Durée de vie de I'accumulateur 2 ans

Avec des limitations :

EnergyPack 757B21 (7,2 V)
MyoEnergy Integral 757B25=*, 757B35=* (7,4 V)
X-ChangePack, accumulateur de rechange NiIMH 757B15 (6 V)

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
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Utilisation de -5 °C/+23 °F a +45 °C/+113 °F
Humidité relative de I'air de 95 % max., sans
condensation

Charge de I'accumulateur de +5 °C/+41 °F a +40 °C/+104 °F
Humidité relative de I'air de 85 % max., sans
condensation

12 Symboles utilisés

MD| Dispositif médical

13 Responsabilité

La responsabilité de la Société Otto Bock Healthcare Products GmbH, ci-aprés dénommée le
fabricant, ne peut étre engagée que si les consignes de fabrication/d’usinage/d’entretien ainsi
que les intervalles de maintenance du produit sont respectés. Le fabricant indique expressé-
ment que ce produit doit étre uniquement utilisé avec des associations de piéces autorisées
par le fabricant (se reporter aux modes d'emploi et aux catalogues).Le fabricant décline toute
responsabilité pour les dommages découlant des associations de pieces (utilisation de produits
d'autres fabricants) et d'applications non autorisées par le fabricant.

Seul le personnel spécialisé et habilité de Ottobock est autorisé a ouvrir et a réparer ce produit.

14 Nettoyage et entretien

En cas de salissures, nettoyez le produit avec un chiffon humide et doux ainsi qu'avec du savon
doux (par ex. Ottobock Derma Clean 453H10=1). Veillez & ce que le produit ne soit pas dété-
rioré et & ce qu'aucun liquide ne pénétre dans le composant du systéme.

Séchez le composant prothétique a I'aide d'un chiffon doux.

15 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 limitation de I'utili-
sation 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

16 Marque de fabrique

Toutes les dénominations employées dans la présente brochure sont soumises sans restrictions
aux conditions du droit des marques de fabrique en vigueur et aux droits du propriétaire concerné.
Toutes les marques citées ici, tous les noms commerciaux ou noms de sociétés peuvent constituer
des marques déposées et sont soumis aux droits du propriétaire concerné.

L'absence de certification explicite des marques citées dans cette brochure ne peut pas per-
mettre de conclure qu'une dénomination n'est pas soumise aux droits d'un tiers.
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Italiano

Data dell'ultimo aggiornamento: 2021-04-15

* |eggere attentamente il presente documento prima di utilizzare il prodotto e osservare le
indicazioni per la sicurezza.

e |struire 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 autoritd competenti del proprio paese qualsiasi incidente
grave in connessione con il prodotto, in particolare ogni tipo di deterioramento delle con-
dizioni di salute.

¢ Conservare il presente documento.

Mettere in funzione il prodotto in base alle informazioni contenute nei documenti di accom-
pagnamento forniti.

1 Campo d’impiego

1.1 Scopo medico

La mano SensorHand Speed Ottobock 8E38=8* o 8E39=8* ¢ indicata esclusivamente per la
esoprotesizzazione dell’arto superiore.

1.2 Impiego
La mano SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8* e 8E41=8* Ottobock si puo impiegare per pa-
zienti con amputazione monolaterali o bilaterali.

1.3 Campi di impiego

Le mani Ottobock SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8* e 8E41=8" sono indicate per attivita
di vita quotidiana e non sono indicate per attivitd come sport estremi (free climbing, paracadu-
tismo, etc.).

Le mani Ottobock SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8* e 8E41=8* & concepito esclusiva-
mente per il trattamento protesico di un paziente. Il produttore non consente I'utilizzo del prodot-
to da parte di un'ulteriore persona.

1.4 Qualifica del tecnico ortopedico

La protesizzazione di un paziente con le mani SensorHand Speed 8E38=8* 8E39=8* e
8E41=8* Ottobock deve essere effettuata solo da un tecnico ortopedico, che ha seguito corsi
ed é stato certificato sui sui componenti MyoBock Ottobock.

2 Indicazioni per la sicurezza

zionamenti della mano con sensore e di conseguenza costituire un pericolo per il
paziente.

Q La non osservanza delle presenti norme per la sicurezza pué comportare malfun-

¢ Non utilizzate spray al silicone per infilare il guanto cosmetico, poiché potrebbe compromet-
terne la corretta applicazione. Per far aderire perfettamente il guanto si consiglia il gel Pro-
comfort 633S2 Ottobock.

e Per evitare malfunzionamenti della SensorHand Speed e dei componenti collegati, riconduci-
bili a radiazioni elettromagnetiche (ad esempio trovandosi in prossimita di conduttori ad alta
tensione, stazioni trasmittenti, trasformatori, sistemi di sicurezza di grandi magazzini), € ne-
cessario registrare gli elettrodi al minor livello di sensibilitd.
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Prima di scollegare o ripristinare i collegamenti elettrici (ad esempio per rimuovere la mano
dalla protesi), & indispensabile separare il sistema dall’alimentazione elettrica. Per fare que-
sto, estraete I'accumulatore dall’alloggiamento o disattivate la protesi premendo il tasto sul
connettore di carica.

Se non fosse possibile raggiungere i risultati desiderati tramite la regolazione e la selezione
del programma appropriato, rivolgetevi al Myo-Service Ottobock.

Istruite il paziente sul corretto utilizzo della SensorHand Speed, come riportato al capitolo 3
“Indicazioni per il paziente”.

La SensorHand Speed & stata concepita per lo svolgimento di attivita quotidiane e non e
indicata per attivita particolari come gli sport estremi (free-climbing, parapendio ecc.). Il cor-
retto impiego della protesi e dei suoi componenti non solo ne aumenta la durata operativa,
ma & fondamentale per la sicurezza personale del paziente! Se sollecitata da carichi ecces-
sivi (ad esempio in seguito ad una caduta o in casi simili), & necessario sottoporre immedia-
tamente la protesi ad un controllo da parte di un tecnico ortopedico, che verifichera la pre-
senza di eventuali danneggiamenti. Rivolgetevi al vostro tecnico ortopedico che provvedera
eventualmente all’invio della protesi al Myo-Service Ottobock.

Utilizzare il presente prodotto esclusivamente in combinazione con componenti autorizzati Ot-
tobock (possibilita di combinazione). Ottobock non si assume alcuna responsabilita, se il
prodotto viene utilizzato con componenti diversi da quelli indicati.

Non eseguire alcun intervento sulla protesi ad eccezione di quelli indicati nelle presenti istru-
zioni per |'uso.

La gestione dell'accumulatore & affidata esclusivamente ai centri di assistenza Ottobock
(non eseguire sostituzioni di propria iniziativa).

L'apertura e la riparazione del prodotto o la riparazione di componenti danneggiati possono
essere effettuate solamente da personale tecnico autorizzato da Ottobock.

In caso di distanza insufficiente da apparecchi di comunicazione ad alta frequenza (ad es.
telefoni cellulari, dispositivi Bluetooth, dispositivi WLAN) la protesi pud comportarsi in modo
inaspettato a seguito di uno scambio interno dei dati disturbato. Si consiglia pertanto di ri-
spettare le seguenti distanze minime dai seguenti apparecchi di comunicazione ad alta fre-
quenza:

e telefono cellulare GSM 850 / GSM 900: 0,99 m

¢ telefono cellulare GSM 1800 / GSM 1900 / UMTS: 0,7 m
¢ telefoni DECT cordless incl. stazione base: 0,35 m

e WLAN (router, access point,...): 0,22 m

Indicazioni per il paziente

Verificate che né parti solide né liquidi penetrino nella mano SensorHand Speed.

Non esponete la mano SensorHand Speed a fumo intenso, polvere, vibrazioni meccaniche o
urti oltre che a fonti di forte calore.

Evitate di intrattenervi in prossimita di conduttori di alta tensione, trasmettitori, trasformatori o
altre fonti di forti radiazioni elettromagnetiche (ad es. sistemi di sicurezza dei grandi magazzi-
ni): potrebbero causare malfunzionamenti della mano SensorHand Speed.

L'intervento automatico, che pud essere avviato tramite contatto con il sensore, richiede at-
tenzione in determinate circostanze: ad es. nello stringere la mano a qualcuno, nello svolgi-
mento delle attivita di igiene personale ecc.
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e L'apertura e la riparazione della mano SensorHand Speed, o la sostituzione di componenti
danneggiati sono consentite esclusivamente al personale autorizzato del servizio di assisten-
za Ottobock.

e Se la mano SensorHand Speed resta inutilizzata per lungo tempo, custoditela in posizione di
apertura per proteggere il sensore.

e Consegnate al paziente le informazioni per il paziente 646D165 relative alla mano
SensorHand Speed.

3.1 Guida di un veicolo

Nessuna regola valida in assoluto € in grado di stabilire fino a che punto un portatore di protesi
di arto superiore sia in grado di condurre un veicolo. Questa possibilita dipende dal tipo di pro-
tesi (livello di amputazione, mono- o bilaterale, condizione del moncone, tipo di protesi) e dalla
persona. Osservate sempre le norme nazionali relative alla conduzione di autoveicoli vigenti nei
rispettivi paesi e, per motivi di carattere assicurativo, lasciate confermare la vostra idoneita alla
guida dalle autorita di competenza. In generale, la Ottobock consiglia che uno specialista valuti
la necessita di adattare I'autoveicolo con uno speciale equipaggiamento adatto alle esigenze
del portatore di protesi (ad es. volante con pomo). E assolutamente necessario accertarsi di
essere in grado di guidare in maniera sicura con la mano con sensore Speed spenta. Guidare
con la mano con sensore Speed in funzione potrebbe rivelarsi pericoloso per gli utenti del traffi-
co pubblico.

Attenzione:

Se la SensorHand Speed € dotata di innesto rapido, prima dell'utilizzo & necessario
posizionare i componenti di presa in modo che le leggere rotazioni che potrebbero ve-
rificarsi durante la guida non ne provochino il distacco!

mento non conforme alle norme del proprio paese pud essere dannoso per I'ambiente
e per la salute. Attenersi alle disposizioni delle autoritd nazionali competenti relative
B (e procedure di restituzione e raccolta.

E Questo prodotto non pud essere smaltito con i normali rifiuti domestici. Uno smalti-

4 Manutenzione

Al fine di evitare lesioni e di salvaguardare la qualita del prodotto, si consiglia di eseguire rego-
larmente una manutenzione (controllo del servizio assistenza) ogni 24 mesi. Il periodo di tolle-
ranza massimo € di un mese prima o di tre mesi dopo la scadenza della manutenzione. In linea
di massima il rispetto degli intervalli di manutenzione & d‘obbligo per tutti i prodotti durante il
periodo di garanzia. Solo cosi si usufruisce dell‘intera copertura della garanzia. Durante la ma-
nutenzione potrebbe essere necessario eseguire prestazioni addizionali come ad esempio una
riparazione. A seconda dell‘entitd e della validitd della garanzia queste prestazioni addiziona-
li del servizio assistenza possono essere eseguite gratuitamente oppure a pagamento, previa
presentazione del relativo preventivo. Per gli interventi di manutenzione e riparazione si devono
inviare sempre i seguenti componenti: il prodotto, il caricabatteria e I'alimentatore. Per I‘invio dei
componenti da revisionare utilizzare |'imballaggio ricevuto con l'unitd sostitutiva.

5 Contenuto della spedizione
1 pz. Mano con sensore Speed
1 pz. Istruzioni d'uso
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6 Descrizione e funzione

La mano con sensore Speed Ottobock € una mano mioelettrica regolabile, caratterizzata da una
velocita particolarmente elevata insieme ad un concetto di regolazione innovativo e sensibile. La
mano con sensore Speed Ottobock & dotata del sistema di stabilizzazione della presa a sensore
SUVA?*, della funzione FlexiGrip e della funzione di programmazione.

Il comando proporzionale DMC (Dynamic Mode Control) consente al paziente di regolare la ve-
locita e la forza di presa proporzionalmente al segnale muscolare. Se il segnale muscolare si
modifica, la velocita e la forza di presa si adattano immediatamente al nuovo segnale muscolare.

La boccola coassiale della SensorHand Speed 8E38=8* ¢ contrassegnata da un anello aran-
cione, il cavo di collegamento della SensorHand Speed 8E39=8* / 8E41=8* & contrassegnato
da una boccola arancione.

6.1 Sensore SUVA

Il sensore SUVA (fig.1) integrato nel pollice riconosce quando I'oggetto afferrato cambia posi-
zione e si sposta, rischiando di scivolare dalla mano. Il sistema aumenta automaticamente la
forza di presa iniziale, in base alle esigenze, fino a quando I'oggetto non torni ad essere in una
posizione di presa stabile e sicura.

6.2 Funzione FlexiGrip

La funzione di presa flessibile FlexiGrip consente di muovere o spostare I'oggetto che si ha in
mano, senza dover lasciare la presa aprendo attivamente la mano attraverso i segnali degli
elettrodi e richiuderla dopo. La mano protesica si adatta automaticamente alle nuove posizioni
dell'oggetto, proprio come farebbe una mano fisiologica. Per questo si parla di presa flessibile.

6.3 Funzione di programmazione

Per I'adattamento ottimale al paziente sono disponibili sei programmi a scelta. Ciascuno con-
traddistinto da un cavaliere colorato (fig. 2). La mano con sensore Speed € munita di un ca-
valiere nero di serie ed & preconfigurata con il programma 1. Per la selezione del programma,
inserite il MyoSelect 757T13. E possibile effettuare la selezione del programma anche tramite
un qualsiasi altro cavaliere.

6.4 Interruttore di inserimento e disinserimento della mano con sensore Speed

Premendo sul guanto cosmetico & possibile attivare I'interruttore di inserimento e disinserimento
integrato nell'elettronica di comando.

Dorso della mano: funzione ON (fig. 3)
Pollice: funzione OFF  (fig. 4)

7 Registrazione degli elettrodi

Un corretto posizionamento e registrazione degli elettrodi consente un rendimento ottimale della
mano con sensore SUVA Speed. Il MyoBoy 757M10/757M11=X-CHANGE Ottobock permette
di regolare in modo ottimale gli elettrodi e con estrema facilita.

Assicuratevi, ove possibile, che le superfici di contatto degli elettrodi poggino completamente
su pelle sana. Se si dovessero verificare interferenze con altri apparecchi elettrici, controllate

la posizione degli elettrodi e se necessario modificatela. Se non riuscite ad eliminare tali
interferenze, rivolgetevi al Myo-Service Ottobock.

4 Sviluppata da Otto Bock Healthcare Products GmbH in collaborazione con 'istituto svizzero di assicurazione sugli infortuni, SUVA
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Attenzione!

A Durante le regolazioni degli elettrodi, il paziente deve intervallare delle pause poiché
I'affaticamento muscolare pud dar luogo a segnali irregolari ed il terapista tenderebbe
a registrare gli elettrodi in modo troppo sensibile.

Programma 1, 5 e 6:

Selezionare dal menu del programma MyoSoft o PAULA ['opzione desiderata. Registrare ogni
elettrodo in modo che il paziente possa mantenere il segnale muscolare sopra il valore HIGH
per ca. 2 secondi (fig.7, pos. 1).

Programma 2:

Selezionare dal menu del programma MyoSoft o PAULA I'opzione desiderata. Registrare ogni
elettrodo in modo che il paziente possa mantenere il segnale muscolare sopra il valore LOW
per ca. 2 secondi (fig. 7, pos. 2).

Programma 3:

Selezionare dal menu del programma MyoSoft o PAULA ['opzione della mano con sensore
AutoControl. Registare I'elettrodo in modo che il paziente possa mantenere il segnale muscola-
re sopra il valore ON impostato per ca. 2 secondi (fig. 8).Indicazione per la fig. 7 e fig. 8: nei
programmi 3 e 4 & possibile vedere solo un segnale muscolare!

Programma 4:

Selezionare dal menu del programma MyoSoft o PAULA [I'opzione della mano con sensore Vao-
rioControl. Registrare I'elettrodo in modo che il paziente possa mantenere il segnale muscolare
sopra il valore HIGH per ca. 2 secondi (fig. 7, pos. 1).

Indicazione per la fig. 7 e fig. 8: nei programmi 3 e 4 & possibile vedere solo un segnale mu-
scolare!

8 Modi di funzionamento

Per selezionare il programma desiderato occorre inserire il relativo cavaliere colorato che lo
contraddistingue (fig. 2)

113E184=1 (bianco) 13E184=3 (verde) 13E184=5 (giallo) 13E184=8 (nero)
13E184=2 (rosso) 13E184=4 (blu) 13E184=6 (viola)

Inserendo il cavaliere nero 13E184=8 nell'elettronica di comando della mano con sensore
Speed, & possibile registrare tutti i modi di funzionamento con il MyoSelect 757T13. E* possibile
registrare la velocita della mano con sensore Speed con il MyoSelect 757T13 con qualsiasi ca-
valieri colorato. Leggete le istruzioni d‘'uso 647G131.

Prima di procedere alla sostituzione del cavaliere, togliere I'anello di sicurezza dall’anima e sfi-
larla un poco. Sostituire il cavaliere (fig. 2).

Infilare nuovamente I’anima e rimontare I’anello di sicurezza

Affinche il sistema riconosca il nuovo programma, occorre disinserire un attimo I'accumulatore
e poi inserirlo nuovamente (reset). Ci sono dieci tipi di programma a disposizione.
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9 Tabella programma

Programma 1

Apertura

Chiusura

Indicazioni

DMC e sensore
Cavaliere bianco
Due elettrodi

Segnale mioelettrico
dall’elettrodo

Velocita:
proporzionale

Segnale mioelettrico
dall’elettrodo

Velocita:
proporzionale

Programma preferito per
pazienti con 2 segnali
muscolari intensi

Programma 2

Apertura

Chiusura

Indicazioni

AutoControl -
a basso input
Cavaliere rosso

Due elettrodi

Segnale mioelettrico
dall’elettrodo

Velocita:
proporzionale

Segnale mioelettrico
dall’elettrodo digitale
(segnale breve di
qualsiasi intensita)

Velocita:
costante

Per pazienti con 2 segnali
muscolari deboli

AutoControl -
a basso input
Cavaliere rosso

Un elettrodo ed un
qualsiasi interruttore
Ottobock

Segnale mioelettrico
dall’elettrodo

Velocita:
proporzionale

Segnale dall’interruttore

Velocita:
costante

Per pazienti con 1 solo
muscolo e segnale
muscolare debole

AutoControl -
a basso input
Cavaliere rosso

La mano apre finche
I'interruttore resta azio-
nato in posizione di
apertura

Velocita:

Segnale dall’interruttore
posizione chiusura: la
mano si chiude

Per pazienti con segnali
muscolari troppo deboli o
addirittura assenti

Un qualsiasi interruttore Velocita:
MyoBock costante costante
Programma 3 Apertura Chiusura Indicazioni

AutoControl
Cavaliere verde

Un elettrodo

Segnale muscolare
veloce e lungo dall’e-
lettrodo

Velocita:
costante

Rilassamento muscola-
re molto lento dall'elet-
trodo:

la mano resta aperta

Rilassamento muscola-
re veloce dall’elettrodo:
la mano si chiude

Velocita:
costante

Per pazienti con 1 solo
muscolo e segnale mu-
scolare molto debole

AutoControl
Cavaliere verde

Un qualsiasi interruttore
Myobock

La mano si apre finche
I'interruttore resta azio-
nato

Velocita:
costante

Chiusura automatica
appena l'interruttore
non viene piu azionato

Velocita:
costante

Per pazienti con segnali
muscolari troppo deboli o
addirittura assenti
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Programma 4

Apertura

Chiusura

Indicazioni

VarioControl
Cavaliere blu

Un elettrodo

Velocita ed intensita
del segnale muscolare
nell’elettrodo.

Velocita:
proporzionale

Velocitda ed intensita
del segnale muscolare
nell'elettrodo.

Velocita:
proporzionale

Per pazienti con 1
muscolo e segnale
muscolare intenso
o con tendenza alla
cocontrazione

VarioControl
Cavaliere blu

Un transduttore lineare

Velocita ed intensi-
ta tirando il cavo del
transduttore lineare.

Velocita:
proporzionale

Velocita ed intensita
rilasciando il cavo del
transduttore lineare

Velocita:
proporzionale

Per pazienti con segnale
muscolare troppo debole
o addirittura assente

Programma 5

Apertura

Chiusura

Indicazioni

VarioDual
Cavaliere giallo

Due elettrodi

Velocita ed intensita del-
la tensione muscolare
nel primo elettrodo
Velocita:

proporzionale

Velocita ed intensita del
rilassamento muscolare
nel primo elettrodo
Velocita:

proporzionale.

Forza di presa propor-
zionale all'intensita del
segnale muscolare nel
secondo elettrodo.

Registrazione per pazienti
con due 2 segnali musco-
lari forti

Programma 6

Apertura

Chiusura

Indicazioni

DMC e sensore
Cavaliere viola

Due elettrodi

Segnale mioelettrico
dall’elettrodo

Velocita: proporzionale

Segnale mioelettrico
dall’elettrodo

Velocita: proporzionale

Programma per pazienti

con 2 segnali muscolari

forti.

Il sensore SUVA e la fun-

zione FlexiGrip si possono
disinserire.

Tutti i valori relativi alla forza (per es. 100 N ~ 10 Kp ) sono valori non obbligatori, atti ad
esemplificare il principio di funzionamento dei diversi modi di funzionamento.

9.1 Programma 1:

DMC e sensore
Cavaliere bianco

Comando con 2 elettrodi

Questo tipo di comando corrisponde al controllo DMC, alle cui caratteristiche aggiunge il siste-
ma di stabilizzazione della presa con “sensore SUVA". Velocita e forza di presa vengono deter-
minate dall'intensita del segnale (risultante dalla tensione muscolare).

Apertura: proporzionale attraverso I'elettrodo di apertura.
Chiusura: proporzionale attraverso I'elettrodo di chiusura.
Esempio 1: Nel caso di un segnale muscolare debole, per afferrare un oggetto viene

prodotta la minima forza di presa (10 N).

Quando il sensore avverte un cambio di posizione dell'oggetto, la forza di presa
aumenta automaticamente e in base alle esigenze, di 1 volta e mezzo (15 N)
rispetto a quella iniziale.

La funzione FlexiGrip entra in azione a 20 N. Quando la presa diminuisce la
mano afferra I'oggetto con la presa iniziale.
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Esempio 2:

Nel caso di un segnale muscolare intenso la forza di presa che ne risulta
€ maggiore e, quando l'oggetto che si ha in mano cambia posizione, la
forza di presa che ne consegue € quella massima (100 N).

La funzione FlexiGrip entra in azione a 130 N. Quando la presa diminuisce la
mano afferra I'oggetto con la presa iniziale.

Programma 1: DMC e sensore (cavaliere nero)

Apertura Chiusura Forza di Regolazione Funzione Flexi-Grip
presa automatica della
iniziale forza di presa
Segnale Segnale mioelettrico | Proporz.: Proporzionale: In base dlla forza di
mioelettrico dall’elettrodo O Nfinoa fino a max. 1,5 volte | presa iniziale, parte
dall’elettrodo 100 la forza di presa poco sopra la forza
Velocita: Velocita: iniziale di presa cosi come si
proporzionale proporzionale Ad es. forza di € automaticamente
15 mm/s fino a 15 mm/s bis presa iniziale 10 N | regolata, effettiva
300 mm/s 300 mm/s = regolazione da min. 20N
automatica della amax. 130 N
forza di presa fino a
max. 15 N

Indipendentemente dalla regolazione automatica della forza di presa, un secondo segnale mu-
scolare pil intenso permette comunque di aumentare la forza di presa in qualsiasi momento fino
ad un massimo di 100 N.
Con un breve impulso di “APERTURA" & possibile arrestare sia la regolazione
automatica della forza di presa sia la funzione FlexiGrip.

Attenzione:

9.2 Programma 2:

Cavaliere rosso
Comando con 2 elettrodi,

1 elettrodo e 1 interruttore oppure
1 interruttore

AutoControl - basso input

La mano si chiude a velocita massima ed afferra un oggetto con forza di presa minima (10 N).
Quando il sensore avverte un cambio di posizione dell'oggetto, la forza di presa aumenta auto-
maticamente in base alle esigenze — se necessario fino al massimo (100 N).

La funzione FlexiGrip entra in azione dalla forza di presa massima. Quando la presa diminuisce
la mano con sensore Speed afferra I'oggetto con la presa iniziale.

9.2.1 Comando con 2 elettrodi:

Apertura: proporzionale tramite I'elettrodo di apertura.

Chiusura: a velocitd massima con un segnale muscolare breve di qualsiasi intensitd sopra
la soglia ON dall'elettrodo di chiusura.

Programma 2: 2 Elettrodi AutoControl — Basso input (cavaliere rosso)

Apertura Chiusura Forza di Regolazione
presa iniziale | automatica della
forza di presa

Funzione
Flexi-Grip
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Segnale mioelettrico
dall’elettrodo

Velocita:
proporzionale

da 15 mm/s fino a
300 mm/s

Segnale mioelettrico
digitale dall’elettrodo
(segnale breve di
qualsiasi intensita)

Velocita:
costante
300 mm/s

10N

fino a un max.
100 N

effettiva dalla forza
di presa massima

9.2.2 Comando con 1 elettrodo ed 1 interruttore

Apertura:
Chiusura:
Attenzione:

proporzionale dall’elettrodo di apertura.
a velocitd massima azionando brevemente l'interruttore.
Inserire lo spinotto di presa rosso/bianco del cavo 13E99 nello spinotto

coassiale 9E169 dal lato di chiusura (fig. 5: (1) cavo dell’accumulatore, (2)
elettrodo, (3) spinotto rosso/bianco del cavo 13E99).

Programma 2: elettrodo ed interruttore AutoControl — a basso input (cavaliere rosso)

dall’elettrodo:
la mano si apre

Velocita:
proporzionale
da 15 mm/s a
300 mm/s

mano si chiude

Velocita:
costante
300 mm/s

Apertura Chiusura Forza di presa Regolazione Funzione Flexi-
iniziale automatica della Grip
forza di presa
Segnale Segnale 10N fino a max. 100 N effettiva a partire
mioelettrico dall'interruttore: la dalla

forza di presa
massima

9.2.3 Comando con 1 interruttore:
Questo programma pud essere utilizzato in combinazione con qualsiasi interruttore Ottobock

MyoBock.
Apertura:

d’apertura. La mano rimane aperta.

Chiusura:

a velocitd massima, finché si mantiene azionato I'interruttore in posizione

a velocita massima, azionando l'interruttore in posizione di chiusura.

Programma 2: Interruttore AutoControl — a basso input (cavaliere rosso)

apre finché si
mantiene azionato
I'interruttore in
apertura:

Velocita

costante 300 mm/s

dall'interruttore

in posizione di
chiusura: chiusura
mano

Velocita:

costante 300 mm/s

Apertura Chiusura Forza di Regolazione Funzione
presa iniziale | automatica della Flexi-Grip

forza di presa
La mano si Segnale 10N fino max. 100 N effettiva a partire

dalla forza di presa
massima
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9.3 Programma 3: AutoControl

Cavaliere verde
Comando con 1 elettrodo, 1 transduttore lineare
oppure 1 interruttore

La mano si chiude a velocita massima ed afferra un oggetto con la minima forza di presa (10 N).

Quando il sensore avverte un cambio di posizione dell'oggetto, la forza di presa aumenta auto-
maticamente a seconda delle esigenze (fino al massimo di 100 N).

La funzione FlexiGrip entra in azione a 130 N. Quando la presa diminuisce, la mano con senso-
re Speed afferra I'oggetto con la presa iniziale.

9.3.1 Comando con 1 elettrodo:

Apertura:
Chiusura:
Arresto:

Esempio 1:

Esempio 2:

a velocita massima, dall’elettrodo, con un segnale muscolare rapido e lungo.
a velocitd massima con un rilassamento veloce del muscolo.

dall’elettrodo, con un rilassamento muscolare molto lento: la mano rimane
aperta.

Dopo aver aperto la mano il paziente rilassa il muscolo molto lentamente. La
posizione di apertura rimane invariata.

Dopo aver aperto la mano il paziente rilassa il muscolo a velocitd massima.
La mano si chiude automaticamente a velocitd massima ed inizia ad afferrare
I'oggetto con forza di presa 10 N.

Quando il sensore avverte un cambio di posizione dell'oggetto, la forza di
presa aumenta automaticamente e in base alle esigenze (fino a max. 100 N).

Programma 3: 1 elettrodo AutoControl (cavaliere verde)
Apertura Chiusura Forza di Regolazione Funzione
presa automatica della Flexi-Grip
iniziale forza di presa
Segnale mioelettrico | Rilassamento musco- | 10 N fino a max. 100 N effettiva a partire
lungo, dall’elettrodo | lare molto lento dall’e- dalla forza di presa
lettrodo: massima
la mano si arresta in
apertura
Rilassamento musco-
lare veloce dall’elettro-
do: la mano si chiude
. Velocita:
Velocita: costante 300 mm/s
costante 300 mm/s

9.3.2 Comando con 1 transduttore lineare:

Apertura:
Chiusura:
Arresto:

Esempio 1:

Esempio 2:
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a velocita massima tirando velocemente il cavo del trasduttore lineare.
a velocita massima rilasciando il cavo del trasduttore lineare.

rilasciando molto lentamente il cavo del trasduttore lineare: la mano si arresta
in apertura.

Dopo I'apertura il paziente rilascia il cavo del transduttore lineare molto
lentamente.

La posizione di apertura rimane invariata.

Dopo I'apertura il paziente rilascia il cavo del transduttore lineare molto
velocemente.
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La mano si chiude automaticamente con elevata velocita ed inizia ad afferrare
I'oggetto con forza di presa paria 10 N .

Quando il sensore avverte un cambio di posizione dell'oggetto, la forza di presa
aumenta automaticamente — in base alle esigenze - fino ad un massimo di

100 N.
Programma 3: 1 transduttore lineare AutoControl (cavaliere verde)
Apertura Chiusura Forza di Regolazione Funzione
presa automatica della Flexi-Grip
iniziale forza di presa
Tirare il cavo del Rilasciare molto 10N fino max. 100 N effettiva a partire

transduttore lineare
con elevata velocita

lentamente il cavo del
transduttore lineare

dalla forza di
presa massima

la mano si arresta in
apertura

Rilasciare velocemente
il cavo del transduttore
lineare: la mano si chiude

Velocita
costante 300 mm/s

Velocita
costante 300 mm/s

9.3.3 Comando con 1 interruttore:

Apertura: a velocitd massima, finché I'interruttore resta azionato.

Chiusura: quando si spegne l'interruttore, la mano si chiude automaticamente a velocita
massima ed inizia ad afferrare I'oggetto con forza di presa pari a 10 N.

Nota: Inserire lo spinotto di presa rosso/bianco del cavo 13E99 nello spinotto

coassiale 9E169 dal lato di chiusura (fig. 6: (1) cavo dell’accumulatore, (2)
elettrodo, (3) spinotto rosso/bianco del cavo 13E99).

Programma 3: 1 interruttore AutoControl (cavaliere verde)

Apertura Chiusura Forza di
presa iniziale

Funzione
Flexi-Grip

Regolazione
automatica della
forza di presa

fino max. 100 N

Si chiude automati- | 10N
camente appena si

lascia l'interruttore

effettiva a partire
dalla forza di presa
massima

Si apre finché I'in-
terruttore resta azio-
nato

Velocita:
costante 300 mm/s

Velocita:
costante 300 mm/s

VarioControl
Cavaliere blu
Comando con 1 elettrodo o 1 trasduttore lineare

Con questo programma la velocita di apertura € determinata dall'intensita e dalla velocita della
tensione muscolare. La velocita di chiusura dipende dal rilassamento dei muscoli.

La funzione FlexiGrip & effettiva a partire dalla forza di presa massima. Quando la presa dimi-
nuisce la mano con sensore Speed afferra I'oggetto con la presa iniziale.

9.4 Programma 4:

Apertura: proporzionale. La velocita di apertura & determinata dalla velocita e dall’intensita
della tensione muscolare.
Chiusura: proporzionale. La velocita di chiusura & determinata dalla velocita e dall'intensita

del rilassamento muscolare. In questo modo viene stabilita anche I'intensita
della forza di presa massima successiva.
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Arresto:

Esempio 1:

Esempio 2:

con un rilassamento muscolare molto lento dall’elettrodo, la mano si arresta in
apertura

Dopo I'apertura il paziente rilassa i muscoli lentamente. La chiusura avviene
lentamente, analogamente alla durata della tensione muscolare. L'oggetto
viene afferrato con forza di presa minima (10 N). La regolazione automatica
della forza di presa non & prevista.

Dopo I'apertura il paziente rilassa i muscoli a massima velocita. La mano si
chiude a velocita massima ed inizia ad afferrare I'oggetto con forza di presa
10 N. Quando il sensore avverte un cambio di posizione dell'oggetto, la forza di

presa aumenta automaticamente ed in base alle esigenze, fino ad un massimo
di 100 N.

Programma 4: 1 Comando con un elettrodo VarioContol (cavaliere blu)
Apertura Chiusura Forza di Regolazione Funzione
presa automatica della Flexi-Grip
iniziale forza di presa
Velocita e intensita Velocita e intensita del | 10 N Con velocita di chiu- | Con velocita di chiu-
della tensione musco- | rilassamento musco- sura da minima a sura da minima a me-
lare dall’elettrodo lare dall’elettrodo media: nessuna dia efficace a partire
da 15N
Velocita: Velocita: 10N Con velocita di chiu- | Con velocita di chiu-
proporzionale da 15 | proporzionale da 15 sura da media a sura da media a ele-
mm/s fino a mm/s fino a elevata fino a max. vata effettiva a partire
300 mm/s 300 mm/s 100 N dalla forza di presa
massima

9.4.1 Comando con 1 transduttore lineare

Apertura:

Chiusura:

Arresto:

Esempio 1:

Esempio 2:
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proporzionale. La velocita di apertura & determinata dalla velocita e dall’intensita
con le quali viene tirato il cavo del transduttore lineare.

proporzionale. La velocitad di chiusura € determinata dalla velocitd con la
quale il cavo del transduttore lineare viene rilasciato. Questo determina anche
I'aumento dell'intensita della forza di presa massima.

rilasciando molto lentamente il cavo del transduttore lineare, la mano si arresta
in apertura

Dopo I'apertura il paziente rilascia il cavo del transduttore lineare lentamente.
La chiusura avviene lentamente, analogamente alla durata della tensione
muscolare con velocita lenta. L'oggetto viene afferrato con forza di presa
minima (10 N). La regolazione automatica della forza di presa non & prevista.
Dopo I'apertura il paziente rilascia il cavo del transduttore lineare con la velocita
massima.

La mano si chiude con velocitd massima ed inizia ad afferrare un oggetto con
forza di presa pari a 10 N. Quando il sensore avverte un cambio di posizione
dell’'oggetto, la forza di presa aumenta automaticamente ed in base alle
esigenze fino ad un massimo di 100 N.
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Programma 4: 1 Transduttore lineare VarioControl (cavaliere blu)

Apertura Chiusura Forza di Regolazione Funzione
presa automatica della Flexi-Grip
iniziale forza di presa
Tirare il cavo del Rilasciare il cavo del | 10N Velocita di chiusura | Velocita di chiusura
transduttore lineare transduttore lineare da ridotta a media: da ridotta a media
con velocita ed nessuna effettiva da 15 N
intensita
Velocita: Velocita: 10N Velocita di chiusura | Velocita di chiusura
proporzionale proporzionale da media ad elevata | da media ad elevata
da 15 mm/s a da 15 mm/s fino a fino a max. 100 N effettiva dalla forza di
300 mm/s 300 mm/s presa massima
9.5 Programma 5: VarioDual

Cavaliere giallo
Comando con 2 elettrodi

Con questo programma la velocita di apertura viene determinata dall’intensita e della velocita
del segnale muscolare. La velocita di chiusura fino al raggiungimento della forza di presa mini-
ma di ca. 10 N dipende dalla velocita del rilassamento muscolare. La forza di presa viene de-
terminata dal segnale muscolare consecutivo o simultaneo dal secondo elettrodo. La funzione
FlexiGrip dipende dalla forza di presa iniziale, ed ¢ effettiva a partire dal valore leggermente su-
periore alla regolazione della forza di presa. Quando la presa diminuisce la mano con sensore
Speed aofferra I'oggetto con la presa iniziale.

Elettrodo 1:
Apertura: proporzionale. La velocitd di apertura viene determinata dalla velocita e dall’intensita

della tensione muscolare.

Chiusura: proporzionale. La velocita di chiusura viene determinata dalla velocita e dall'intensita del
rilassamento muscolare. La forza di presa € di ca. 10 N.

Arresto:  dall'elettrodo con un rilassamento muscolare molto lento, la mano si arresta in
posizione di apertura.

Elettrodo 2:

Afferrare: L'aumento della forza di presa viene determinato dall’intensita del segnale muscolare
dal secondo elettrodo. La forza di presa massima & pari a ca. 100 N.

Esempio 1: Dopo I'apertura il paziente rilassa il muscolo con la velocitd desiderata. La chiusura
avviene proporzionalmente alla velocitd del rilassamento muscolare. L'oggetto viene
afferrato con la forza di presa minima (10 N). La funzione FlexiGrip & effettiva a partire da
20 N. Quando la presa diminuisce la mano con sensore Speed afferra I'oggetto con la
forza di presa minima.

Esempio 2: Dopo aver afferrato, come nell’'esempio 1 I'oggetto deve essere afferrato con una forza di
presa maggiore. L'amputato genera quindi un segnale muscolare dal secondo elettrodo.
Proporzionalmente si pud aumentare la forza di presa tra i 10 N e i 100 N. Quando
I'oggetto afferrato cambia posizione, la forza di presa aumenta fino a ca. 1,5-volte il
valore della forza di presa iniziale. La funzione FlexiGrip & effettiva a ca. 2-volte il valore
della forza di presa iniziale fino a max. di 130 N, quando la presa diminuisce la mano con
sensore Speed afferra I'oggetto con la presa iniziale.

SensorHand Speed Ottobock | 63



Programma 5: 2 elettrodi VarioDual (cavaliere giallo)
Apertura Chiusura Forza di Regolazione Funzione
presa automatica della Flexi-Grip
iniziale forza di presa
Velocita ed Chiusura: 10N Nessuna da 20N
intensita della Velocita ed intensita del regolazione
tensione muscolare | rilassamento muscolare automatica della
dal 1 elettrodo dal 1 elettrodo forza di presa
Velocita:
proporzionale
da 156 mm/s
fino a 300 mm/s
Velocita: Aumento forza Propor- Proporzionale: dipende dalla
proporzionale di presa: zionale: fino max. 1,5 volte | forza di presa
da 15 mm/s finoa |La forza di presa da 10N la forza di presa iniziale, effettiva in
300 mm/s dipende dall'intensita del | fino a iniziale corrispondenza del
segnale muscolare dal 2 | 100 N valore leggermente
elettrodo. superiore a quello
della regolazione
Forza di presa: automatica della
proporzionale forza di presa
da 10N a 130N min. da 20 N
max. da 130 N

9.6 Programma 6: DMC e sensore che puo essere disattivato
Cavaliere viola

Comando con 2 elettrodi

Questo comando corrisponde al Programma 1, tuttavia il sensore SUVA e la funzione FlexiGrip
si possono temporanemente disattivare.

9.6.1 Attivare e disattivare il sensore SUVA e la funzione FlexiGrip

Per afferrare oggetti morbidi e delicati e attrezzi come per es. una pinzetta il sensore SUVA puo
essere disattivato manualmente. In tal modo la mano con sensore Speed si apre fino all’arre-
sto e viene mantenuta aperta con segnale muscolare di qualsiasi intensita. Allo stesso tempo
esercitare della pressione sul sensore SUVA (fig. 1) (premendo su un oggetto duro). Un breve
segnale di vibrazione conferma il disinserimento. Per I'attivazione del sensore SUVA seguire
lo stesso procedimento. Due brevi segnali di vibrazione confermano I'attivazione del sensore
SUVA.

Avviso:
Con il sensore SUVA disattivato, la forza di presa viene automaticamente regolata e gli
oggetti afferrati possono scivolare.

Dopo aver inserito I'accumulatore, i segnali di vibrazioni informano il paziente riguardo la moda-
lita attuale:

il sensore ¢ disattivato

il sensore ¢ attivato

Una vibrazione:
Due vibrazioni:
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10 Manutenzione degli accumulatori

Per il funzionamento della mano SensorHand Speed, utilizzate esclusivamente accumulatori
completamente carichi. E' bene tenere a disposizione un secondo accumulatore carico per la
sostituzione. Un intelligente sistema di controllo della batteria informa il paziente sullo stato di
carica dell‘accumulatore: scaricandosi, la mano diventa sempre piu lenta ed ha una forza di
presa ridotta. Allo stesso tempo, questo sistema & concepito per impedire che I'accumulatore si
scarichi completamente ed evitare quindi i danni che ne scaturirebbero.

Si consiglia di utilizzare la mano SensorHand Speed con I'EnergyPack (757B20), per poter
sfruttare la completa capacita di carica della mano per un lungo periodo di tempo.

A prestazioni ridotte, € possibile utilizzare la mano SensorHand Speed con I'EnergyPack
(757B21), con I'X-ChangePack (757B15) o con il MyoEnergy Integral (757B25=*, 757B35=").

Per informazioni dettagliate sulla manutenzione degli accumulatori, consultate le istruzioni alle-

gate al prodotto.

Attenzione :

A

Se la mano SensorHand Speed riconosce un EnergyPack (757B20, 757B21), o un
MyoEnergy Integral (757B25=*, 757B35=") pieno, la commutazione all'accumulatore
con tecnologia agli ioni di litio avviene automaticamente. In seguito, il sistema va fatto
funzionare esclusivamente con tale tecnologia. Se tuttavia si utilizzasse un X-Change-
Pack (757B15), non sara piu possibile sfruttarne appieno la capacita. Il ripristino del
funzionamento con X-ChangePack é reso possibile dal MyoSelect (757T13).

Per motivi di sicurezza e affidabilitd, vanno utilizzati esclusivamente gli accumulatori
757B20, 757B21, 757B25=*, 7567B35=*
Alla consegna, il prodotto & predisposto per il funzionamento con accumulatore NiMH.

, 0 757B15.

11 Dati tecnici

Corrente permanente
Temperatura di esercizio
Apertura

Velocitd proporzionale

Forza di presa proporzionale
Alimentazione elettrica

Durata del componente di presa
Durata dell’accumulatore

Con limitazioni:

EnergyPack
MyoEnergy Integral
X-ChangePack, accumulatore di ricambio NiMH

Condizioni ambientali

Stoccaggio (con e senza confezione)
Trasporto (con e senza confezione)
Utilizzo

Carica della batteria

SensorHand Speed

2 mA

0-70°C

100 mm

15-300 mm/s

O-ca. 100N

EnergyPack 757B20 (7,2 V)
5 anni

2 anni

757821 (7,2 V)
757B25=*, 757B35=* (7,4 V)
757B15 (6 V)

+5 °C/+41 °F ... +40 °C/+104 °F
Umidita relativa: max. 85%, senza condensa

-5 °C/+23 °F ... +45 °C/+113 °F
Umidita relativa: max. 95%, senza condensa
-5 °C/+23 °F ... +45 °C/+113 °F

max. 95%, senza condensa

+40 °C/+104 °F
max. 85%, senza condensa

Umidita relativa:

+5 °C/+41 °F ...
Umidita relativa:
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12 Simboli utilizzati

Dispositivo medico

13 Responsabilita

Otto Bock Healthcare Products GmbH, in seguito denominata “il Produttore”, concede la ga-
ranzia esclusivamente nel caso in cui vengano osservate le indicazioni sulla lavorazione ed ela-
borazione, nonché sulle operazioni e sugli intervalli di manutenzione del prodotto. Il Produttore
invita espressamente ad utilizzare il presente prodotto esclusivamente nelle combinazioni di ele-
menti autorizzate dal Produttore (vedi istruzioni d'uso e cataloghi). Il produttore non assume al-
cuna responsabilita in caso di danni causati da combinazioni di componenti (impiego di prodotti
di terzi) e applicazioni da lui non approvate.

L'apertura e la riparazione del presente prodotto devono essere effettuate esclusivamente da
personale qualificato Ottobock autorizzato.

14 Pulizia e cura

In caso di sporcizia, pulire il prodotto con un panno morbido e umido e con del sapone delicato
(p. es. Ottobock Derma Clean 453H10=1). Accertarsi che il prodotto non venga danneggiato e
che nessun liquido penetri nel componente del sistema.

Al termine asciugare il componente protesico con un panno morbido.

15 Conformita CE

Il fabbricante Otto Bock Healthcare Products GmbH dichiara che il prodotto & conforme alle
norme 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 & di-
sponibile al seguente indirizzo Internet: http://www.ottobock.com/conformity

16 Marchio di fabbrica

Tutte le designazioni menzionate nel presente documento d'accompagnamento sono soggette
illimitatamente alle disposizioni previste dal diritto di marchio in vigore e ai diritti dei relativi pro-
prietari.

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 d'accompa-
gnamento, non significa che un marchio non sia coperto da diritti di terzi.
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Espafiol

Fecha de la dltima actualizacion: 2021-04-15

¢ Lea este documento atentamente y en su totalidad antes de utilizar el producto, y respete
las indicaciones de seguridad.

¢ 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
problemas.

e 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
estado de salud.

e Conserve este documento.

Ponga en marcha el producto siguiendo exclusivamente la informacién incluida en los do-
cumentos adjuntos.

1 Campo de aplicacién

1.1 Finalidad médica

Las SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8* y 8E41=8* de Ottobock han de emplearse exclusi-
vamente para la exoprotetizacion de las extremidades superiores.

1.2 Aplicacion
Las SensorHand Speed 8E38=8* 8E39=8* y 8E41=8" de Ottobock pueden aplicarse a pa-
cientes con amputacion unilateral o bilateral.

1.3 Condiciones de aplicacién

Las SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8* y 8E41=8* de Ottobock han sido desarrolladas
para las actividades cotidianas y no pueden emplearse en actividades extraordinarias, como
por ejemplo en deportes extremos (escalada libre, parapente, etc.).

Las SensorHand Speed 8E38=8* 8E39=8* y 8E41=8* de Ottobock estd previsto exclusiva-
mente para la protetizacién de un Unico usuario. El fabricante no autoriza el uso del producto
en otra persona.

1.4 Cudlificacion del técnico ortopédico

La protetizacion de un paciente con las SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8* y 8E41=8* de
Ottobock sdlo la pueden realizar técnicos ortopédicos que hayan sido formados y certificados
por Ottobock para el empleo de componentes MyoBock.

2 Indicaciones de seguridad

El incumplimiento de las siguientes indicaciones de seguridad puede llevar al
malfuncionamiento o a un control incorrecto de la mano eléctrica de sistema, por
lo que aumenta el riesgo de lesiones para el paciente.

e Cuando coloque el guante protésico, no utilice un aerosol de silicona, ya que la posicién
correcta del guante podria verse afectada. Se recomienda el gel Procomfort 633S2 de
Ottobock como ayuda de montaje.

¢ Para reducir los fallos de la SensorHand Speed y de los componentes conectados produci-
dos por radiaciones electromagnéticas fuertes (por ejemplo, en la cercania de lineas de alta
tension, emisores, transformadores o sistemas de proteccion de articulos en centros comer-
ciales), hay que ajustar los electrodos de modo que su sensibilidad sea la minima posible.
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Antes de establecer o desconectar cualquier conexién eléctrica (por ejemplo, al extraer la
mano de la proétesis), es necesario que desactive el sistema de la fuente de energia. Para
ello, saque la bateria de su soporte o desconecte la prétesis pulsando la tecla de la toma de
carga.

Si no consiguiera el objetivo deseado con los ajustes o con la seleccion del programa ade-
cuado, dirijase al servicio técnico mioeléctrico de Ottobock.

Instruya al paciente sobre el manejo correcto de la SensorHand Speed segun lo descrito en
el capitulo 3, “Indicaciones para el paciente”.

La SensorHand Speed ha sido desarrollada para realizar actividades cotidianas y no puede
emplearse en actividades extraordinarias, como por ejemplo en deportes extremos (escala-
da libre, parapente, etc.). El tratamiento cuidadoso de la proétesis y de sus componentes no
solo prolonga su vida Util, sino que ademds contribuye a la seguridad del paciente. Cuando
la prétesis se ve sometida a esfuerzos extremos (por ejemplo, por caidas o similares) se
tiene que llevar inmediatamente a que un técnico ortopédico compruebe si presenta dafios.
El interlocutor es el técnico ortopédico, quien, si es necesario, remitird la prétesis al servicio
técnico mioeléctrico de Ottobock.

Combine el producto Gnicamente con aquellos componentes que hayan sido autorizados por
Ottobock (posibilidades de combinacién). Ottobock no asume ningln tipo de responsabili-
dad si el producto se utiliza con componentes protésicos distintos a los indicados.

A excepcion de las labores descritas en estas instrucciones de uso, no se puede llevar a
cabo ninguna manipulacién de la prétesis.

Los servicios técnicos de Ottobock se reservan el derecho exclusivo de manipulaciéon de la
bateria (no realice ninguna sustitucién por su cuenta).

Solo el personal técnico autorizado por Ottobock puede abrir y reparar el producto y arre-
glar los componentes dafiados.

A una distancia insuficiente con respecto a dispositivos de comunicacién de AF (p. gj., te-
Iéfonos moviles, aparatos con Bluetooth o aparatos con Wi-Fi) puede producirse un com-
portamiento inesperado de la prétesis debido a una alteracién de la comunicacién interna
de datos. Por tanto, se recomienda mantener las siguientes distancias minimas respecto a
estos dispositivos de comunicacién de AF:

e Teléfono mévil GSM 850 / GSM 900: 0,99 m

® Teléfono moévil GSM 1800 / GSM 1900 / UMTS: 0,7m
e Teléfono inaldmbrico DECT, incluida la base: 0,35 m

e Wi-Fi (router, puntos de acceso,...): 0,22m

Indicaciones para el paciente

Procure que no puedan penetrar particulas sélidas ni liquidos en la mano SensorHand Spe-
ed.

No exponga la mano SensorHand Speed de forma intensa a humo o polvo, a vibraciones
mecdnicas o golpes o a un calor excesivo.

Evite permanecer en las proximidades de cables de alta tensién, emisores, transformadores
u otras fuentes con una fuerte irradiacioén electromagnética (como por ejemplo, los sistemas
de proteccion de articulos en centros comerciales), ya que éstos podrian causar fallos en el
funcionamiento de la mano SensorHand Speed.

La funcion automdtica de autoprensado, que se puede activar tocando el sensor, requiere
un trato cuidadoso en determinadas situaciones, como por ejemplo al dar la mano, durante
la higiene corporal, etc.
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* Solo el servicio técnico myoeléctrico certificado de Ottobock puede abrir y reparar la mano
SensorHand Speed y sus componentes.

e Tenga en cuenta que cuando no vaya a utilizar la mano SensorHand Speed, debe guardarla
en estado abierto para proteger asi la sensérica y la mecdanica.

* Por favor entregue al paciente el documento de “Informacién para el paciente 646D 165" refe-
rente a la mano SensorHand Speed.

3.1 Llevar un vehiculo

A la pregunta si un usuario de prétesis de brazo estd en condicién de conducir un vehiculo, no
se puede contestar de forma general. Dependerd de la clase de prétetizacion (nivel de ampu-
tacion, si es de un lado o de los dos, condiciones del muidn, construccion de la prétesis) y de
la desenvoltura individual del usuario. Respete necesariamente las normas legales nacionales
para conducir un automévil y permita que una entidad autorizada verifique y confirme su capa-
cidad de conduccion por motivos de derecho del seguro. Ottobock recomienda generalmente,
que una empresa especializada cambie el montaje del vehiculo sgin lo necesite el conductor
(p.€j. volante). Una conduccién sin riesgos, ain con la mano SensorSpeed desactivada, de-
beria estar asegurada sin falta. Si al conducir con la mano Sensor activada se produjese una
direccion erronea de esta, se pondrian en peligro los demds conductores y viandantes.

Atencién:

Si la SensorHand Speed estd equipada con un cierre de mufieca, antes de que se
utilice, el componente de agarre debe colocarse de modo que un ligero retorcimiento
no haga que la mano se suelte de la prétesis.

No tire bajo ninglin concepto este producto a la basura convencional. En caso de que
se deshaga de este producto sin tener en cuenta las disposiciones legales de su pais
en referencia a este dmbito, estard dafiando al medio ambiente y a la salud. Por eso
le rogamos que respete las advertencias que la administracion de su pais tiene en vi-
gencia respecto a los procedimientos de recogida selectiva de deshechos.

4 Mantenimiento

Se recomienda efectuar un mantenimiento periddico (inspeccion de servicio) cada 24 meses
con el objetivo de evitar lesiones y para conservar la calidad del producto. El periodo de tole-
rancia mdximo es de un mes antes del vencimiento del mantenimiento y de tres meses después
del vencimiento. Con cardcter general, todos los productos estdn sujetos a intervalos de man-
tenimiento obligatorios durante el periodo de garantia. Solamente asi se conservard la garantia
con todos sus efectos. Durante el mantenimiento pueden ser necesarias prestaciones de ser-
vicio adicionales, por ejemplo, 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 conforme a un presupuesto presentado previamente. Para los trabajos
de mantenimiento y las reparaciones se han de enviar siempre los siguientes componentes: El
producto, el cargador y el bloque de alimentacién. Se han de enviar los componentes por ins-
peccionar en el embalaje de la unidad de servicio previamente recibida.

5 Suministro
1 ud. Mano SensorSpeed
1 ud. Instrucciones de uso
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6 Descripcion y funcion

La mano SensorSpeed es una mano protésica myoeléctricamente controlada, que destaca
por una velocidad de prehensiéon especialmente alta con un concepto sensitivo e innovador.
La mano SensorSpeed de Ottobock estd equipada con el sistema de estabilizacion de prehen-
sién, SUVA® Sensorik, la funcién FlexiGrip y con funcién de programacion.

El control DMC proporcional (Dynamic Mode Control) facilita al paciente, el control de la velo-
cidad y la fuerza de prehensiéon de forma proporcional a su sefial muscular. Si varia la fuerza
de la sefal muscular, la velocidad y la fuerza de prehensiéon se adaptan enseguida a la sefial
muscular modificada.

El enchufe coaxial de la SensorHand Speed 8E38=8* se distingue por un aro de color naran-
ja y el cable de conexion de la SensorHand Speed 8E39=8* 6 8E41=8" estd marcado con un
manguito de color naranja.

6.1 Sensorica SUVA

La sensoérica SUVA (Fig.1) incorporada en el pulgar detecta, deslizamientos y cambios propor-
cionales en objetos prensados. En este momento el sistema aumenta la fuerza de prehensién
automdtica-y progresivamente, partiendo de la fuerza inicial, hasta que el objeto vuelve a una
posicion estable.

6.2 Funcion FlexiGrip

La funcién FlexiGrip facilita el giro y el desplazamiento de un objeto prensado con la mano, sin
necesidad de aflojar la prehensién a través de sefiales de los electrodos y a continuacién tener
que volver a prensar. La mano protésica sigue los cambios de posicion del objeto prensado, y
al igual que una mano natural. La prehensién se efectia de forma flexible.

6.3 Funcioén de programacion

Para la adaptacion 6ptima al paciente, se puede elegir entre seis programas. Estos progra-
mas serdn elegidos por los conectores codificados sefialados en diferentes colores (Fig. 2). La
mano SensorSpeed estd provista de fdbrica con un conector codificado negro y preconfigura-
da con el programa 1. Para la eleccion del programa, acoplar el 757T13 MyoSelect. Si se pre-
fieren conectores codificados para la seleccién de los programas, también es posible.

6.4 Conexion y desconexion de una mano SensorSpeed

Presionando el guante estético es posible accionar el interruptor Encendido/Apagado integra-
do en la electrénica de control.

Zona del dorso de la mano:  Funcién ENCENDIDO (Fig. 3)
Zona del pulgar: Funcion APAGADO (Fig. 4)

5 Desarrollado por Otto Bock Healthcare Products GmbH en colaboracion con la Schweizerischen Unfall Versicherungs Anstalt, SUVA (mutua
suiza de accidentes)
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7 Regulacioén del(los) electrodo(s)

Los mejores resultados posibles de la mano SensorSpeed con sensérica SUVA se consiguen
con un ajuste y una regulaciéon éptima de los electrodos. Esto es posible sin problemas con el
Ottobock MyoBoy 757M10/757M11=X-CHANGE.

Se ha de procurar que las superficies de contacto de los electrodos se apoyen sobre piel sana
con toda la superficie a ser posible. Si se observaran perturbaciones intensas por aparatos
eléctricos, tendria que verificarse la posicién de los electrodos y modificarse eventualmente.
Si no pudieran eliminarse las perturbaciones, péngase en contacto con el servicio Myo de
Ottobock.

Q jAtencion!
El paciente he de realizar pausas durante los ajustes de electrodos, ya que el cansancio
muscular originaria en otro caso resultados irregulares y el terapeuta tenderia a ajustar
los electrodos en lo sucesivo con demasiada sensibilidad.

Programa 1,5y 6:

Elegir en el programa MyoSoft o PAULA la variante deseada del programa. Cada electrodo
debe ser ajustado de forma, que el paciente pueda mantener cada sefial muscular durante
aprox. 2 segundos por encima del valor HIGH (Fig.7, Pos. 1).

Programa 2:

Elegir en el programa MyoSoft o PAULA la variante deseada del programa. Cada electrodo
debe ser ajustado de forma, que el paciente pueda mantener cada sefial muscular durante
apréx. 2 segundos por encima del valor LOW (Fig. 7, Pos. 2).

Programa 3:

Elegir en el programa MyoSoft o PAULA la mano Sensor en el modo AutoControl. El electrodo
debe ser ajustado de forma, que el paciente pueda mantener la sefal muscular durante apréx.
2 segundos por encima del valor ON (Fig. 8).

Programa 4:

Elegir en el programa MyoSoft o PAULA la mano Sensor en el modo VarioControl. El electrodo
debe ser gjustado de forma, que el paciente pueda mantener la sefial muscular durante aprox.
2 segundos por encima del valor HIGH (Fig. 7, Pos. 1).

Indicacion para Fig. 7 y Fig. 8: En los programas 3 y 4 sélo se puede observar una sefial mus-
cular!

8 Funciones

Para determinar el programa deseado, introducir el conector codificado correspondiente (Fig. 2)
13E184=1 (blanco) 13E184=3 (verde) 13E184=5 (amarillo)) = 13E184=8 (negro)
13E184=2 (rojo) 13E184=4 (azul) 13E184=6 (violeta)

Si se ha insertado el conector negro de codificaciéon 13E184=8 en la electrénica de control de
la mano SensorSpeed, con MyoSelect 757T 13 podrdn ajustarse todas las funciones. Un ajuste
de velocidad de la mano SensorSpeed con el MyoSelect 757T13 podrd ser realizado con cual-
quier codificador. Léa las instrucciones de uso 647G 131.

Antes de cambiar el conector codificado, quitar el aro de seguridad de la mano interior. Extraer
la mano interior parcialmente. Cambiar el conector codificado (Fig. 2)

Volver a colocar la mano interior y el aro de seguridad.

Para que el sistema pueda reconocer la nueva codificacion, extraer el acumulador brevemente
y volver a colocarlo (Reset). Son disponibles diez variantes de programas.
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9 Resumen de programas

blanco

velocidad: proporcional

velocidad: proporcional

Programa 1 abrir cerrar Indicacién
DMC plus Sensérica | Myo-sefial sobre Myo-sefal sobre Programa preferido
Conector codificado electrodo electrodo por por pacientes con

2 sefales musculares
fuertes

conect.codif. rojo

dos electrodos

velocidad: proporcional

corta, cualquier tono)

velocidad: constante

Programa 2 abrir cerrar Indicacién
AutoControl - Myo-sefial sobre Myo-sefial sobre el Para pacientes con 2
Lowlinput electrodo electrodo digital (sefial | sehales musculares

debiles

AutoControl -
LowlInput
conect.codif. rojo

un electrodo y cualquier
conector Ottobock

Myo-sefial sobre
electrodo

velocidad: proporcional

Sefial sobre el
interruptor

velocidad: constante

Para pacientes con una
sola sefial muscular debill

AutoControl -
LowlInput
conect.codif. rojo

cualquier conector
Myobock

La mano abre sélo
seleccionando parte
P .

abrir” de la microllave.

velocidad: constante

Senal sobre parte
“cerrar” de la microllave

velocidad: constante

Para pacientes con
sefiales musculares muy
debiles o sin sefiales

Programa 3

abrir

cerrar

Indicacién

AutoControl
conect. codif. verde

un electrodo

Myo-sefial rapida y
duradera sobre el
electrodo

velocidad: constante

Relajacion lentisima
del musculo sobre el
electrodo: la mano
permanece abierta.
Relajacion rapida
del musculo sobre el
electrodo: la mano
cierra

velocidad: constante

Para pacientes con 1
musculo sélo y sefales
musculares muy debiles

AutoControl
conect. codif. verde

cualquier conector
Myobock

Abre mientras es
activado el interruptor

velocidad: constante

Cierra
automdticamente al
soltar el interruptor

velocidad: constante

Para pacientes con
sefales musculares muy
debiles o ninguna sefial
muscular
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Programa 4

abrir

cerrar

Indicacién

VarioControl
conect. codif. azul

un electrodo

Velocidad y fuerza de la
tensién muscular en el
electrodo.

Velocidad:
proporcional

Velocidad y fuerza de la
tensiéon muscular en el
electrodo

Velocidad:
proporcional

Para pacientes con un
musculo y sefial muscular
fuerte o con tendencia a
cocontraccion

VarioControl
conect. codif. azul

un transductor linear

Velocidad y fuerza de la
traccion del transductor
linear

Velocidad: proporcional

Velocidady disminucién
de la traccion del
transductor linear

Velocidad: proporcional

Para pacientes con
sefales musculares muy
debiles o ninguna sefal
muscular

Programa 5

abrir

cerrar

Indicacién

VarioDual
conect. codif. amarillo

dos electrodos

Velocidad y fuerza de la
tensién muscular en el
primer electrodo

Velocidad: proporcional

Velocidad y fuerza de la
relajacion muscular en
el primer electrodo.
Velocidad: proporcional.
Fuerza de prehensi'én
proporcional a la
capacidad de la sehal
muscular en el segundo
electrodo.

Control para pacientes
con 2 senales musculares
fuertes

Programa 6

abrir

cerrar

Indicacién

DMC plus Sensoérica
conect. codif, violeta

dos electrodos

Myo-sefial sobre el
electrodo

Velocidad: proporcional

Myo-sefial sobre el
electrodo

Velocidad: proporcional

Programa para
pacientes con 2 sefiales
musculares fuertes

SUVA Sensorica
y FlexiGrip
desconectables.

Todos los valores de energia (p.ej. 100 N ~ 10 Kp ) son datos apréx., para la aclaracion del
principio de funcionamiento de las distintas formas de uso.
DMC plus Sensoérica

Conector codificado blanco
Control con 2 eléctrodos

Esta corresponde a la direccion- DMC, incluyendo ademds el sistema de estabilizacion de pre-
hension “SUVA-Sensérica”. La capacidad de velocidad y/o de fuerza en la prehension, estd
determinada por la fuerza de la sefial (resultado de la tension muscular).

9.1 Programa 1:

Abrir:
Cerrar:
Ejemplo 1:

de forma proporcional sobre el electrodo “abrir”.
de forma porporcional sobre el electrodo “cerrar”.
Emitiendo una sefial muscular debil, se ejerce para agarrar un objeto una fuer-

za de prehensiéon minima (10N). Si reconocen los sensores un cambio en la po-
sicién del objeto, el sistema -segln se necesite- de forma automdtica incremen-
tard hasta 1,5 veces la fuerza de preh. del comienzo (15N). Flexi-Grip empieza
a funcionar a partir de 20 N. Cuando desaparece la carga, la mano Sensor
agarra de nuevo con la misma fuerza de prehensién anterior.

SensorHand Speed
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Ejemplo 2 Si la sefial muscular es mayor, se produce una fuerza de prehensiéon también
mayor, y cuando cambia de posicion el objeto agarrado, se incrementard hasta
un mdximo (100N). FlexiGrip comienza a funcionar a partir de 130 N. Cuando
desaparece la dificultad, la mano Sensor presenta de nuevo la misma fuerza

anterior.
Programa 1: DMC plus Sensorica (Conector codificado blanco)
abrir cerrar fuerza regulacioén post. funcioén Flexi-Grip
inicial de autom. de la f. de
prehension prehension
Myo-sefial sobre el | Myo-sefial sobre el | proporc.: proporcional: dependiendo de la
electrodo electrodo O N hasta hasta méx. 1,5 fuerza inicial, resp. es
100 veces fuerza inicial | insignificativomente eficaz
de prehension para la regul. post. de
Velocidad: Velocidad: fuerza méx.
proporcional proporcional p.ej. fuerza inicial min. desde 20 N
15 mm/s hasta 15 mm/s hasta 10 N = regulacion madx. desde 130 N
300 mm/s 300 mm/s posterior hasta
max. 15 N

A través de una sefial muscular mds fuerte se puede - si se necesita, agarrar en cualquier mo-

mento hasta con la fuerza maxima (100 N), independientemente de la regulacion posterior de la

fuerza de prehensién.

Recomendacién: Con un impulso corto “ABRIR” se puede parar en cualquier momento tanto la
regulacién posterior automdtica de la fuerza de prehensién, como la funcién
FlexiGrip.

9.2 Programa 2: AutoControl - Lowinput

Conector de codificacién rojo

Control con 2 electrodos

1 electrodo y 1 interruptor o

1 conector
La mano cierra con la mayor velocidad y agarra un objeto con una fuerza minima (10 N). Cuan-
do los sensores reconocen un cambio de posicién en el objeto, se incrementa la fuerza de pre-
hensién automdticamente — segln se necesita — hasta con una fuerza méxima de (100N) .
FlexiGrip es eficaz a partir de de la fuerza mdx. de prehension. La mano SensorSpeed volverd
a agarrar con la fuerza previa, si la carga desaparece.

9.2.1 Control con 2 electrodos:

Abrir: de forma proporcional sobre el electrodo “abrir”.
Cerrar: mediante velocidad maxima con una corta sefial muscular a cualquier nivel por
encima del umbral “ON" sobre el electrodo “cerrar”.
Programa 2: 2 Electrodos AutoControl — LowlInput (conector codif. rojo)
abrir cerrar fuerza regulacién autom. | funcién Flexi-Grip
incial de de fuerza post.
prehension
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Myo-sefial sobre el
electrodo

Velocidad:
proporcional
15 mm/s hasta
300 mm/s

Myo-sefial sobre
el electrodo digital
(sefial corta de
cualquier nivel)

Velocidad:
constante
300 mm/s

10N

hasta mdx. 100 N

eficaz a partir de la
fuerza méxima de
prehensién

9.2.2 Control con 1 electrodo y 1 microllave
proporcional sobre el electrodo “Abrir”.
con un accionamiento corto del mando a méxima velocidad.

Introducir el cable rojo/blanco de conexion 13E99 al conector coaxial 9E169
del lado “cerrar” (Fig. 5: (1) cable de conexién al acumulador, (2) electrodo,
(8) conductor rojo/blanco del cable de conexién 13E99

Abrir:
Cerrar:
Recomendacién:

Programa 2: Electrodo y e interruptor AutoControl — LowlInput (conector codif. rojo)

abrir

cerrar

fuerza inicial
de prehensiéon

regulacion autom. de
fuerza post.

funcioén Flexi-Grip

Myo-sefial sobre el
electrodo:
la mano se abre

Velocidad:
proporcional
15 mm/s hasta
300 mm/s

Senal sobre el
interruptor: la mano
se cierra

Velocidad:
constante
300 mm/s

10N

hasta mdx. 100 N

eficaz a partir de
la fuerza méxima
de prehension

9.2.3 Control con 1 microllave:
Este programa se puede utilizar en conjunto con cualquier interruptor MyoBock de Ottobock.

Abrir:

Entonces la mano queda abierta.

Cerrar:

con maxima velocidad, durante la activacién del interruptor en la parte “abrir”.

con maxima velocidad, activando la parte “cerrar” del interruptor.

Programa 2: Interruptor AutoControl — LowInput (conector codif. rojo)

estd activada la
parte “abrir” del
interruptor.

Velocidad:
constante
300 mm/s

parte “cerrar” del
interruptor: mano
cierra

Velocidad:
constante 300 mm/s

abrir cerrar fuerza regulacion funcion Flexi-Grip
incial de autom. de fuerza
prehensién post.
La mano abre si Sefial sobre la 10N hasta méx. 100 N | eficaz a partir de la

fuerza maxima de
prehension
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9.3 Programm 3: AutoControl

Conector de codificacién verde

Control con 1 electrodo, 1 Transductor linear

o 1 interruptor
La mano cierra con la mayor velocidad posible y agarra un objeto con una fuerza de prehen-
sion minima (10 N).
Si los sensores detectan un cambio de posicién del objeto, se regula la fuerza de prehension
de forma automdtica y sin graduacion, hasta llegar a la fuerza que se necesita (max. 100 N).
FlexiGrip funciona a partir de 130 N. Cuando desaparece la carga, la mano Sensor Speed
agarra de nuevo con la fuerza anterior.

9.3.1 Control con 1 electrodo:

Abrir: Con velocidad maxima a través de una sefial rdpida y continua sobre el
eléctrodo.

Cerrar: Con velocidad maxima y por rdpida relajacién del misculo.

Parar: Por relajacién muscular muy lenta sobre el electrodo: la mano se queda
abierta.

Ejemplo 1: Después de abrir la mano, el paciente relaja el misculo muy despacio.
La posicién abierta de la mano no cambia.

Ejemplo 2: Después de abrir la mano, el paciente relaja el misculo con la mayor velocidad

posible. La mano se cierra automdticamente y lo mds rdpidamente posible,
empezendo a agarrar el objeto con 10 N de fuerza de prehension.

Los sensores captan un cambio enla posicion del objeto, agarra automaticamente
y — segun se requiera — hasta su fuerza maxima (100 N).

Programa 3: 1 Electrodo AutoControl (conector codificado verde)

abrir cerrar fuerza regulacién autom. | funcién Flexi-Grip
inic. de de fuerza post.
prehen-
sion
Myo-sefial rapida Relajacion muscular 10N hasta mdx. 100 N eficaz a partir de la
y continua sobre el muy lenta sobre el fuerza méxima de
electrodo: electrodo: la mano prehensién

queda abierta

Relajaciéon muscular
répida sobre el
electrodo: la mano se

cierra
Velocidad: Velocidad:
constante constante
300 mm/s 300 mm/s

9.3.2 Control con 1 Transductor linear:

Abrir: Con velocidad maxima con traccion rdpida en el transductor linear.

Cerrar: Con velocidad maxima, soltdndo rapidamente la traccion en el transductor linear-.

Parar: Soltdndo muy lentamente la traccién en el transductor linear: la mano permanece
abierta.

76 | Ottobock SensorHand Speed



Ejemplo 1:

Después de la apertura, el paciente suelta la traccién en el transductor linear muy

lentamente.
La posicién de apertura no cambia.

Ejemplo 2:

Después de la apertura, el paciente suelta la traccién en el transductor linear con

la velocidad mds répida posible.

La mano cierra automaticamente con la velocidad mds rdpida posible y comineza
de sujetar el objeto con 10 N de fuerza de prehension.

Los sensores captan un cambio en la posicion del objeto, agarra automaticamente
y — segun se requiera — hasta su fuerza maxima (100 N).

Programa 3: 1 Transductor linear AutoControl (conector de codificacion verde)

velocidad en el
transductor linear

Velocidad:
constante
300 mm/s

abrir cerrar fuerza regulaciéon autom. | funcién Flexi-Grip
inic. de de fuerza post.
prehen-
sion
Traccién con alta Soltar la traccién en el 10N hasta max. 100 N eficaz a partir de la

fuerza maxima de
prehension

transductor linear muy
lentamente: la mano
permanece abierta

Soltar la traccion en
el transductor linear
répidamente: la mano
cierra

Velocidad:
constante
300 mm/s

9.3.3 Control con 1 microllave:

Abrir:
Cerrar:

Recomendacion:

Con la velocidad mdxima, en cuanto esté activado el interruptor.

Soltando el interruptor se cierra la mano automdticamente a la mayor
velocidad posible y comineza a sujetar el objeto con una fuerza de prehension
de 10 N.

Introducir el cable rojo/blanco del cable de conexiéon 13E99 en el conector
coaxial 9E169 en la parte “abrir” (Fig. 6: (1) cable de conexién al acumulador,
(2) conductor rojo/blanco del cable de conexion 13E99).

Programa 3: 1 Microllave AutoControl (conector codificado verde)

esté activado el
interruptor.

Velocidad:
constante
300 mm/s

automdticamente en
cuanto se suelta el
interruptor

Velocidad:
constante
300 mm/s

abrir cerrar fuerza inic. regulacion autom. | funcién Flexi-Grip
de de fuerza post.
prehension
Abre en cuanto Cierra 10N hasta max. 100 N eficaz a partir de

la fuerza maxima
de prehension
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9.4 Programa 4: Control variable

Conector codificado azil
Control con 1 electrodo
o 1 elemento de control lineal

En este programa, la velocidad “abrir” se determina con el nivel y la rapidez de la tensién mus-
cular. La velocidad de cerrar depende de la relajacién muscular.

FlexiGrip funciona a partir de la fuerza de prehensién maxima. Cuando desaparece la carga, la
mano Sensor Speed vuelve a agarrar con la misma fuerza anterior.

Abrir:

Cerrar:

Parar:

Ejemplo 1:

Ejemplo 2:

Proporcional. La velocidad de apertura es determinada por la velocidad y la
fuerza de la tensién muscular.

Proporcional. La velocidad de cierre es determinada por la velocidad y el grado
de la relajacién muscular. Con ello también se determina el grado variable de
fuerza de prehensién inicial.

En caso de relajacion muscular muy lenta sobre el electrodo, la mano
permanece abierta.

Despues de abrir la mano el paciente relaja el misculo lentamente. Se produce
el cierre de forma andlogica al tiempo de lenta relajacion del masculo. Se sujeta
el objeto con poca fuerza (10 N). No se produce una regulaciéon automdtica
posterior de la fuerza de prehension .

Despues de abir la mano el paciente relaja el misculo con una velocidad
maxima. La mano, cerrandose también a maxima velocidad, comienza a
sujetar un objeto con 10N de fuerza de prehensién. Si los sensores detectan
un cambio en la posicion del objeto, vuelve a agarrar — segln se necesite —
automdticamente hasta con una fuerza maxima de (100N).

Programa 4: Control de 1 electrodo VarioContol (conector de codificacion azdl)
abrir cerrar fuerza regulaciéon autom. funciéon
inic. de de fuerza post. Flexi-Grip
prehen-
sion
velocidad y grado de | velocidad y gradode | 10N mediante poca o mediante poca o
tension muscular en | la relajacién muscular media velocidad de | media velocidad de
el electrodo en el electrodo cierre, ninguna cierre funciona a
partir 15 N
Velocidad: Velocidad: 10N con velocidad media | con velocidad de
proporcional proporcional a alta de cierre cierre media a alta
15 mm/s hasta 15 mm/s hasta hasta max. 100 N a partir de la fuerza
300 mm/s 300 mm/s max. de prehension

9.4.1 Control con 1 transductor linear

Abrir:

Cerrar:

Parar:

Ejemplo1:
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Proporcional. La velocidad de apertura es determinada por la rdpidez y la
fuerza de la traccion en el transductor linear.

Proporcional. La velocidad de cierre es determinada por la rdpidez de soltar
la traccion en el transductor linear. Con ello también se determina el grado
variable de fuerza de prehension inicial.

Soltando la traccion el en transductor linear muy lentamente, la mano permanece
abierta.

Después de la apertura, el paciente suelta lentamente la traccién en el
transductor linear.
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Se produce el cierre de forma andlogica al tiempo de lenta relajacion del
musculo. Se sujeta el objeto con poca fuerza (10 N). No se produce una
regulacion automdtica posterior de la fuerza de prehensién .

Depués de la apertura, el paciente suelta la traccion en el transductor linear
con la maxima velocidad.

La mano cierra con la maxima velocidad y comienza sujetar un objeto con 10 N
de fuerza de prehension. Silos sensores detectan un cambio en la posicion del
objeto, vuelve a agarrar — segln se necesite — automdaticamente hasta con una
fuerza maxima de (100N).

Ejemplo 2:

Programa 4: 1 transductor linear VarioContol (conector de codificacion azul)
abrir cerrar fuerza regulacién autom. funcién
inic. de de fuerza post. Flexi-Grip
prehen-
sién
velocidad y fuerza velocidad de soltura 10N mediante poca o mediante poca o
de traccion en el en el transductor media velocidad, media velocidad d
transductor linear linear ninguna funciona a partir de
15N
Velocidad: Velocidad: 10N con velocidad media | mediante velocidad
proporcional proporcional a alta hasta max. media a alta a partir
15 mm/s hasta 15 mm/s hasta 100 N de la fuerza max. de
300 mm/s 300 mm/s prehension
9.5 Programa 5: VarioDual

Conector de codificacion amarillo
Control con 2 electrodos

En este programa la velocidad “abrir” es determinada por el grado y la rdpidez de la tensién
muscular. La velocidad “cerrar” hasta conseguir la fuerza min. de prehension de aprox. 10 N
depende de la rdpidez de la relajaciéon muscular. La fuerza de prehension es determinada por
la siguiente sefial muscular o la sefial muscular al mismo tiempo en el segundo electrodo.
Dependiendo de la fuerza de prehension inicial, FlexiGrip es eficaz poco por encima de la re-
gulacién max. de la fuerza de prehensién. Al eliminar la carga, la mano SensorSpeed vuelve a
agarrar con la fuerza de prehension anterior.

Electrodo 1:

Abrir: Proporcional. La velocidad de apertura es determinada por la rdpidez y la fuerza de
la tension muscular.

Cerrar:  Proporcional. La velocidad de cierre es determinada por la rapidez y la fuerza de la
relajacion muscular. La fuerza de prehensién es de apréx. 10 N.

Parar: Mediante relajacion muscular muy lenta sobre el electrodo, la mano permanece
abierta.

Electrodo 2:

Sujetar: La formacion de la fuerza de prehension es determinada por el grado de la sefial

muscular en el segundo electrodo. La fuerza de prehensiéon mdx. es de apréx. 100
N.

Ejemplo 1: Después de la apertura, el paciente relaja el misculo con la rapidez que quiere. El
cierre se realiza proporcionalmente a la velocidad de la relajacién muscular. El objeto
se sujeta con la min. fuerza de prehensién (10 N).
FlexiGrip es eficaz con 20 N. Al eliminar la carga, la mano SensorSpeed vuelve a
agarrar con la min. fuerza de prehension.
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Ejemplo 2: Después de agarrar como en el ejemplo 1 se requiere agarrar el objeto con mas
fuerza de prehensién. Para ello el paciente realiza una sefal muscular en el segundo
electrodo. Se puede realizar una fuerza de prehension entre 10 Ny 100 N de forma
proporcional. En caso de variar la posicién de un objeto agarrado, la fuerza de
prehensién aumenta aprox. 1,5 veces el valor de la fuerza de prehension indicada.
FlexiGrip es eficaz en el valor de apréx. 2 veces de la fuerza de prehension indicada
hasta max. 130 N y al eliminar la carga la mano SensorSpeed vuelve a agarrar con
la fuerza de prehension inicial.

Programa 5: 2 Electrodos VarioDual (conector codificado amarillo)
abrir cerrar fuerza regulaciéon autom. | funcién Flexi-Grip
inic. de de fuerza post.
prehension

Velocidad y fuerza | cerrar: 10N ninguna a partir 20 N

de la tension velocidad y fuerza de la

muscular en el relajacion muscular en el

1. electrodo 1. electrodo

Velocidad: Velocidad:

proporcional proporcional

15 mm/s hasta 15 mm/s hasta

300 mm/s 300 mm/s
Realizacion de la Propor- proporcional: dependiendo de la
fuerza de prehension: cional: hasta max. 1,5 fuerza de prehension
Fuerza de prehensién 10 N hasta | veces la fuerza de | inicial, eficaz poco
dependiendo del grado | 100 N prehension inicial por encima de la
de la sefial muscular en regulacion posterior
el 2. electrodo. de la fuerza de
Fuerza prehension: prehensién
proporcional min. a partir 20 N
10 N hasta max. a partir 130 N
130N

9.6 Programa 6: DMC plus Sensoérica desconectable

Conector codificado violeta
Control con 2 electrodos

Este control corresponde al programa 1, pero es posible desactivar temporalmente la SUVA-
Sensérica y la funcién FlexiGrip.

9.6.1 Conectar y desconectar la SUVA-Sensoérica y la funcién FlexiGrip

Para agarrar objetos blandos y flexibles como p.ej. espumas blandas o herramientas como p.e;.
una pinza, es posbile desactivar la SUVA-Sensoérica de forma manual. Para ello, abrir la mano
Sensor Speed hasta el tope y mantenerla abierta con una sefal muscular de cualquier fuerza.
Al mismo tiempo presionar ligeramente la SUVA-Sensoérica (Fig. 1) (presionar un objeto duro).
Una sefial corta de vibracion confirma la desconexién. Para conectar la SUVA-Sensérica reali-
zar los mismos pasos. Dos sefales de vibracion confirman la activacion de la SUVA-Sensorica.

Recomendacién:
Tengan en cuenta, que al desconectar la SUVA-Sensérica, la fuerza de prehension no
serd reajustada de forma automdtica y los objetos agarrados pueden deslizarse.

Después de colocar el acumulador, senales de vibracion informan al paciente sobre el modo
actual.
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Sensoérica desconectada
Sensoérica conectada

Una senal de vibracion:
Dos esnales de vibracion:

10 Empleo de los acumuladores

Emplee Gnicamente acumuladores completamente cargados. Procure tener siempre un segun-
do acumulador cargado para reemplazar el primero cuando se quede sin carga. La gestién
inteligente de los acumuladores le alerta del bajo nivel de carga de los mismos reduciendo la
velocidad de la mano y su fuerza de agarre. El acumulador estd protegido ante una perjudicial
descarga total.

Se recomienda usar la mano SensorHand Speed con el EnergyPack (757B20) para poder asi
obtener el maximo rendimiento de la mano durante el mayor tiempo posible.

También es posible usar la mano SensorHand Speed con el EnergyPack (757B21), el X-Chan-
gePack (757B15) o el MyoEnergy Integral (757B25=*, 757B35=*), aunque esto supondria una
limitacién en el rendimiento.

Para mds informacién detallada sobre el empleo de los acumuladores, consulte la informacién
adjunta.

Atencion :

Si la mano SensorHand Speed encuentra un EnergyPack (757B20, 757B21) o un
MyoEnergy Integral (757B25=*, 7567B35=") cargado, cambia de forma automdtica al
modo de bateria de tecnologia Li-lon. A partir de ese momento, el sistema soélo se
podrd utilizar con dicha tecnologia. En caso de que, a pesar de ello, se emplee el
X-ChangePack (757B15) de Ottobock, no se podrd garantizar que se vaya a usar el
maximo de la capacidad. Utilice MyoSelect (757T13) si desea restablecer el sistema
para poder utilizar el X-ChangePack o acumuladores reemplazables.

Por motivos de seguridad funcional y fiabilidad, Unicamente pueden utilizarse acumu-
ladores 757B20, 757B21, 7567B25=*, 757B35=* 0 757B15.

Este producto viene configurado de fdbrica para que funcione con acumuladores en
NiMH.

11 Datos técnicos

Corriente en reposo 2 mA
Temperatura de funcionamiento 0-70°C
Alcance de la apertura 100 mm
Velocidad proporcional 15-300 mm/s
Agarre proporcional O-ca. 100N

Suministro de energia

Vida util del componente de agarre
Vida til de la bateria

Con limitaciones:

EnergyPack
MyoEnergy Integral
X-ChangePack, acumuladores reemplazables NiMH

Condiciones ambientales

Almacenamiento (con o sin embalaje)

SensorHand Speed

EnergyPack 757B20 (7,2 V)
5 anos
2 anos

757B21 (7,2 V)
757B25=*, 757B35=" (7,4 V)
757B15 (6 V)

De +5 °C/+41 °F a +40 °C/+104 °F
Max. 85 % de humedad relativa, sin
condensacion
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Transporte (con o sin embalaje) De -20 °C/-4 °F a +60 °C/+140 °F
Max. 90 % de humedad relativa, sin
condensacion

Funcionamiento De -5 °C/+28 °F a +45 °C/+113 °F
Max. 95 % de humedad relativa, sin
condensacion

Carga de la bateria De +5 °C/+41 °F a +40 °C/+104 °F
Max. 85 % de humedad relativa, sin
condensacion

12 Simbolos utilizados

Producto sanitario

13 Responsabilidad

Otto Bock Healthcare Products GmbH, llamado en lo sucesivo el fabricante, asumird la garantia
solo cuando se hayan observado tanto las indicaciones de preparacion y procesamiento como las
instrucciones de cuidado y los intervalos de mantenimiento prescritos. El fabricante advierte expre-
samente de que este producto sélo puede emplearse combinado con componentes que cuenten
con el visto bueno del fabricante (véanse el manual de instrucciones y los catdlogos). El fabricante
no se responsabiliza de los dafios producidos por combinaciones de componentes (empleo de
productos de otros fabricantes) y aplicaciones que no cuenten con el visto bueno del fabricante.

Este producto debe ser abierto y reparado exclusivamente por personal especializado y autori-
zado de Ottobock.

14 Limpieza y cuidados

Limpie el producto con un pafio suave y himedo y jabdn suave (p. €j., Ottobock Derma Clean
453H10=1) en caso de suciedad. Preste atenciéon a que el producto no resulte danado y a que
no penetre ninguln liquido en el componente del sistema.

A continuacioén, seque los componentes protésicos con un pafo suave.

15 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 sus-
tancias peligrosas en aparatos eléctricos y electronicos. El texto completo de las Directivas y exi-
gencias estd disponible en la siguiente direccién de internet: http://www.ottobock.com/conformity.

16 Marcas registradas

Todas las denominaciones mencionadas en este documento anexo estan 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 do-
cumento pueden ser marcas registradas y estén sometidos a los derechos de los propietarios
correspondientes.

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

Data da dltima atualizagéo: 2021-04-15

* |eia este documento atentamente antes de utilizar o produto e observe as indicagdes de
seguranga.

¢ Instrua o usudrio 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 saude, ao fabricante e ao 6rgdo responsavel em seu pais.

¢ Guarde este documento.

Nehmen Sie das Produkt nur gemdB den Informationen in den mitgelieferten Begleitdoku-
menten in Betrieb.

1 Utilizacao

1.1 Objectivos médicos

A SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8* e 8E41=8* da Ottobock destina-se exclusivamente
a protetizagdo exoesquelética das extremidades superiores.

1.2 Aplicagéo
A SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8* e 8E41=8" da Ottobock pode ser empregada em pa-
cientes amputados uni- ou bilateralmente.

1.3 Condicées de emprego

A SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8* e 8E41=8* da Ottobock foi desenvolvida para activi-
dades do dia-a-dia e ndo pode ser utilizada para actividades extraordindrias, como por exem-
plo para a pratica de desportos radicais (escalada livre, parapente, etc.).

A SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8* e 8E41=8* da Ottobock destina-se a protetizagdo de
um paciente. A utilizagdo do produto em mais do que uma pessoa ndo é permitida pelo fabrican-
te.

1.4 Qualificagdo do técnico ortopédico

A protetizagdo de um paciente com a SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8* e 8E41=8* da
Ottobock pode apenas ser efectuada por um técnico ortopédico com formagdo e certificagdo
da Ottobock para a utilizagdo de componentes MyoBock.

2 Indicacoes de seguranca

A ndo observacgdo das indicacées de seguranca pode acarretar numa avaria no
controlo como também na funcdo do sistema de mé&o eléctrica, expondo o utili-
zador a riscos de ferimento.

* Na colocagéo da luva da prétese ndo utilize um spray a base de silicone; isto poderd afec-
tar a fixagdo segura da luva. Para auxiliar na montagem recomendamos o gel Procomfort
633S2 da Ottobock.

¢ De modo a reduzir anomalias da SensorHand Speed, e dos componentes a ela ligados, pro-
vocadas por fortes radiagdes electromagnéticas (por ex. na proximidade de cabos de alta
tensdo, transmissores, transformadores, sistemas de alarme em superficies comerciais), os
eléctrodos devem estar regulados da forma menos sensivel possivel.
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Antes de interromper ou estabelecer ligagdes eléctricas (por ex. remogdo da mdo da prote-
se) é imprescindivel desligar o aparelho da fonte de alimentagdo. Para tal retirar a bateria
do seu encaixe ou desligar a prétese premindo o botdo na tomada de carregamento.

Se ndo conseguir obter os resultados pretendidos com os ajustes ou a selecgdo do progra-
ma adequado, contacte o Servigo de Assisténcia Myo da Ottobock.

Instrua o paciente no manuseamento correcto da SensorHand Speed de acordo com o ca-
pitulo 3 “Indicagdes para o paciente”.

A SensorHand Speed foi desenvolvida para actividades do dia-a-dia e ndo pode ser utiliza-
da para actividades extraordindrias, como por exemplo para a pratica de desportos radicais
(escalada livre, parapente, etc.). O manuseamento cuidado da prétese e dos respectivos
componentes ndo s6 aumenta a vida Gtil da mesma, como também promove a seguranga
pessoal do paciente! Caso a proétese tenha sido exposta a cargas extremas (por exemplo
por queda ou similar), deve ser imediatamente verificada quanto a presenga de danos por
um técnico ortopédico. O seu contacto € o técnico de ortopedia responsavel que, se neces-
sdrio, ird enviar a prétese ao Servigo de Assisténcia Myo da Ottobock.

Combine o produto apenas com os componentes aprovados pela Ottobock (possibilidades
de combinagdo). A Ottobock ndo assume nenhuma responsabilidade, caso o produto seja
utilizado com componentes diferentes dos especificados.

Com excegdo dos trabalhos descritos neste manual de utilizagdo, é proibido executar qual-
quer manipulagdo na protese.

O manuseio da bateria estd reservado exclusivamente aos pontos de assisténcia técnica da
Ottobock (ndo efetuar a substituigdo sem autorizagdo).

A abertura e o reparo do produto, assim como o reparo de componentes danificados, s6 po-
dem ser efetuados por técnicos autorizados da Ottobock.

Em caso de pequena distdncia entre a prétese e os dispositivos de comunicagdo RF (por
ex., telefones celulares, dispositivos Bluetooth, dispositivos WLAN), é possivel ocorrer um
comportamento inesperado da prétese devido a falha da comunicagdo interna de dados.
Recomendamos, portanto, manter as seguintes dist@ncias minimas em relagdo a estes dis-
positivos de comunicagdo RF:

¢ Telefone celular GSM 850 / GSM 900: 0,99m

* Telefone celular GSM 1800 / GSM 1900 / UMTS: 0,7m
¢ Telefones sem fio DECT incl. estagdo de base: 0,35m
e WLAN (roteadores, Access Points,...): 0,22m

Indicagcdes para o paciente

Certifique-se de que ndo é possivel penetrarem particulas sélidas nem liquidos na Sen-
sorHand Speed.

A SensorHand Speed ndo deve ser exposta a fumo intenso ou poeira, vibragdes mecanicas
ou choques, nem a calor excessivo.

Evite a permanéncia na proximidade de cabos de alta tensdo, transmissores, transformado-
res ou de outras fontes de forte irradiagdo electromagnética (por ex. sistemas de alarmes
em superficies comerciais), dado poderem provocar avarias na SensorHand Speed.

A preensdo automdtica, que pode ser iniciada através do contacto do sensor, limita o ma-
nuseamento cuidadoso em determinadas situagdes: por ex., em apertos de mdo, na higiene
corporal, etc.

A abertura e a reparagdo da SensorHand Speed ou a reparagdo de componentes danifica-
dos deverdo apenas ser realizadas pelo Myo-Service Ottobock certificado.
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e Se a SensorHand Speed ndo for utilizada deverd ser guardada aberta para proteger o sis-
tema mecdnico e os sensores.

e Entregue ao paciente as Informagdes para o paciente 646D165 relativas a SensorHand
Speed.

3.1 Conducgdo de um veiculo motorizado

As condigdes em que um amputado do membro superior pode ou deve conduzir um veiculo mo-
torizado, depende das capacidades individuais. Depende também das caracteristicas da am-
putagdo (nivel, lado, estado do membro residual e tipo de prétese). Observe sempre as prescri-
¢Oes nacionais legais relativas a condugdo de veiculos e, por razdes de legislagdo de seguros,
verifique e confirme a sua aptiddo de condugdo num local autorizado. Por regra, a Ottobock
recomenda que o veiculo seja equipado mediante as necessidades, numa loja da especialida-
de (p. ex. forquilha da direcgdo). Deve-se certificar sem falta que é possivel uma condugdo sem
riscos com a SensorHand Speed desligada. Em caso de desregulagdo, a condugdo com a
SensorHand Speed ligada poderia colocar em perigo a vida dos outros condutores.

Cuidado:

Se a SensorHand Speed estiver equipada com um fecho de punho é necessdrio, an-
tes da utilizagdo, posicionar os componentes de preensdo de forma que uma rotagdo
ligeira ndo resulte no desprendimento da mdo da protese!

Nem em todos os locais este produto pode ser eliminado no lixo doméstico indife-
renciado. A eliminagdo que ndo cumpra as disposi¢cdes nacionais referentes a eli-
minagdo poderd ter consequéncias nocivas no ambiente e na saude. Observe as in-
dicagdes dos organismos nacionais responsdveis pelo processo de devolugdo e de
recolha.

4 Manutencéo

A fim de evitar lesdes e para conservar a qualidade do produto, recomenda-se a realizagdo de
uma manutengdo periddica (inspegdo de assisténcia) a cada 24 meses. O periodo de toleran-
cia é de no mdximo um més antes ou trés meses apo6s a expiragdo da manutencdo. De modo
geral, o cumprimento obrigatério dos intervalos de manutengdo durante o prazo de garantia é
vdlido para todos os produtos. S6 assim € mantida a protegdo integral da garantia. No decor-
rer da manutengdo, podem se tornar necessdrios servigos adicionais, como um reparo. Esses
servigos adicionais podem ser realizados gratuitamente ou mediante pagamento apés uma es-
timativa de custo prévia, em fungdo da abrangéncia e prazo da garantia. Para a realizagdo de
manutengdes e reparos, enviar sempre os seguintes componentes: O produto, carregador e
transformador. Para o envio dos componentes a serem verificados, deve ser utilizada a embala-
gem de envio da unidade de empréstimo recebida anteriormente.

5 Fornecimento
1 unidade mdo sensor Speed
1 unidade manual de instrugdes

6 Descricdo e funcéo

A mdo sensor Speed da Ottobock é uma mdo protésica myo-eléctrica, controldvel que se des-
taca através de um nivel excepcionalmente alto de rapidez de preensdo em combinagdo com
um sensivel e inovativo conceito de controlo. A mdo sensor Speed da Ottobock estd equipada
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com a tecnologia de auto-preensdo SUVA®, com a fungdo de preensdo flexivel (FlexiGrip) e
também com uma fungdo programada.

O controlo DMC (Dynamic Mode Control) proporcional possibilita ao utilizador controlar a rapi-
dez e a forga de preensdo proporcionalmente ao nivel do sinal muscular. Alterando a intensida-
de do sinal muscular, tanto a rapidez como a forga de preensdo se adaptam imediatamente a
essa mudanga.

A tomada coaxial da 8E38=8* SensorHand Speed estd assinalada com um anel cor-de-laran-
ja, o cabo de ligagdo da SensorHand Speed 8E39=8* ou 8E41=8* estd assinalado com uma
manga cor-de-laranja.

6.1 Tecnologia sensor SUVA

A tecnologia do sensor SUVA (Fig. 1) integrada no polegar reconhece instantaneamente se um
objecto seguro comega a deslizar. Nesse caso, o sistema aumenta automatica e paulatinamen-
te a forgca de preensdo até que o objecto fique firmemente seguro.

6.2 Funcdo FlexiGrip

A funcdo FlexiGrip permite ao utilizador alterar passivamente a posigdo de um objecto seguro
na mdo sem ter necessidade de abrir e fechar a mdo com o controlo myo-eléctrico. Quando
se move um objecto na mdo protésica, os dedos adaptam-se automaticamente & nova confi-
guracdo geométrica da preensdo, como se fosse uma mdo natural. A preensdo reage, entdo,
flexivelmente.

6.3 Funcdo programdtica

A fim de se obter uma melhor adaptagdo para o utilizador, existem seis programas a dispo-
sicdo. Estes programas s@o caracterizados por terem fichas codificadas de cores diferentes
(Fig. 2). A SensorHand Speed vem equipada de fdbrica com uma ficha de codificagdo preta e
pré-configurada com o programa 1. Para seleccionar o programa, ligue o 757713 MyoSelect.
Se preferir seleccionar os programas com a ficha de codificagdo, também o pode fazer.

6.4 Ligar/desligar a méo sensor Speed

Através de pressdo na luva cosmética pode-se accionar o interruptor integrado no controlo
electrénico.

zona pressdo na mao: fungdo ligar (Fig. 3)
zona polegar: fungdo desligar (Fig. 4

=

7 Ajuste do(s) electrodo(s)

A melhor fungdo da mdo sensor Speed com a tecnologia sensor SUVA se obtém através de
um posicionamento ideal e gjuste dos electrodos. Isto se consegue, sem inconvenientes, com o
MyoBoy 757M10/757M11=X-CHANGE=X-CHANGE da Ottobock.

Deve-se observar que as dreas de contacto dos eléctrodos estejam, se possivel, apoiadas inte-
gralmente sobre a pele intacta. Se forem observados distuirbios devidos a aparelhos eléctricos,
a posicdo dos eléctrodos deverd ser verificada e, se necessdrio, modificada. Se os distirbios
ndo puderem ser eliminados, dirija-se ao Myo-Service da Ottobock.

Atencdo!

A Durante as regulagdes dos eléctrodos, o paciente tem de fazer pausas, caso
contrdrio a fadiga muscular provoca resultados irregulares e, como consequéncia, o
terapeuta tende a regular os eléctrodos de forma demasiado sensivel.

6 Desenvolvido pela Otto Bock Healthcare Products GmbH em colaboragdo com Schweizerischen Unfall Versicherungs Anstalt, SUVA (Agén-
cia de Seguros Suiga)
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Programas de controlo 1, 5 e 6:

Seleccionar no programa MyoSoft ou PAULA a variante de programa desejada. Ajustar cada
electrodo de forma a que a pessoa consiga manter o sinal muscular logo acima do valor HIGH
durante aproximadamente dois segundos (Fig. 7, Pos. 1).

Programa de controlo 2:

Seleccionar no programa MyoSoft ou PAULA a variante de programa desejada. Ajustar cada
electrodo de forma a que a pessoa consiga manter o sinal muscular logo acima do valor LOW
durante aproximadamente dois segundos (Fig. 7, Pos. 2).

Programa de controlo 3:

Seleccionar no programa MyoSoft ou PAULA a méo sensor no modo controlo varidvel. O elec-
trodo deve ser ajustado de tal forma a que o utilizador consiga manter o sinal muscular logo
acima do valor ON durante aproximadamente dois segundos (Fig. 8).

Programa de controlo 4:

Seleccionar no programa MyoSoft ou PAULA a méo sensor no modo controlo variavel. O elec-
trodo deve ser ajustado de tal forma a que o utilizador consiga manter o sinal muscular logo
acima do valor HIGH durante aproximadamente dois segundos (Fig. 7, Pos. 1).

Indicacéo para a Fig. 7 e Fig . 8: nos programas de controlo 3 e 4 somente levar em conside-
ragdo um sinal muscular !

8 Tipos de funcdo

Para determinar o programa de controlo desejado deve-se inserir as respectivas fichas codifi-
cadas (Fig. 2)

13E184=1 (branco) 13E184=3 (verde) 13E184=5 (amarela) 13E184=8 (preto)
13E184=2 (vermelha) 13E184=4 (azul) 13E184=6 (violeta)

Todos os tipos de fungdo podem ser ajustados com o MyoSelect 757T13, se a ficha codificada
preta 13E184=8 for inserida no sistema electronico de ajuste da m&o sensor Speed. Um ajuste
de velocidade da mdo sensor Speed com o MyoSelect 757T13 pode ser feito com qualquer fi-
cha codificada. Favor ler o manual de instrucgdes 647G 131.

Retirar o anel de seguranca da mdo interna antes de mudar a ficha codificada. Retirar parcial-
mente a mdo interna. Mudar a ficha codificada (Fig. 2)

Recolocar a mao interna e o anel de segurancga.

Para que o sistema reconhega o novo coédigo, € necessdrio retirar brevemente e voltar a colo-
car o acumulador (Reset). H& dez variantes de programas de controlo a disposigdo.
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9 Quadro sinéptico dos programas de controlo

programa de controlo 1 abertura fecho indicagdo
sensor DMC plus myo-sinal para o myo-sinal para o programa de controlo
Ficha de codificagao electrodo electrodo preferivel para
branca amputados com 2 sinais

velocidade: velocidade: musculares fortes
dois electrodos proporcional proporcional
programa de controlo 2 abertura fecho indicacdo
auto-controlo myo-sinal para o myo-sinal sobre o para amputados com 2
entrada baixa electrodo electrodo digital sinais musculares débeis
(LowInput) (sinal breve em
ficha codificada qualquer nivel )
vermelha

velocidade: velocidade:
dois electrodos proporcional constante
auto-controlo myo-sinal para o sinal para o interruptor | para amputados com
entrada baixa electrodo apenas 1 musculo e sinal
(LowlInput) muscular débil
ficha codificada
vermelha
um electrodo e um velocidade: velocidade:
interruptor opcional da proporcional constante

Ottobock

auto-controlo
entrada baixa

a mdo abre enquanto
o interruptor estiver ac-

a mado fecha automa-
ticamente assim que o

para amputados com
sinal muscular débil ou

(LowInput) tivado interruptor for desac- sem nenhum sinal
ficha codificada tivado

vermelha

um interruptor opcional | velocidade: velocidade:

MyoBock constante constante

programa de controlo 3 abertura fecho indicacdo

auto-controlo
ficha codificada verde

um electrodo

myo-sinal rdpido e sus-
tentado para o elec-
trodo

velocidade:
constante

descontracgdo muscu-
lar muito lenta para o
electrodo: a mdo fica
aberta

descontracgdo muscu-
lar répida para o elec-
trodo: a mao fecha

velocidade:
constante

para amputados com
apenas 1 musculo e sinal
muscular bastante débil

auto-controlo
ficha codificada verde

um interruptor opcional
MyoBock

a mdo abre enquanto
o interuptor estiver ac-
tivado

velocidade:
constante

a mdo fecha automa-
ticamente assim que o
interruptor for desac-
tivado

velocidade:
constante

para amputados com um
debilissimo ou mesmo
sem nehum sinal mus-
cular
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programa de controlo 4

abertura

fecho

indicacao

controlo variavel
ficha codificada azul

um electrodo

velocidade e tensdo da
contracgdo muscular ao
electrodo

velocidade:
proporcional

velocidade e tensdo da
descontracgdo muscu-
lar ao electrodo

velocidade:
proporcional

para amputados com
apenas 1 musculo e sinal
muscular forte ou com
tendéncia a uma co-con-
tracg@o

controlo variavel
ficha codificada azul

velocidade e poténcia
da tens@o no compo-
nente de controlo Linear

velocidade da dimi-
nuigdo na tensdo do
componente do controlo
Linear

para amputados com um
debilissimo ou mesmo
sem sinal muscular

um componente de con- | velocidade: velocidade:
trolo Linear proporcional proporcional
programa de controlo 5 abertura fecho indicagcdo

duplo varidvel

ficha codificada ama-
rela

velocidade e poténcia
da tensdo da contrac-
¢do muscular no primei-
ro electrodo

velocidade e poténcia da
tensdo da descontrac-
¢do muscular no primei-
ro electrodo

controlo para amputa-
dos com 2 sinais muscu-
lares fortes

dois electrodos velocidade: velocidade:
proporcional proporcional
forca de preensdo pro-
porcional ao nivel do si-
nal muscular no segundo
electrodo
programa de controlo 6 abertura fecho indicagcdo
sensor DMC plus myo-sinal para o myo-sinal para o programa de controlo
ficha codificada violeta | electrodo electrodo para amputados com 2
sinais musculares fortes
dois electrodos velocidade: velocidade:
proporcional proporcional sensor SUVA e FlexiGrip,

desconectdveis

Todas as forcas de preensdo (por ex. 100 N ~ 10 Kp) sdo valores aproximados fornecidos
apenas para esclarecer o principio de funcionamento dos diversos programas.

9.1 Programa de controlo 1: auto-preensdo DMC plus
Ficha de codificacdo branca
controlo com 2 electrodos

Este sistema de controlo oferece o controlo DMC e ainda a tecnologia de sensor “SUVA” inte-

grada de auto-preensdo. O nivel da velocidade e forga de preensdo é determinado pela potén-
cia do sinal muscular Myo (resultados da contracgdo muscular ).

Abertura:
Fecho:
Exemplo 1:

controlada proporcionalmente pelo electrodo de abertura
controlado proporcionalmente pelo electrodo de fecho
Um sinal muscular bastante fraco resulta numa preensdo também fraca (10 N)

ao objecto. Se o sensor reconhecer que o objecto estd a escorregar, ird
automaticamente aumentar a forga de preensdo até mais de 50% da poténcia
inicial (15 N).

SensorHand Speed
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A funcdo FlexiGrip é activada quando uma forga de 20 N é usada para mover
um objecto colocado na mdo. Assim que o objecto estiver reposicionado, a
mdo sensor Speed volta a utilizar a forga de preensdo inicial.

Exemplo 2: Um sinal muscular bastante forte resultard numa preensGo com mais
forca ao objecto. Se o sensor reconhecer que o objecto estd a escorregar,
ird automaticamente aumentar a forca de preens@o até que o objecto
esteja firmemente seguro (até ao maximo de 100 N).

A funcdo FlexiGrip é activada quando uma forga de 130 N é usada para mover
um objecto colocado na mdo. Assim que o objecto estiver reposicionado, a
mado sensor Speed volta a utilizar a forga de preensdo inicial.

programa de controlo 1: auto-preensdo mais DMC (ficha de codificagdo branca)
abertura fecho forca inicial auto-preensdo funcdo Flexi-Grip
de pressdo | aumento da forca de
preensdo
myo-sinal para o myo-sinal para o proporc.: proporcional: ocorre quando a forga
electrodo electrodo deONa até 50% superior & da deslocagao for
100 forga de preensdo superior a forga da
velocidade: velocidade: inicial preensdo
proporcional proporcional ou seja, se a forga
de 15 mm/s a de 15 mm/s a inicial for de 10 N, eficaz entre 20 N
300 mm/s 300 mm/s esta ird aumentar e 130N
0 necessdario até
15N

Independentemente do aumento da forga de preensdo o amputado pode sempre se sobrepor a
caracteristica de auto-preens@o com um sinal muscular mais forte e aumentar a forga de pre-
ensdo até ao maximo de 100 N.

Nota: Com uma breve “abertura” no impulso tanto a auto-preensdo da forga
de preensdo como a fungdo FlexiGrip podem, a qualquer momento, ser
desactivadas.

9.2 Programa de controlo 2: auto-controlo - entrada baixa (Lowinput)
ficha codificada vermelha
controlo com 2 electrodos, 1 electrodo e 1 interruptor ou
1 interruptor
A mdo fecha com a rapidez mdxima e segura o objecto com a intensidade minima de forca
(10N).
Se o sensor reconhecer que o objecto estd a escorregar, ird automaticamente aumentar a for-
¢a de preensdo até ao maxino de (100 N), se necessdrio.

A FlexiGrip é eficaz a partir da forga de preensdo maxima. Na auséncia de peso a mdo sensor
Speed volta a utilizar a forga de preensdo inicial.

9.2.1 Controlo com 2 electrodos:

Abertura: controlada proporcionalmente pelo electrodo de abertura

Fecho: com rapidez méxima por um breve sinal muscular num nivel opcional para um
valor ON pelo electrodo de fecho

programa de controlo 2: auto-controlo por 2 electrodos — entrada baixa (Lowlnput) (ficha codificada
vermelha)
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abertura

fecho

forca inicial
de preensdo

auto-preensdo
aumento da forca
de preensdo

funcgdo Flexi-Grip

myo-sinal para o
electrodo

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

myo-sinal para o
electrodo digital

opcional)
velocidade:

constante
300 mm/s

(breve sinal num nivel

10N

até uma max. de
100 N

eficaz a partir da
forca de preensdo
maxima

9.2.2 Controlo com 1 electrodo e 1 interruptor

Abertura:
Fecho:
Nota:

controlada proporcionalmente pelo electrodo de abertura
com mdxima rapidez pela acgdo do interruptor
Ligar o fio vermelho/branco no cabo de conexdo 13E99 a posicdo 2 do cabo

coaxial 9E169 (Fig. 5: (1) cabo de conexdo do acumulador, (2) electrodo, (3)
fio vermelho/branco do cabo de conexdo 13E99)

codificada vermelha)

programa de controlo 2: auto-controlo pelo electrodo e interruptor — baixa entrada (Lowlnput) (ficha

300 mm/s

abertura fecho forca inicial auto-preensdo funcdo Flexi-Grip
de preensdo | aumento da forca de
preensdo

myo-sinal para o sinal para o 10N até ao mdx. de 100 N | eficaz a partir da
electrodo: interruptor: forga de preensdo
a mé&o abre a méo fecha maxima
velocidade: velocidade:
proporcional constante
de 15 mm/s a 300 mm/s

9.2.3 Controlo com 1 interruptor:
Este programa de controlo pode ser usado com qualquer um dos interruptores MyoBock da

Ottobock.
Abertura:

a mdo permanece aberta

Fecho:

a velocidade mdxima; sempre que a posigdo 1 do interruptor estiver activada:

a velocidade mdaxima; sempre que a posigdo 2 do interruptor estiver activada

vermelha)

programa de controlo 2: auto-controlo por interruptor — baixa entrada (LowlInput) (ficha codificada

abertura

fecho

forca inicial
de preensdo

auto-preensao
aumento da forca
de preensdo

funcdo Flexi-Grip

a mdo abre sempre
que a posigdo1 do
interruptor estiver
accionada

velocidade:
constante 300 mm/s

sinal para a posigao
2 do interruptor:
a mdo fecha

velocidade:
constante 300 mm/s

10N

até ao max. de
100 N

eficaz a partir da
forca de preensdo
maxima
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9.3 Programa de controlo 3: auto-controlo
ficha codificada verde
controlo com 1 electrodo,
1 componente de controlo Linear
ou 1 interruptor

A mdo fecha na velocidade mdéxima e agarra o objecto com a forga de preensdo minima (10 N).

Se o sensor sentir alguma alteragdo da posi¢do, ird automatica e progressivamente aumentar
a forga de preensdo ao maximo (max. 100 N) .

A FlexiGrip torna-se eficaz a 130 N. Na auséncia de peso a mdo sensor Speed volta a utilizar a
forga de preensdo inicial.

9.3.1 Controlo com 1 electrodo:

Abertura: a velocidade maxima com um sinal muscular constante e rdpido ao electrodo

Fecho: a velocidade mdxima com uma descontracgdo rdpida do musculo

Paragem: através de uma descontracg@o muscular bastante lenta ao electrodo: a méo
pdra na posi¢cdo aberta

Exemplo 1: ap6s a abertura da mdo, o amputado descontrai bem lentamente o musculo. A
posicdo de abertura permanece inalterada.

Exemplo 2: apods a abertura da mdo, o amputado descontrai o muisculo o mais rapidamente

possivel. A mdo fecha automaticamente com a velocidade maxima e comega a
agarrar o objecto a 10 N.

Se o sensor sentir alguma alteragdo da posigdo, ird automaticamente fazer o
reajuste da forga de preensdo até ao mdximo (100 N), se necessdrio.

programa de controlo 3: auto-controlo por 1 electrodo (ficha codificada verde)

abertura fecho forca auto-preensdo funcdo Flexi-Grip
inicial de | aumento da forca
preensdo de preensdo
myo-sinal rapido e descontracgdo bastante | 10 N até ao max. de eficaz a partir da
sustentado para o lenta para o electrodo: 100 N forca de preensdo
electrodo a mdo permanece aberta maxima

descontracgdo muscular
rapida para o electrodo:

a mado fecha
velocidade: velocidade:
constante constante
300 mm/s 300 mm/s

9.3.2 Controlo com 1 componente de controlo Linear:
Abertura: com velocidade mdaxima através da tensdo rdpida ao componente de controlo Linear

Fecho: com velocidade maxima através da rdpida diminuigdo da tensdo ao componente do
controlo Linear

Paragem: através da bem lenta diminuicdo da tensdo ao componente de controlo Linear: a
mado permanece aberta

Exemplo 1: apds a abertura o amputado afrouxa bem lentamente a tens@o do componente de
controlo Linear

A posig@o de abertura permanece inalterada.
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Exemplo 2: apds a abertura da mdo o amputado afrouxa a tensdo do componente do controlo
Linear com velocidade rdpida.
A mado fecha automaticamente com velocidade mdéxima e comega a agarrar o
objecto a 10 N.
Se o sensor sentir alguma alteragdo da posigdo, ird automaticamente fazer o
reajuste da forga de preensdo até ao maximo (100 N), se necessdrio.

programa de controlo 3: auto-controlo 1 componente do controlo Linear (ficha codificada verde)

velocidade:
constante
300 mm/s

aumento rdpido da tensdo
no componente do controlo
Linear: a mdo fecha

velocidade:
constante
300 mm/s

abertura fecho forca auto-preensdo funcdo
inicial de | aumento da forca Flexi-Grip
preensdo de preensdo
tensdo com diminuigdo bastante lenta | 10N até ao méximo de eficaz a partir
velocidade méxima da tens@o no componente 100 N da for¢ca de
no componente de de controlo Linear: a mdo preensdo
controlo Linear pdra na posi¢do aberta maxima

9.3.3 Controlo com 1 interruptor:

Abertura: a velocidade méxima enquanto o interruptor estiver accionado
apos desligar o interruptor, a mdo fecha automaticamente & velocidade maxima e

Fecho:

comeca a agarrar o objecto com uma forga de preensdo de 10 N

Nota:

Ligar o fio vermelho/branco do cabo de conexdo 13E99 na posigdo 1 da ficha coaxial

9E169 (Fig. 6: (1) cabo de conexdo do acumulador, (2) fio vermelho/branco do cabo
de conexdo 13E99).

programa de controlo 3: auto-controlo por 1 interruptor (ficha codificada verde)

aberta enquanto o
interruptor estiver
ligado

velocidade:
constante 300 mm/s

automaticamente
quando o interruptor
for desligado

velocidade:
constante 300 mm/s

abertura fecho forca inicial auto-preensd@o fungdo Flexi-Grip
de preensdo | aumento da for¢ca
de preensdo
permanece fecha 10N até ao maximo de eficaz a partir da

100 N

forca de preensdo
madxima

9.4 Programa de controlo 4: controlo varidvel

ficha codificada azul

controlo com 1 electrodo

ou 1 elemento linear de ajuste

Neste programa, a velocidade de abertura é determinada pelo nivel e pela rapidez da contrac-
¢do muscular. A velocidade de fecho depende da redugdo da contracgdo muscular.

A FlexiGrip torna-se eficaz com a forga de preensdo maxima. Na auséncia de peso a mdo sen-
sor Speed volta a utilizar a forga de preensdo inicial.

Abertura:

velocidade da abertura da mado.

SensorHand Speed
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Fecho:

Paragem:

Exemplo 1:

Exemplo 2:

proporcional. A rapidez e a intensidade de descontracgdo muscular determinam
a velocidade do fecho da mdo. Isto também afecta o nivel da forga de preensdo
maxima.

através de uma descontracgdo bastante lenta ao electrodo, a mdo pdra na
posicdo aberta

apds a abertura da mdo, o amputado descontrai lentamente o masculo. O
fechamento da mdo se dé analogamente & duragdo da descontracgdo muscular
com uma velocidade bastante lenta. A mdo ird agarrar com suavidade a 10 N.
Ndo existe qualquer outra fungdo de auto-preensdo.

ap6s a abertura da mdo, o amputado descontrai rapidamente o musculo. A
mdo fecha rapidamente e comega a agarrar o objecto a 10 N. Se o sensor
sentir alguma alteragdo da posigdo, ird automaticamente fazer o reajuste da
forga de preensdo até ao maximo (100 N), se necessdrio.

programa de controlo 4: controlo varidvel por 1 electrodo (ficha codificada azul)

abertura fecho forca auto-preensdo funcdo Flexi-Grip
inicial de | aumento da forca
preensdo de preensdo
rapidez e nivel da rapidez e nivel da 10N a velocidade de a velocidade de fecho
contracgdo muscular | descontracgdo fecho baixa-média: | baixa-média: eficaz
ao electrodo muscular ao electrodo nenhuma al15N
velocidade: velocidade: 10N a velocidade de a velocidade de fecho
proporcional proporcional fecho média-alta: até | média-alta: eficaz
de 15 mm/s a 300 de 15 mm/s a ao maximo de 100 N | a partir da forga de
mm/s 300 mm/s preensdo maxima

9.4.1 Controlo com 1 componente de controlo Linear

Abertura: proporcional. A velocidade de abertura serd determinada pela rapidez e nivel
da tensdo ao componente de controlo Linear

proporcional. A velocidade de fecho serd determinada pela rapidez da
diminuigdo da tensdo do componente de controlo Linear. Com isto selecciona
também o nivel da forga de preensdo maxima.

através da bem lenta diminuigdo da tensdo ao componente de controlo Linear:
a mdo pdra na posig¢do aberta.

apo6s a abertura da mdo o amputado afrouxa lentamente a tensdo do componente
de controlo Linear.

O fechamento da mdo se dd analogamente a duragdo da descontracgdo
muscular com velocidade lenta. O objecto serd agarrado com pouca forga (10
N). N@o hd qualquer outra fungdo de auto-preensdo.

ap6s a abertura da mao o amputado afrouxa com velocidade rdpida a tens@o
do componente de controlo Linear. A mdo fecha com uma velocidade rapida e
comega a agarrar o objecto a uma forga de preensdo a 10 N. Se o sensor sentir
alguma alteragdo da posigdo, ird automaticamente fazer o reajuste da forca de
preensdo até ao maéximo (100 N), se necessdrio.

Fecho:

Paragem:

Exemplo 1:

Exemplo 2:

programa de controlo 4: controlo varidvel por 1 componente de controlo Linear (ficha codificada azul) |
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abertura fecho forca auto-preensdo funcdo Flexi-Grip
inicial de | aumento da forca
preensdo de preensdo
rapidez e nivel rapidez da diminuigéo | 10 N a velocidade de a velocidade de fecho
da tens@o para o para o componente fecho baixa-média: | baixa-média:
componente de de controlo Linear nenhuma eficaz a partir de
controlo Linear 15N
velocidade: velocidade: 10N a velocidade de a velocidade de fecho
proporcional proporcional fecho média-alta: até | média-alta: eficaz
de 15 mm/s a de 15 mm/s a ao maximo de 100 N | a partir da forga de
300 mm/s 300 mm/s preensdo maxima

9.5 Programa de controlo 5: duplo varidavel
ficha codificada amarela
controlo com 2 electrodos

Neste programa, a velocidade de abertura é determinada pelo nivel e pela rapidez da contrac-
¢do muscular. A velocidade de fechamento depende, até atingir a forca de preensdo minima
de aprox. 10 N, da rapidez da descontracgdo muscular. A forga de preensdo serd determinada
através do sinal muscular final ou simultdneo no segundo electrodo.

A FlexiGrip torna-se eficaz dependendo da forga de preensdo inicial respectivamente menor
sobre o aumento da forga de preensdo mdxima. Na auséncia de carga a mdo sensor Speed
assume a for¢ca de preensdo anterior.

Electrodo 1:

Abertura: proporcional. A velocidade de abertura serd determinada pela velocidade e
nivel da contracgdo muscular.

Fecho: proporcional. A rapidez de fechamento serd determinada pela velocidade e
nivel da decontracgdo muscular. A forga de tens@o alcanca aproximadamente
10 N.

Paragem: através da descontracgdo muscular bastante lenta pelo electrodo. A mdo

permanece aberta.

Electrodo 2:

Preensdo: a montagem da forca de preensGo sera determinada através do nivel do
sinal muscular no segundo electrodo. A forca de preensdo maxima alcanca
aproximadamente 100 N.

Exemplo 1: apds a abertura o amputado descontrai o muisculo na velocidade desejada. O
fechamento da mdo se dd proporcionalmente & velocidade da descontracgdo
muscular. O objecto serd agarrado com a forga de preensdo maxima (10 N).
A FlexiGrip torna-se eficaz a 20 N. Na auséncia de carga a mdo sensor Speed
assume novamente a forga de preensdo minima.

Exemplo 2: apds agarrar, como descrito no ex. 1 acima, o objecto deve estar seguro
com uma forga de preensdo maxima. Com isto, o0 amputado produz um sinal
muscular no segundo electrodo. Porporcionalmente uma forga de preensdo
pode ser realizada entre 10 N e 100 N. Havendo uma alteragdo da posigdo
do objecto agarrado, a for¢ga de preensdo ird automaticamente aumentar até
aproximadamente 50% da poténcia inicial. A FlexiGrip torna-se eficaz em
aproximadamente 100% da poténcia inicial até uma de 130 N. Na auséncia de
carga a mdo sensor Speed volta a assumir a forga de preensdo inicial.
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programa de controlo 5: duplo varidvel por 2 electrodos (ficha codificada amarela)
abertura fecho forca de auto-preensdo funcdo Flexi-Grip
preensdo aumento
inicial da forca de
preensdo

fecho: 10N nenhum aumento | a partir de 20 N

velocidade e nivel velocidade e nivel da forca de

da contracgdo da descontracgdo preensdo

muscular no muscular no primeiro

primeiro electrodo electrodo

velocidade: velocidade:

proporcional proporcional

de 15 mm/s a de 15 mm/s a

300 mm/s 300 mm/s
montagem da for¢ca de | propor- proporcional: dependendo
preensdo: cional: até ao mdximo de | da forgca de
forga de preensdo de 10Na 50% da forga de | preensdo inicial
dependente do nivel 100 N preensdo inicial respectivamente
do sinal muscular no menor sobre o
segundo electrodo. aumento da forga de

preensdo maxima

forga de preensdo: eficaz: min. a partir
proporcional de 20N
de 10N a max. a partir de
130 N 130 N

9.6 Programa de controlo 6: DMC, desligavel

ficha codificada violeta

controlo com 2 electrodos
Este controlo corresponde ao programa de controlo 1, porém os sensores SUVA e a fungdo
FlexiGrip estdo desactivados momentaneamente.

9.6.1 Ligar/desligar o sensor SUVA e a func¢ao FlexiGrip

Para agarrar objectos moles (por ex. espuma, esponja) ou flexiveis (por ex. ferramentas como
pinga) o sensor SUVA pode ser desactivado manualmente. Contudo a mdo sensor Speed deve
ser aberta até o limitador, e, com um sinal muscular deixd-la aberta a um nivel desejado. Simul-
taneamente pressionar um pouco o sensor SUVA (Fig. 1) (apertar contra um objecto duro). Um
breve sinal de vibragdo confirma o desligar. Para ligar o sensor SUVA proceder da maneira in-
versa. Dois breves sinais de vibragdo confirmam o accionamento do sensor SUVA.

A

Apds a colocagdo do acumulador, o utilizador é informado sobre o actual modo através de si-
nais de vibragdo.

uma vez sinal de vibragdo:

Nota:
Prestar atengdo ao sensor SUVA desligado, pois a forga de preensdo ndo se ajusta
automaticamente. Portanto, objectos agarrados poderiam escorregar da mdo.

sensor desligado
duas vezes sinal de vibragdo: sensor ligado
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10 Manuseamento das baterias

A SensorHand Speed deve ser utilizada exclusivamente com baterias completamente carre-
gadas. Deverd estar disponivel uma segunda bateria carregada para troca. Uma gestdo de
baterias inteligente informa o paciente sobre o estado de carga decrescente da bateria através
da redugdo da velocidade da mdo ou da diminuigdo da forga de preensdo. Simultaneamente, a
bateria é protegida contra a descarga completa, que é prejudicial.

Para a operagdo da SensorHand Speed recomenda-se a utilizagdo do EnergyPack (757B20)
para poder aproveitar a capacidade total durante um periodo de tempo maior.

A SensorHand Speed pode ser operada com o EnergyPack (757B21) ou com o MyoEnergy
Integral (757B25=*, 757B35="), porém com limitagdes de capacidade.

Para obter informagdes mais detalhadas sobre o manuseamento das baterias, consulte a infor-
macdo incluida com as baterias.

Atencao:

Se a SensorHand Speed detectar um EnergyPack (757B20, 757B21) ou um
MyoEnergy Integral (757B25=* 757B35=*) carregado, comuta automaticamente
para a tecnologia de bateria Li-lon. Em seguida, o sistema deverd apenas ser utiliza-
do com esta tecnologia. Porém, se for utilizado um X-ChangePack (757B15) j& ndo
serd possivel utilizar plenamente a sua capacidade. O retorno para a operagdo com
o X-ChangePack é possivel com o MyoSelect (757T13).

Por motivos de seguranga operacional e de fiabilidade deverdo ser utilizadas exclusi-
vamente as baterias 757B20, 757B21, 757B25=*, 757B35=* ou 757B15.

O produto é entregue configurado para o funcionamento com bateria NiMH.

11 Dados técnicos

Corrente de repouso

Temperatura de servigo

Amplitude de abertura

Velocidade proporcional

Forca de preensdo proporcional
Alimentagdo de tensdo

Vida util do componente de preensdo
Vida dtil da bateria

Com limitacées:

EnergyPack

MyoEnergy Integral

X-ChangePack, bateria de substituigdo NiMH

Condicoes ambientais

Armazenamento (com e sem a embalagem)

Transporte (com e sem a embalagem)

SensorHand Speed

2 mA

0-70°C

100 mm

15-300 mm/s

O- aprox. 100 N
EnergyPack 757B20 (7,2 V)
5 anos

2 anos

757B21 (7,2 V)
757B25=*, 757B35=* (7,4 V)
757B15 (6 V)

+5 °C/+41 °F a +40 °C/+104 °F

no max., 85% de umidade relativa do
ar, ndo condensante

-20 °C/-4 °F a +60 °C/+140 °F

no max. 90% de umidade relativa do
ar, ndo condensante
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Operacgdo -5 °C/+28 °F a +45 °C/+113 °F
no max. 95% de umidade relativa do
ar, ndo condensante

Carga da bateria +5 °C/+41 °F a +40 °C/+104 °F
no max., 85% de umidade relativa do
ar, ndo condensante

12 Simbolos utilizados

Dispositivo médico

13 Responsabilidade

A Otto Bock Healthcare Products GmbH, adiante denominada fabricante, apenas se responsabi-
liza se as orientagdes e normas relativas a adaptagdo e ao emprego do produto, assim como as
orientagdes relativas aos cuidados e aos intervalos da manutengdo do produto, forem cumpridas.
O fabricante chama expressamente a atengdo para o facto de que esse produto apenas pode
ser utilizado em combinagdo com componentes (veja nas instrugdes de utilizagdo e nos catdlo-
gos) autorizados pelo fabricante. O fabricante ndo se responsabiliza por danos resultantes da
utilizagdo de combinagdes de componentes (incluindo produtos de terceiros) ou de aplicagoes
por ele ndo autorizadas.

O produto somente poderd ser aberto e consertado por pessoal técnico autorizado da Ottobock.

14 Limpeza e cuidados

Em caso de sujeira, limpar o produto com um pano macio e Umido, e sabdo suave (por ex.,
Derma Clean 453H10=1 da Ottobock). Atente para que o produto ndo seja danificado e para
gue ndo haja a penetragdo de liquidos no componente do sistema.

Em seguida, secar o componente de prétese com um pano macio.

15 Conformidade CE

A Otto Bock Healthcare Products GmbH declara que o produto estd em conformidade com as
especificagdes europeias para dispositivos médicos aplicdveis. O produto preenche os requisi-
tos da Diretiva RoHS 2011/65/UE para a restrigdo do uso de determinadas substdancias peri-
gosas em dispositivos elétricos e eletronicos. O texto integral a respeito das diretivas e dos re-
quisitos estd disponivel no seguinte enderego de Internet: http://www.ottobock.com/conformity

16 Marcas comerciais

Todas as designagdes mencionadas no presente documento anexo estdo sujeitas de forma
irrestrita as determinagdes do respectivo direito de marcas e dos direitos dos respectivos pro-
prietdrios.

Todos os nomes comerciais, homes de firma ou marcas aqui citados podem ser marcas regis-
tradas e estar sob os direitos dos respectivos proprietdrios.

A falta de uma identificagdo explicita das marcas utilizadas neste documento anexo ndo pode
servir de base conclusiva de que uma designacgado esteja isenta de direitos de terceiros.
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Nederlands

Datum van de laatste update: 2021-04-15

¢ |ees dit document aandachtig door voordat u het product in gebruik neemt en neem de
veiligheidsinstructies 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.

Neem het product alleen in gebruik in overeenstemming met de informatie uit de begelei-
dende documentatie.

1 Toepassingsgebied

1.1 Medisch doel

De 8E38=8*, 8E39=8" en 8E41=8* Ottobock SensorHand Speed mogen uitsluitend worden
gebruikt als onderdeel van exoprothesen voor de bovenste ledematen.

1.2 Gebruik

De 8E38=8*, 8E39=8* en 8E41=8" Ottobock SensorHand Speed kunnen zowel worden ge-
bruikt voor eenzijdig als voor tweezijdig geamputeerde patiénten.

1.3 Gebruiksvoorwaarden

De 8E38=8*, 8E39=8* en 8E41=8* Ottobock SensorHand Speed zijn ontwikkeld voor het ver-
richten van dagelijkse activiteiten en mogen niet worden gebruikt voor bijzondere activiteiten zo-
als extreme sporten (bijv. klimmen, paragliding, enz.).

De 8E38=8*, 8E39=8* en 8E41=8* Ottobock SensorHand Speed is uitsluitend bedoeld voor
gebruik door één persoon. Het product is door de fabrikant niet goedgekeurd voor gebruik door
een tweede persoon.

1.4 Kwalificatie van de orthopedisch instrumentmaker

De 8E38=8* 8E39=8" en 8E41=8* Ottobock SensorHand Speed mogen alleen bij patiénten
worden aangemeten door orthopedisch instrumentmakers die door Ottobock zijn opgeleid en
gecertificeerd voor het gebruik van MyoBock componenten.

2 Veiligheidsinstructies

Het niet opvolgen van onderstaande veiligheidsadviezen kan leiden tot foutieve
sturing of foutief functioneren van de Systeem-Elektrohand. Hieruit volgt voor de
patiént een verhoogd risico op blessures.

e Gebruik voor het aanbrengen van de prothesehandschoen geen siliconenspray. Dit zou tot ge-
volg kunnen hebben dat de handschoen niet goed op zijn plaats blijft zitten. Als hulpmiddel bij
de montage adviseren wij u Ottobock Procomfort-gel 633S2 te gebruiken.

e Om het optreden van storingen in de werking van de SensorHand Speed en de aangesloten
componenten door sterke elektromagnetische straling (bijv. in de buurt van hoogspannings-
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leidingen, zenders, transformatoren en productbeveiligingssystemen in warenhuizen) tot een
minimum te beperken, moeten de elektroden zo ongevoelig mogelijk worden afgesteld.

Véor het verbreken of tot stand brengen van elektrische verbindingen (bijv. het losmaken van
de hand van de prothese) moet u het systeem altijd loskoppelen van de voeding. Haal hiervoor
de accu uit de houder of schakel de prothese uit door de knop in de laadbus in te drukken.
Indien u met de instellingen niet het gewenste resultaat bereikt of problemen heeft met de keu-
ze van een geschikt programma, neem dan contact op met Ottobock Myo-Service.

Leer de patiént hoe hij met de SensorHand Speed moet omgaan (zie hoofdstuk 3 “Instructies
voor de patiént”).

De SensorHand Speed is ontwikkeld voor het verrichten van dagelijkse activiteiten en mag
niet worden gebruikt voor bijzondere activiteiten zoals extreme sporten (bijv. klimmen, paragli-
ding, enz.). Zorgvuldige behandeling van de prothese en de prothesecomponenten verlengt
niet alleen de verwachte levensduur daarvan, maar is vooral in het belang van de persoonlijke
veiligheid van de patiént Als de prothese extreem is belast (bijv. door een val of iets dergelijks),
moet deze onmiddellik door een orthopedisch instrumentmaker worden gecontroleerd op be-
schadigingen. Aanspreekpartner is de orthopedisch instrumentmaker die er verantwoordelijk
voor is dat de prothese in voorkomend geval wordt doorgestuurd naar Ottobock Myo-Service.
Combineer het product alleen met componenten die hiervoor door Ottobock zijn goedge-
keurd (combinatiemogelijkheden). Ottobock aanvaardt geen aansprakelijkheid, wanneer het
product wordt gebruikt in combinatie met andere dan de aangegeven componenten.

Met uitzondering van de in deze gebruiksaanwijzing beschreven werkzaamheden mag u niets
aan de prothese wijzigen.

Werkzaamheden aan de accu mogen uitsluitend worden uitgevoerd bij de Ottobock service-
werkplaatsen (niet zelf vervangen).

Het product mag alleen worden geopend en gerepareerd en beschadigde componenten mo-
gen uitsluitend worden gerepareerd door medewerkers van Ottobock die daarvoor zijn opge-
leid en daartoe zijn geautoriseerd.

Bij een te kleine afstand tot HF-communicatieapparaten (bijv. mobiele telefoons, Bluetooth-
apparaten, Wifi-apparaten) is het mogelijk dat de prothese door storing in de interne data-
communicatie onverwacht gedrag gaat vertonen. Zorg er daarom voor dat u niet dichter bij
de hieronder vermelde HF-communicatieapparaten komt dan daarachter is aangegeven:

* mobiele telefoon GSM 850/GSM 900: 0,99 m;

* mobiele telefoon GSM 1800/GSM 1900/UMTS: 0,7 m;
e draadloze DECT telefoons incl. basisstation: 0,35 m;

o Wifi (routers, access points,...): 0,22 m.

Patiénteninstructies

Zorg ervoor dat er geen vaste deeltjes of vloeistoffen in de SensorHand Speed kunnen bin-
nendringen.

De SensorHand Speed mag niet worden blootgesteld aan intensieve rook, stof, mechani-
sche trillingen en schokken of grote hitte.

Blijf uit de buurt van hoogspanningsleidingen, zenders, transformatoren en andere bronnen
van sterke elektromagnetische straling (bijv. productbeveiligingssystemen in warenhuizen),
omdat deze straling storingen in de werking van de SensorHand Speed tot gevolg kan heb-
ben.
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e Omdat bij aanraking van de sensor de automatische nagrijpfunctie wordt geactiveerd, is het
belangrijk dat er in bepaalde situaties (bijv. bij het geven van een hand, bij het wassen en
aankleden, enz.) uiterst voorzichtig met de hand wordt omgegaan.

e De SensorHand Speed mag alleen worden geopend en gerepareerd en beschadigde com-
ponenten van de hand mogen alleen worden gereviseerd door de gecertificeerde Ottobock
Myo-Service.

e Wanneer de hand SensorHand Speed niet wordt gebruikt, moet deze ter bescherming van
het sensorsysteem en de mechanische onderdelen geopend worden bewaard.

¢ Overhandig de patiént de patiénteninformatie 646D 165 voor de SensorHand Speed.

3.1 Besturen van een motorvoertuig

Of en in hoeverre een gebruiker van een armprothese in staat is om een motorvoertuig te bestu-
ren ligt niet vast: alles hangt af van de aard van de verzorging (hoogte van de amputatie, uni- of
bilateraal, stompverhouding, soort prothese) en van de individuele vaardigheid van de gebruiker
van de armprothese. Houd u onherroepelijk aan de nationale wettelijke voorschriften voor het
besturen van voertuigen en laat om verzekeringsrechtelijke redenen door een daartoe geautori-
seerde instantie controleren of en bevestigen dat u in staat bent een voertuig te besturen. Over
het algemeen raadt Ottobock aan om het voertuig door een gespecialiseerd bedrijf te laten aan-
passen aan de behoeften van de prothesedrager (bijv. door montage van een stuurvork). Het
moet onherroepelijk gewaarborgd zijn dat de prothesedrager zijn voertuig met uitgeschakelde
SensorHand Speed zonder risico’s kan besturen. Wanneer er bij het rijJden met ingeschakelde
SensorHand Speed besturingsfouten worden gemaakt, kunnen de medeweggebruikers in ge-
vaar worden gebracht.

Voorzichtig:

Wanneer de SensorHand Speed is uitgerust met een polsautomaat, moet de grijp-
component voor gebruik zo worden gepositioneerd dat een geringe verdraaiing niet tot
gevolg kan hebben dat de hand losraakt van de prothese!

Dit product mag niet overal met ongesorteerd huishoudelijk afval worden weggegooid.
Wanneer het weggooien van afval niet volgens de richtlijnen van uw land geschiedt,
kan dit schadelijke gevolgen hebben voor het milieu en de gezondheid. Let op de aan-
wijzingen van de in uw land verantwoordelijke autoriteiten voor teruggave- en inzamel-
procedures.

4 Onderhoud

Ter voorkoming van letsel en voor het behoud van de productkwaliteit wordt aanbevolen om
elke 24 maanden onderhoud (service-inspectie) uit te voeren. De tolerantie in het tijdvenster
bedraagt maximaal één maand voor, en drie maanden na het verstrijken van de onderhouds-
datum. 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 repara-
tie. Deze extra services kunnen afhankelijk van de omvang van de garantie en geldigheid gratis
of na een kostenraming tegen een vergoeding worden uitgevoerd. Voor onderhouds- en repara-
tiewerkzaamheden moeten altijd de volgende componenten worden meegestuurd: Het product,
de acculader en de netvoeding. Voor het verzenden van de te reviseren componenten dient de
verzendverpakking van de eerder ontvangen service-eenheid te worden gebruikt.
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5 Inhoud leveringspakket
1st. SensorHand Speed
1st. Handleiding

6 Beschrijving en functie

De Ottobock SensorHand Speed is een myoelektrisch bestuurbare prothesehand, die opvalt
door een bijzonder hoge grijpsnelheid in combinatie met een innovatief en fijngevoelig bestu-
ringsconcept. De Ottobock SensorHand Speed is uitgerust met het gripstabiliserende systeem
SUVA-Sensorik’, de FlexiGrip-functie en met een programmeerfunctie.

De proportionale DMC-Sturing (Dynamic Mode Control) maakt het voor de patiént mogelijk de
grijpsnelheid en grijpkracht proportioneel te laten sturen met de hoogte van hun spiersignaal.
Wanneer de hoogte van het spiersignaal verandert, passen de grijpsnelheid en de grijpkracht
zich onmiddellijk aan het veranderde spiergignaal aan.

De coaxiale connector van de SensorHand Speed 8E38=8* is gemarkeerd met een oranje ring
en de aansluitkabel van de SensorHand Speed 8E39=8* resp. 8E41=8* met een oranje huls.

6.1 SUVA-Sensoriek

De in de duim geintegreerde SUVA-Sensoriek (afb.1) herkent, wanneer een vastgegrepen voor-
werp van plaats verandert en dreigt weg te glijden. Het systeem verhoogt dan, uitgaande van
de oorspronkelijk ingezette grijpkracht, automatisch en traploos de grip, tot het voorwerp zich
weer in een stabiele positie bevindt.

6.2 FlexiGrip-functie

De FlexiGrip-functie maakt het mogelijk om een vastgegrepen voorwerp in de hand te verdraai-
en of te verschuiven, zonder de grip via het elektrodensignaal los te laten en vervolgens weer te
laten nagrijpen.

De prothesehand volgt de plaatsverandering van het vastgegrepen voorwerp, zoals een natuur-
lijke hand ook zou doen. Zo werkt de grip dus flexibel.

6.3 Programmeer-functie

Voor een optimale aanpassing aan de patiént heeft men de keuze uit zes programma’s. Deze
programma's kunnen worden gekozen aan de hand van de in kleuren onderscheiden codeer-
stekkers (afb. 2). De SensorHand Speed is bij aflevering voorzien van een zwarte codeerstekker
en voorgeconfigureerd met programma 1. Voor de programmaselectie sluit u de 757T13 Myo-
Select aan. Wanneer u de programma’s liever selecteert met behulp van codeerstekkers, is dat
eveneens mogelijk.

6.4 Aan- en uitschakelen van de SensorHand Speed

De aan- en uitknop wordt bediend door drukken van de vinger op de cosmetische handschoen.

Door het indrukken van de cosmetische handschoen kan de, in de sturingselektronica geinte-
greerde aan- en uitschakelaar worden bediend.

Op de handrug: functie AAN (afb. 3)
Aan de duim: functie UIT  (afb. 4)

7 Instellen van de elektrode(n)

De SensorHand Speed met SUVA Sensoriek functioneert het meest optimaal bij een juiste posi-
tionering en instelling van de elektroden.

Dit is probleemloos mogelijk met de Ottobock MyoBoy 757M10/757M11=X-CHANGE

7 Ontwikkeld door Otto Bock Healthcare Products GmbH in samenwerking met de SUVA (Schweizerischen Unfall Versicherungs Anstalt).
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Zorg er zo mogelijk voor dat de huid waarop de contactvlakken van de elektroden komen te lig-
gen, helemaal gaaf is. Indien er sterke storingen door elektrische apparatuur waarneembaar
zijn, moet de positionering van de elektroden worden gecontroleerd en moeten de elektroden zo
nodig worden verplaatst. Als het niet lukt de storingen te verhelpen, neem dan contact op met
de Ottobock Myo-Service.

Q Let op!
De patiént moet bij het afstellen van de elektroden af en toe een pauze houden, omdat
er anders door vermoeide spieren onregelmatige resultaten worden verkregen en de
therapeut ertoe zal neigen de elektroden te gevoelig af te stellen.

Programma 1, 5 en 6:

Kies in het programma MyoSoft of PAULA de gewenste programmavariant. Elke elektrode elek-
trode moet zo worden ingesteld, dat de patiént het spiersignaal ca. 2 seconden lang boven de
waarde HIGH kan houden (afb.7, pos. 1).

Programma 2:

Kies in het programma MyoSoft of PAULA de gewenste programmavariant. Elke elektrode moet
zo worden ingesteld, dat de patiént het betreffende spiersignaal ca 2 seconden lang boven de
waarde LAAG kan houden (afb. 7 pos. 2).

Programma 3:

Kies in het programma MyoSoft of PAULA de SensorHand in de modus VarioControl. De elek-
trode moet zo worden ingesteld, dat de patiént het spiersignaal ca. 2 seconden lang boven de
waarde ON kan houden (afb. 8).

Programma 4:

Kies in het programma MyoSoft of PAULA de SensorHand in de Modus VarioContro. De elek-
trode moet zo worden ingesteld, dat de patiént het spiersignaal gedurende 2 seconden lang
boven de waarde HIGH kan houden (afb. 7, pos.1).

Opmerking bij afb. 7 en afb. 8: bij de programma'’s 3 en 4 kan men slechts 1 spiersignaal zien.

8 Functioneringswijzen

Sluit om het gewenste programma te bepalen de betreffende codeerstekker aan (afb. 2)
13E184=1 (wit) 13E184=3 (groen) 13E184=5 (geel) 13E184=8 (zwart)
13E184=2 (rood)  13E184=4 (blauw) 13E184=6 (violet)

Wanneer de zwarte codeerstekker 13E184=8 wordt aangesloten op de besturingselektronica
van de SensorHand Speed, kunnen alle functioneringswijzen met de MyoSelect 757T13 worden
ingesteld.

Het instellen van de snelheid van de SensorHand Speed met de MyoSelect 757T13 kan met
elke codeerstekker worden uitgevoerd. Lees hiervoor de gebruiksaanwijzing 647G131.

Voor het omwisselen van de codeerstekker de borgring van de binnenhand verwijderen. De bin-
nenhand gedeeltelijk wegnemen. De codeerstekker omwisselen (afb. 2)

Binnenhand en borgring er weer over trekken.

Om het systeem de nieuwe codering te laten herkennen, moet de accu kort uit de houder wor-
den genomen en vervolgens weer worden teruggeplaatst (reset). Er staan tien programmavari-
anten ter beschikking.
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9 Programma-overzicht

programma 1

open

dicht

indicatie

DMC plus Sensoriek
Witte codeerstekker

Twee elektroden

Myo-signaal via de
elektrode

Snelheid: proportioneel

Myo-signaal via de
elektrode

Snelheid proportionaal

Programma bij voorkeur
voor patiénten met 2
sterke spiersignalen

programma 2

open

dicht

indicatie

AutoControl -
LowlInput
rode codeerstekker

Twee elektroden

Myo-signaal via de
elektrode

Snelheid: proportioneel

Myo-signaal via de
elektrode digitaal (kort
signaal, willekeurige
hoogte)

Snelheid: constant

Voor patiénten met 2
zwakke spiersignalen

AutoControl -
Lowinput
Rode codeerstekker

Een elektrode en een
willekeurige Ottobock

Myo-signaal via de
elektrode

Snelheid: proportioneel

Signaal via de
schakelaar

Snelheid constant

Voor patiénten met
slechts 1 spier en een
zwak spiersignaal

Rode codeerstekker

Een willekeurige
MyoBock schakelaar

schakeleaar wordt be-
diend

Snelheid: constant

schakelaar
AutoControl - Hand opent zo lang Signaal via de “sluit”- Voor patiénten met te
Lowlinput de “open” zijde van de | zijde van de schakelaar: | zwakke of geen spiersig-

de hand sluit

Snelheid: constant

nalen

programma 3

open

dicht

indicatie

AutoControl
Groene codeerstekker

Een elektrode

Snel aanhoudend spier-
signaal via de elektrode

Snelheid constant

Zeer langzame spieront-
spanning via de elek-
trode:

Hand blijft geopend
staan

Snelle spierontspanning
via de elektrode: de
hand sluit

Snelheid constant

Voor patiénten met
slechts 1 spier en slechts
een zeer zwak spiersig-
naal

AutoControl
Groene codeerstekker

Een willekeurige
MyoBock schakelaar

Opent net zo lang als
de schakelaar wordt
bediend

Snelheid constant

Sluit automatisch zodra
de schakelaar wordt
losgelaten

Snelheid constant

Voor patiénten met te
zwak of geen spiersignaal
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programma 4

open

dicht

indicatie

VarioControl
Blauwe codeerstekker

Een elektrode

Snelheid en hoogte van
de spieraanspanning
aan de elektrode.

Snelheid: proportioneel

snelheid en kracht van
de spierontspanning
aan de elektrode.

Snelheid proportioneel

Voor patiénten met 1
spier en een sterk spier-
signaal of met neiging
van een cocontractie

VarioControl
Blauwe codeerstekker

Een Lineair-sturingsele-
ment

Snelheid en sterkte van
de trekkracht op het Li-
neaire sturingselement.

Snelheid: proportioneel

Snelheid en kracht bij
een verminderde trek-
kracht aan het Lineaire
sturingselement

Snelheid: proportioneel

Voor patiénten met een te
zwak of geen spiersignaal

programma 5

open

dicht

indicatie

VarioDual
Gele codeerstekker

Twee elektroden

Snelheid en kracht van
het aanspannen van
de spier aan de eerste
elektrode

Snelheid: proportioneel

snelheid en kracht van
het ontspannen van

de spier aan de eerste
elektrode

Snelheid proportionaal.
Grijpkracht proportio-
naal ten opzichte van
de hoogte van het spier-
signaal aan de tweede
elektrode.

Sturing voor patiénten
met 2 sterke spiersig-
nalen

Twee elektroden

Snelheid: proportioneel

Snelheid: proportioneel

programma 6 open dicht indicatie
DMC plus Sensoriek | Myo-Signaal via de Myo-Signal via de Programma voor
Violette codeerstekker | elektrode elektrode patiénten met 2 sterke

spiersignalen

SUVA Sensoriek en
FlexiGrip kunnen worden
uitgeschakeld.

Alle krachtwaarden (b.v. 100 N ~ 10 Kp ) zijn vrijblijvende waarden , die dienen om het

functioneringsprincipe van de verschillende modi te verduidelijken.

9.1 Programma 1:

Openen:
Sluiten:
Voorbeeld 1:

DMC plus Sensoriek
Witte codeerstekker
Steuerung mit 2 Elektroden
Deze sturing komt overeen met de DMC-sturing, maar heeft additioneel een greepstabiliserend
systeem “SUVA-Sensoriek”. De hoogte van de grijpsnelheid resp. de grijpkracht wordt bepaald
door de hoogte van het spiersignaal (resulterend uit de spieraanspanning).

proportioneel via de open-elektrode
proportioneel via de sluit-elektrode.

Bij een laag spiersignaal wordt voor het grijpen van een voorwerp de laagste
grijpkracht (10 N) opgebouwd. Herkent de sensor een verschuiving van het
voorwerp, dan wordt - naar behoefte - automatisch de grijpkracht opgevoerd
tot 1,5 maal de aanvangskracht (15 N).

De FlexiGrip wordt werkzaam bij 20 N. Wanneer de belasting wegvalt, grijpt de
SensorHand Speed weer met de uitgangsgrijpkracht.
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Voorbeeld 2:

Bij een hoger spiersignaal wordt een hogere grijpkracht bereikt en bij
verschuiving van het gegrepen voorwerp wordt -naar behoefte- de grijpkracht

tot een maximale grijpkracht (100 N) opgevoerd.

De FlexiGrip wordt bij 130 N werkzaam. Wanneer de belasting wegvalt, grijpt

de SensorHand Speed weer met de uitgangsgrijpkracht.

Programma 1: DMC plus Sensoriek (witte codeerstekker)
Open Dicht Aanvangs- Automatische Flexi-Grip functie
grijpkracht | naregeling van de
grijpkracht
Myo-signaal via de | Myo-signaal via de | proport.: proportioneel: afhankelijk van de
elektrode elektrode O N tot tot max. 1,5 maal aanvangsgrijpkracht,
100 aanvangsgrijp- telkens licht over de
kracht b.v. maximale grijpkracht
Snelheid: Snelheid Aanvangskracht. naregeling werkzaam
proportioneel proportioneel 10 N = grijpkracht-
15 mm/s tot 15 mm/s tot naregeling tot max. | min. vanaf 20 N
300 mm/s 300 mm/s 15N max. vanaf 130 N

De gebruiker kan steeds, zelfstandig over de automatische grijpfunctie heen met een sterker

spiersignaal om zo de grijpkracht te verhogen, zonodig tot een maximale grijpkracht tot 100 N.

Let op: Met een korte “open” impuls kan men de automatische grijpfunctie evenals de
Flexi-Grip functie te allen tijde stopzetten.

9.2 Programma 2: AutoControl - Lowinput

Rode codeerstekker

sturing met 2 elektroden,

1 elektrode en 1 schakelaar of

1 schakelaar
De hand sluit met de hoogste snelheid en grijpt een voorwerp met de de laagste grijpkracht 10 N.
Wanneer de sensor een verplaatsing van het voorwerp waarneemt, wordt — naar behoefte — au-
tomatisch tot een maximale grijpkracht opgevoerd (100 N).

FlexiGrip wordt werkzaam vanaf de maximale gijpkracht. Bij het wegvallen van de belasting
grijpt de SensorHand Speed weer met de uitgangsgrijpkracht.

9.2.1 Sturing met 2 elektroden:

openen: proportioneel via de open-elektrode.

Sluiten: met maximale snelheid door een kort spiersignaal op willekeurige hoogte boven
de ON-drempel op de sluit-elektrode.

Programma 2: 2 Elektroden AutoControl — Lowlnput (rode codeersteker)

Open Dicht Aanvangs- Automatische Flexi-Grip functie
grijpkracht | naregeling van de
grijpkracht
Myo-Signal via de Myo-Signal via de 10N tot max. 100 N werkzaam vanaf

Elektrode Elektrode digitaal de maximale
(kort signaal grijpkracht
willekeurige hoogte)

Snelheid: Snelheid: constant

proportioneel 300 mm/s

15 mm/s tot

300 mm/s

106 | Ottobock SensorHand Speed



9.2.2 Sturing met 1 elektrode en 1 schakelaar

Openen: proportioneel via de open-elektrode.
Sluiten: met maximale snelheid door een korte bedienen van de schakelaar.
Advies: De rood/witte draad van de aansluitkabel 13E99 op de coaxiaalstekker 9E169

aan de sluit-zijde aansluiten (afb. 5: (1) Accuaansluitkabel, (2) elektrode, (3)
rood/witte draad van de aansluitkabel 13E99)

Programma 2: Elektrode en schakelaar AutoControl — Lowlnput (rode codeerstekker)

Open Dicht Aanvangs- Automatische na- Flexi-Grip functie
grijpkracht regeling van de
grijpkracht
Myo-Signal via de | Signaal via de 10N tot max. 100 N werkzaam vanaf
Elektrode: schakelaar: hand de maximale
Hand opent sluit grijpkracht
Snelheid Snelheid: constant
proportioneel 300 mm/s
15 mm/s tot
300 mm/s

9.2.3 Sturing met 1 schakelaar:
Dit programma kan worden gebruikt met een willekeurige Ottobock MyoBock schakelaar.

Openen: met maximale snelheid, zolang de open-zijde van de schakelaar wordt bediend.
De hand blijft dan open.
Sluiten: met maximale snelheid door bedienen van de sluit-zijde van de schakelaar.
Programma 2: schakelaar AutoControl — LowlInput (rode codeerstekker)
Open Dicht Aanvangs- Automatische Flexi-Grip functie
grijpkracht | naregeling van de
grijpkracht
Hand opent zolang | Signaal via de 10N tot max. 100 N werkzaam vanaf de
de open-zijde van | sluit-zijde van de maximale grijpkracht
de schakelaar schakelaar: hand
wordt bediend. sluit
Snelheid: constant | Snelheid: constant
300 mm/s 300 mm/s
9.3 Programma 3: AutoControl

Groene codeerstekker
Sturing met 1 elektrode, 1 lineair besturingselement
of 1 schakelaar

De hand sluit met de hoogste snelheid en grijpt het voorwerp met de laagste grijpkracht (10 N).

Wanneer de sensor een verplaatsing van het voorwerp waarneemt, wordt automatisch en trap-
loos de grijpkracht bijgeregeld tot een maximale grijpkracht (max. 100 N).

FlexiGrip wordt werkzaam vanaf 130 N. Bij het wegvallen van de belasting grijpt de Sensor-
Hand Speed weer met de oorspronkelijke grijpkracht in.

9.3.1 Sturing met 1 elektrode:

Openen:  met maximale snelheid door snel aanhoudend spiersignaal via de elektrode.

Sluiten: met maximale snelheid door snel ontspannen van de spieren.

Aanhouden: door zeer langzame spierontspanning via de elektrode: de hand blijft geopend
staan.
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Voorbeeld 1: Na het openen ontspant de patiént de spier zeer langzaam
De openingshouding blijft onveranderd.

Voorbeeld 2: Na het openen ontspant de patiént de spier met de hoogste snelheid. De hand sluit
automatisch met de hoogste snelheid en begint het voorwerp met 10 N grijpkracht
vast te nemen.

Wanneer de sensor een verplaatsing van het voorwerp waarneemt, dan wordt - naar
behoefte - automatisch de greep bijgeregeld tot een maximale grijpkracht van 100 N.

Programma 3: 1 Elektrode AutoControl (groene codeerstekker)

300 mm/s

Open Dicht Aanvangs- Automatische Flexi-Grip
grijpkracht naregeling van de functie
grijpkracht
Snel, aanhoudend | Zeer langzame Spieront- | 10 N tot max. 100 N werkzaam
spiersignaal via de | spanning via de elektrode: vanaf maximale
elektrode: De hand blijft geopend grijpkracht

Snelheid: constant | snelheid: constant

staan

Snelle spierontspanning
Uber die Elektrode: Hand
schlieBt

300 mm/s

9.3.2 Sturing met 1 lineair besturingselement:

Openen:
Sluiten:

Aanhouden:

Voorbeeld 1:

Voorbeeld 2:
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met maximale snelheid door snel trekken aan het lineaire besturingselement.
met maximale snelheid door snel de trekkracht op het lineaire besturingselement
te verminderen.

door zeer lanzaam verminderen van de trekkracht op het lineaire
besturingselement: de hand blijft geopend staan.

Na het openen vermindert de patiént zeer langzaam de trekkracht op het lineaire
besturingselement.

De openingspositie blijft ongewijzigd.

Na het openen vermindert de patiént zeer snel de trekkracht op het lineaire
besturingselement.

De hand sluit automatisch met de hoogste snelheid en begint het voorwerp vast
te nemen met een grijpkracht van 10 N.

Wanneer de sensor een verplaatsing van het voorwerp herkent, wordt - naar
behoefte - de grijpkracht automatisch verhoogt tot een maximale grijpkracht van
100 N.
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Programma 3: 1 Linear-Steuerungselement AutoControl (groene codeerstekker)

Open Dicht Aanvangs- Automatische Flexi-Grip functie
grijpkracht | grijpkracht-naregeling
Trekken met Zeer lanzaam 10N tot max. 100 N werkzaam vanaf
hoge snelheid verminderen van de maximale
aan het lineaire de trekkracht grijpkracht

besturingselement | op het lineaire
besturingselement

De hand blijft geopend
staan

Snel verminderen

van de trekkracht

op het lineaire
besturingselement: De
hand sluit

Snelheid: constant | Snelheid: constant
300 mm/s 300 mm/s

9.3.3 Sturing met 1 schakelaar:

Openen: met maximale snelheid, zoalang de schakelaar wordt bediend.

Sluiten: Na loslaten van de schakelaar sluit de hand automatisch met de hoogste
snelheid en begint het voorwerp vast te nemen met een grijpkracht van 10 N.

Advies: De rood/witte kabel van de aansluitkabel 13E99 aan de coaxialstekker 9E169

aansluiten op de open-zijde (afb. 6: (1) accuaansluitkabel, (2) elektrode, (3)
rood/witte draad van de aansluitkabel 13E99).

Programma 3: 1 Schakelaar AutoControl (groene codeerstekker)

Open Dicht Aanvangs- Automatische Flexi-Grip functie
grijpkracht | naregeling van de
grijpkracht
Opent zo lang de Sluit automatisch 10N tot max. 100 N werkzaam vanaf de
schakeleaar wordt | zodra de schakelaar maximale grijpkracht
bediend. wordt losgelaten

Snelheid: constant
Snelheid: constant 300 mm/s
300 mm/s

9.4 Programma 4: VarioControl

Blauwe codeerstekker

Sturing met 1 elektrode of 1 lineair besturingselement
Bij dit programma wordt de snelheid van het openen bepaald door de hoogte en snelheid van
de spiercontractie. De sluitsnelheid is afthankelijk van het verminderen van de spierspanning.

FlexiGrip wordt werkzaam vanaf de maximale grijpkracht. Bij het wegvallen van de belasting
grijpt de SensorHand Speed weer met de aanvangsgrijpkracht.

Openen: proportioneel. De openingssnelheid wordt bepaald door de snelheid en de
kracht van de spieraanspanning.
Sluiten: proportioneel. De sluitsnelheid wordt bepaald door de snelhied en kracht

van de spierontspanning. Daarmee wordt ook de hoogte van de maximale
nagrijpkracht vastgelegd.
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Aanhouden:

Voorbeeld 1:

Voorbeeld 2:

door zeer langzame spierontspanning via de elektrode; de hand blijft geopend
staan.

Na het openen ontspant de patiént de spier langzaam. Het sluiten verloopt
analoog aan de tijdsduur van de spierontspanning. Het voorwerp wordt met
weinig kracht (10 N) vastgegrepen. Er volgt geen automatische naregeling van
de grijpkracht.

Na het openen ontspant de patiént de spier met de hoogste snelheid. De hand
sluit ook met de hoogste snelheid en begint het voorwerp met een kracht van
10 N vast te nemen. Wanneer de sensor een verplaatsing van het voorwerp
waarneemt, wordt het voorwerp - naar behoefte - automatisch nagegrepen tot
een maximale grijpkracht

Programma 4: 1-Elektrodensturing VarioContol (blauwe codeerstekker)

Open Dicht Aanvangs- Automatische na- Flexi-Grip functie

grijpkracht regeling van de
grijpkracht

Snelheid en kracht | Snelheid en kracht | 10 N Bij geringe tot Bij geringe tot
van de aanspanning | van de ontspanning middelmatige middelmatige
van de spier aan de | van de spier aan sluitsnelheid: sluitsnelheid:
elektrode de elektrode geen vanaf 15 N
Snelheid: Snelheid: 10N Bij gemiddelde tot
proportioneel proportioneel Bij gemiddelde tot hoge | hoge sluitsnelheden
15 mm/s tot 15 mm/s tot snelheden werkzaam vanaf de
300 mm/s 300 mm/s tot max. 100 N maximale grijpkracht

9.4.1 Sturing met 1 Lineair-besturingselement

Openen:

Sluiten:

Aanhouden:

Voorbeeld 1:

Voorbeeld 2:

proportioneel. De openingssnelheid wordt bepaald door de snelheid en de
kracht waarmee aan het lineaire besturingselement wordt getrokken.
proportioneel. De sluitsnelheid wordt bepaald door de vermindering van de
snelheid waarmee men aan het lineaire sturingselement trekt. Daardoor wordt
ook de hoogte van de maximale nagrijpkracht vastgelegd.

door zeer langzaam verminderen van de trekkracht op het
besturingselement; de hand blijft geopend staan.

Na het openen vermindert de patiént langzaam de trekkracht op het lineaire
sturingselement

Het sluiten verloopt analoog met de tijdsduur van de spierontspanning.
Het voorwerp wordt met weinig kracht (10 N) vastgegrepen. Er volgt geen
automatische naregeling van de grijpkracht.

Na het openen vermindert de patiént de trekkracht op het lineaire
besturingselement met de hoogste snelheid

De hand sluit met de hoogste snelheid en begint het voorwerp vast te nemen
met een grijpkracht van 10 N.

lineaire

Wanneer de sensor een verplaatsing van het voorwerp herkent, wordt - naar behoefte - de grijp-
kracht automatisch verhoogt tot een maximale grijpkracht van 100 N.
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Programma 4: 1 Lineair-Sturingselement VarioContol (blauwe codeerstekker)
Open Dicht Aanvangs- Automatische Flexi-Grip functie
grijpkracht | naregeling van de
grijpkracht
snelheid en trekkracht | Snelheid van het 10N Bij geringe tot Bij geringe tot
op het lineaire verminderen van gemiddelde gemiddelde
besturingselement de trekkracht sluitsnelheid: sluitsneheid.
op het lineaire geen werkzaam
besturingselement vanaf 15 N
Snelheid Snelheid: Bij gemiddelde tot
proportioneel proportioneel 10N Bij gemiddelde tot hoge sluitsnelheid
15 mm/s tot 15 mm/s tot hoge sluitsnelheid werkzaam vanaf de
300 mm/s 300 mm/s tot max. 100 N maximale grijpkracht
9.5 Programma 5: VarioDual

Gele codeerstekker
Sturing met 2 elektroden

Bij dit programma wordt de openingssnelheid bepaald door de hoogte en snelheid van de spier-
aanspanning. De sluitsnelheid tot aan het bereiken van de minimale grijpkracht van ca. 10 N is
afhankelijk van de snelheid van het ontspannen van de spier. De grijpkracht wordt bepaald door

het aansluitende,

of gelijktijdige spiersignaal op de tweede elektrode.

FlexiGrip wordt telkens werkzaam, afhankelijk van de aanvangsgrijpkracht, wanneer men licht-

jes over de auto

matische naregeling van de grijpkracht komt. Bij wegvallen van de belasting

grijpt de SensorHand Speed weer met de oorspronkelijke grijpkracht.

Elektrode 1:
Openen:

Sluiten:

Aanhouden:

Elektrode 2:
Grijpen:

Voorbeeld 1:

Voorbeeld 2:

SensorHand Spee

proportioneel. De openingssnelheid wordt bepaald door de snelheid en de
kracht van de spieraanspanning.

proportioneel. De sluitsnelheid wordt bepaald door de snelheid en de kracht van
de spierontspanning. De grijpkracht bedraagt ca. 10 N.

door een zeer langzame spierontspanning via de elektrode, de hand blijft
geopend staan.

De opbouw van de grijpkracht wordt bepaald door de hoogte van het
spiersignaal aan de tweede elektrode. De maximale grijpkracht bedraagd ca.
100 N.

Na het openen ontspant de patiént de spier met willekeurige snelheid. Het
sluiten volgt proportioneel door de snelheid van de ontspanning van de spier. Het
voorwerp wordt vastgegrepen met een minimale grijpkracht (10 N).

De FlexiGrip wordt werkzaam bij 20 N. Bij het wegvallen van de belasting grijpt
de SensorHand Speed weer met minimale grijpkracht.

Na het vastgrijpen zoals in voorbeeld 1 moet het voorwerp met hogere
grijpkracht worden vastgenomen. Daarvoor wekt de patiént een spiersignaal
aan de tweede elektrode op. Proportioneel kan een grijpkracht tussen 10 N en
100 N worden opgebouwd. Bij het wegglijden van het vastgegrepen voorwerp
verhoogt de grijpkracht tot ca. 1,5 maal de aanvangsgrijpkracht tot maximaal
130 N. Bij het wegvallen van de belasting grijpt de SensorHand Speed weer
met de oorspronkelijke grijpkracht.
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Programma 5: 2 Elektroden VarioDual (gele codeerstekker)
Open Dicht Aanvangs- Automatische Flexi-Grip functie
grijpkracht | naregeling van de
grijpkracht

Snelheid en Sluiten: 10N Geen naregeling | vanaf 20 N

kracht van de snelheid en kracht van van de grijpkracht

aanspanning van | de spierontspanning

de spier aan de | aan de 1. elektrode

1. elektrode

Snelheid: Snelheid:

proportioneel proportioneel

15 mm/s tot 15 mm/s tot

300 mm/s 300 mm/s
Opbouw v/d Propor- proportioneel: afhankelijk van de
grijpkracht: tioneel: tot max. 1,5 maal | aanvangsgrijpkracht
Grijpkracht afhankelijk 10 N tot de aanvangs- telkens lichtjes
van de hoogte van het 100 N grijpkracht boven de maximale
spiersignaal aan de 2. naregeling van de
elektrode. grijpkracht
grijpkracht: min. vanaf 20 N
proportioneel max. tot 130 N
10 N tot
130N

9.6 Programma 6: DMC plus sensor uitschakelbaar
Violette codeerstekker

Sturing met 2 elektroden
Deze sturing is vergelijkbaar met programma 1, alleen kunnen de SUVA-Sensoriek en de Flexi-
Grip functie tijdelijk worden gedeactiveerd.
9.6.1 Aan- en uitschakelen van de SUVA-Sensoriek en de FlexiGrip functie

Om zachte en meegevende voorwerpen vast te grijpen zoals bijvoorbeeld zachte schuimstof-
fen of gereedschappen zoals een pincet, kan de SUVA-Sensoriek handmatig worden gedeac-
tiveerd. Hiervoor moet de SensorHand Speed tot aan de aanslag worden geopend en met een
spiersignaal van willekeurige sterkte worden opengehouden. Tegelijkertijd op de SUVA-Senso-
riek (afb. 1) een beetje druk uitoefenen (door tegen een hard voorwerp te duwen). Een kort tril-
signaal bevestigd het uitschakelen. Om de SUVA-Sensoriek weer in te schakelen op dezelfde
wijze te werk gaan. Twee korte trilsignalen bevestigen de activering van de SUVA-Sensoriek.

A

Na het plaatsen van de accu informeert een trilsignaal de gebruiker over de actuele modus.
Eenmalige trilling:
Dubbele trilling:

Advies:
Houd er rekening mee, dat bij uitgeschakelde SUVA-Sensoriek de grijpkracht niet
automatisch wordt nageregeld en dat vastgenomen voorwerpen kunnen wegglijden.

Sensoriek is uitgeschakeld
Sensoriek is ingeschakeld
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10 Gebruik van de accu’s

Gebruik voor de SensorHand Speed dalleen volledig geladen accu's. Een tweede geladen accu
dient bij de hand te worden gehouden, zodat de accu als deze leeg is, vervangen kan worden.
Een intelligent accumanagement informeert de patiént over het afnemen van de acculading,
doordat de hand steeds langzamer wordt en er minder grijpkracht wordt opgebouwd. Tegelij-
kertijd wordt de accu beschermd tegen beschadiging door diepontlading.

Aanbevolen wordt voor de SensorHand Speed het EnergyPack (757B20) te gebruiken, omdat
de hand daarmee gedurende langere tijd zijn volle prestatievermogen behoudt.

Daarnaast kunnen voor de SensorHand Speed ook het EnergyPack (757B21), het X-Change-
Pack (757B15) en de MyoEnergy Integral (757B25=*, 757B35=*) worden gebruikt. Het presta-
tievermogen is dan wel enigszins beperkt.

Gedetailleerde aanwijzingen voor het gebruik van de accu’s zijn te vinden in de met de accu’s
meegeleverde documentatie.

Let op:

Wanneer de SensorHand Speed een vol EnergyPack (7567B20, 757B21) of een volle
MyoEnergy Integral (757B25=*, 757B35=") herkent, schakelt de hand automatisch
over op de Li-ion accutechnologie. Daarna mogen er voor het systeem alleen nog ac-
cu's worden gebruikt die zijn gebaseerd op deze technologie. Als er toch weer een X-
ChangePack (757B15) wordt gebruikt, kan de capaciteit daarvan niet meer volledig
worden benut. Met de MyoSelect (757T13) kan er weer worden overgeschakeld naar
het gebruik van een X-ChangePack.

Met het oog op de bedrijffszekerheid en betrouwbaarheid mogen er uitsluitend
757B20, 757B21, 757B25=*, 757B35=* en 757B15 accu’s worden gebruikt.

Bij aflevering is de SensorHand Speed ingesteld op het gebruik van NiMH-accu's.

11 Technische gegevens

Ruststroom 2 mA

Gebruikstemperatuur 0-70°C

Openingswijdte 100 mm

Proportionele snelheid 15-300 mm/s
Proportionele grijpkracht O0-ca. 100N

Voeding EnergyPack 757B20 (7,2 V)
Levensduur van de grijpcomponenten 5 jaar

Levensduur van de accu 2 jaar

Met beperkingen:

EnergyPack 757B21 (7,2 V)

MyoEnergy Integral 757B25=*, 757B35=" (7,4 V)

X-ChangePack, verwisselbare accu NIMH ~ 757B15 (6 V)

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
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Gebruik -5 °C/+23 °F tot +45 °C/+113 °F
Max. 95% relatieve luchtvochtigheid, niet con-
denserend

Laden van de accu +5 °C/+41 °F tot +40 °C/+104 °F
Max. 85% relatieve luchtvochtigheid, niet con-
denserend

12 Gebruikte symbolen

Medisch hulpmiddel

13 Aansprakelijkheid

Otto Bock Healthcare Products GmbH, hierna te noemen de fabrikant, kan alleen aansprakelijk
worden gesteld, indien de voor het product geldende be- en verwerkingsvoorschriften, onderhouds-
instructies en onderhoudstermijnen in acht worden genomen. De fabrikant wijst er uitdrukkelijk op
dat dit product uitsluitend mag worden gebruikt in door de fabrikant goedgekeurde onderdelen-
combinaties (zie de gebruiksaanwijzingen en catalogi). Voor schade die wordt veroorzaakt door
onderdelencombinaties (toepassing van producten van derden) en toepassingen die niet door de
fabrikant zijn goedgekeurd, is de fabrikant niet aansprakelijk.

Het product mag alleen worden geopend en gerepareerd door daartoe opgeleide en geautori-
seerde medewerkers van Ottobock.

14 Reiniging en onderhoud

Verwijder vuil en vlekken van het product met een vochtige, zachte doek en milde zeep (bijv. Ot-
tobock Derma Clean 453H10=1). Zorg ervoor dat het product niet beschadigd raakt en dat er
geen vocht in de systeemcomponent binnendringt.

Droog de prothesecomponent daarna af met een zachte doek.

15 CE-conformiteit

Hierbij verklaart Otto Bock Healthcare Products GmbH, dat het product voldoet aan de van
toepassing 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 richtlij-
nen en de eisen kan worden geraadpleegd op het volgende internetadres: http://www.ottobock.
com/conformity.

16 Handelsmerk

Alle in dit begeleidende document vermelde namen vallen zonder enige beperking onder de be-
palingen van het daarvoor geldende merkenrecht en onder de rechten van de betreffende eige-
naren.

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 begeleidende document ge-
bruikte merken kan niet worden geconcludeerd dat een naam vrij is van rechten van derden.
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Svenska

Datum for senaste uppdateringen: 2021-04-15

¢ Lds noga igenom detta dokument innan du bérjar anvénda produkten och beakta sdker-
hetsanvisningarna.

e Instruera anvandaren i hur man anvdnder produkten pé ett sdkert satt.
¢ Kontakta tillverkaren om du har fradgor om produkten eller om det uppstdr problem.

® Anmdl alla allvarliga tilloud som uppstdr pé& grund av produkten, i synnerhet vid férsamrat
hdlsotillstand, till tillverkaren och det aktuella landets ansvariga myndighet.

e Spara det har dokumentet.

Ta endast produkten i drift i enlighet med informationen i medféljande dokument.

1 Anvédndning

1.1 Medicinskt syfte

8E38=8*, 8E39=8" och 8E41=8* Ottobock SensorHand Speed dr uteslutande avsedda att an-
vandas vid protesforsorjning av de 6vre extremiteterna.

1.2 Anvdndning

8E38=8*, 8E39=8* och 8E41=8* Ottobock SensorHand Speed kan anvandas av brukare med
s@vdl enkel- som dubbelsidig amputation.

1.3 Férutsdttningar
8E38=8*, 8E39=8* och 8E41=8* Ottobock SensorHand Speed har utvecklats for alldaglig an-
vandning och far inte anvandas vid aktiviteter som t ex. extremsport (friklattring, paraglidning, etc.)

8E38=8*, 8E39=8* och 8E41=8"* Ottobock SensorHand Speed d@r uteslutande avsedda att an-
vandas vidl férsorjningen av en brukare. En anvéndning av produkten till en andra person dr inte
tillaten.

1.4 Ortopedingenjérens kvalifikation

Forsorjningen av en brukare med 8E38=8* 8E39=8* och 8E41=8* Ottobock SensorHand
Speed fér endast utféras av ortopedingenjér som har blivit auktoriserad av Ottobock efter ge-
nomgdngen utbildning.

2 Sdkerhetsanvisningar

Om foljande sdkerhetsforeskrifter inte beaktas, kan felaktig styrning eller felaktig
funktion bli féljden och resultera i risk fér skador hos brukaren.

¢ Anvdnd ingen silikon-spray vid patagande av proteshandsken dé@ man darigenom riskerar
att handsken inte sitter sdkert. For att IGttare ta pd handsken rekommenderar vi Ottobock
Procomfort-Gel 633S2.

e For att reducera tekniskt fel av SensorHand Speed och de anslutna komponenterna p.g.a.
stark elektromagnetisk strdlning (t ex. i ndrheten av hdgspdnningsledningar, séndare, trans-
formatorer, varusdkerhetssystem i varuhus etc.,), ska elektroderna stdllas in pa sd lég kans-
lighet som mgjligt.

e Innan man kopplar bort eller ansluter en elektrisk forbindelse (t ex. vid borttagande av
SensorHand Speed frdn protesen) ska systemet skiljas fran energikdllan. For detta tas bat-
teriet ut ur batterihdllaren eller protesen stéings av genom att du trycker pa knappen i batte-
riladdaren.
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Lyckas inte instdliningen eller valet av ett Iampligt program, vander du dig till Ottobock Myo-
Service.

Undervisa brukaren i en korrekt anvdndning av SensorHand Speed enligt Kapitel 3 "Brukar-
information”.

SensorHand Speed har utvecklats for alldaglig anvéndning och far inte anvandas vid aktivi-
teter som t ex. extremsport (friklattring, paraglidning, etc.). En noggrann skotsel av protesen
och dess komponenter férlanger inte bara dess livsléingd, utan ékar framfér allt brukarens
egen sdkerhet! Skulle protesen utsdttas for extema belastningar (som t ex. vid fall eller lik-
nande) maste den omgdende kontrolleras med avseende pd skador av den ansvarige orto-
pedingenjoren, som vid behov vidarebefordrar den till Ottobock Myo Service.

Kombinera endast produkten med sddana komponenter som godkdnts av Ottobock (kombi-
nationsmdjligheter). Ottobock tar inget ansvar for féljderna om produkten anvdnds med an-
dra kopplingselement én de som anges hdr.

Inga arbeten far utféras pd protesen utéver de som beskrivs i den hdr bruksanvisningen.

Det laddningsbara batteriet far bara hanteras vid Ottobocks servicestdllen (ta inte ut batte-
riet sjalv).

Endast behorig Ottobock-fackpersonal far dppna och reparera produkten eller reparera ska-
dade komponenter.

Vid for kort avstand till hogfrekventa kommunikationsenheter (t.ex. mobiltelefoner, Bluetooth-
enheter, WLAN-enheter) kan protesen genom stérning i den interna datakommunikationen
bete sig ovantat. Vi rekommenderar darfér att hdlla minst féljande avstand till dessa hogfrek-
venta kommunikationsenheter:

¢ Mobiltelefon GSM 850/GSM 900: 0,99 m

* Mobiltelefon GSM 1800/GSM 1900/UMTS: 0,7 m

® Tradldsa DECT-telefoner inkl. basstation: 0,35 m

e WLAN (router, accesspunkter 0.s.v.): 0,22 m

Brukarinformation

Var uppmarksam pad att varken fasta delar eller vatska kan tréinga in i SensorHand Speed.
SensorHand Speed far inte utsattas for intensiv rok eller damm, mekaniska vibrationer eller
stotar och inte heller fér starkare varmekadllor.

Undvik vistelser i ndrheten av hdgspdnningsledningar, séndare, transformatorer eller andra
kallor till stark elektromagnetisk strdlning (t ex. varusdkerhetssystem i varuhus), eftersom
dessa skulle kunna orsaka felaktig funktion i SensorHand Speed.

Det automatiska eftergripandet, vilket kan inledas vid beréring av sensorn, kréver en nog-
grann hantering och stor precision i vissa situationer: t ex. nér man skakar hand, vid den per-
sonliga kroppshygienen etc.,

Ett 6ppnande och reparation av SensorHand Speed resp. ersattning av skadade delar far
endast utféras av den auktoriserade Ottobock Myo-Service.

Om SensorHand Speed inte skulle anvdndas ska handen forvaras i ett 6ppet lage for att
skydda sensoriken och mekaniken i handen.

Var god 6verlémna brukarinformationen, 646D 165 for SensorHand Speed till din brukare.

3.1 Framférande av fordon

Om, och i vilken utstréckning en brukare av armprotes @r ldmpad att framféra ett fordon mas-
te avgoéras fran fall till fall. Avgérande faktorer ar typen av protesforsérjning (amputationsniva,
en- eller dubbelsidig férsorjning, stumpfoérhdllande, protesens komponenter och inriktning etc.)
och den individuella formégan hos brukaren sjdlv. Det ar noédvandigt att beakta de nationellt
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lagstiftade bestdmmelser som gdller for framférande av ett fordon i respektive land. Lat en auk-
toriserad myndighet kontrollera och testa din kdrduglighet ur férsdkringssynpunkt. Fér maximal
sdkerhet och bekvamlighet rekommenderar Ottobock att en specialist utvdrderar behovet av
speciella anpassningar av fordonet (automatvdxel, etc.). Det mdste absolut sdkerstdllas att for-
donet alltid kan framforas riskfritt med elektroniksystemet avsténgt. Framférande av fordon med
elektroniken pd& kan medféra felaktig signal/styrning och dérmed ocksa en risk fér medtrafikan-
ter!

Varning: Om SensorHand Speed dr utrustad med en snabbkoppling, méste handen

A fore framférandet av fordonet positioneras pd ett sddant satt att en latt vridning, vilken
kan upptrdda vid styrning av ett fordon, inte kan komma att leda till att handen lossnar
frdn protesen!

inte motsvarar de regler som galler i ditt land, kan ha en skadlig inverkan pa miljon.
Var god beakta anvisningarna frén den ansvariga myndigheten i ditt land géllande av-
B fqllshantering- sophantering och atervinningsstationer.

ﬁ Den &r produkten fér inte kastas éverallt i hushdllssoporna. En avfallshantering som

4 Underhall

Vi rekommenderar att man utfér underhdll (servicebesiktning) var 24:e mdnad fér att férhindra
skador och bibehdlla produktkvaliteten. Toleransintervallen dr max. en manad fore eller tre ma-
nader efter det sista datumet fér underhdll. Generellt ska alla produkter kontrolleras enligt un-
derhdllsintervallen under hela garantiperioden. Endast da bibehdlls garantin och det skydd som
den ger. | samband med underhdllet kan det uppstd behov av andra serviceinsatser som till
exempel reparationer. Dessa extra serviceinsatser kan, beroende pd garantins omfattning och
giltigheten, genomféras kostnadsfritt eller mot en kostnad efter att du forst fatt ta del av ett
kostnadsforslag. Féljande komponenter ska alltid skickas in vid underhdll och reparation: Pro-
dukten, laddare och nataggregat. Komponenterna som ska kontrolleras mdste skickas i samma
forpackning som serviceenheten levererades i.

5 Innehdll
1 St. SensorHand Speed
1 St.  Bruksananvisning

6 Beskrivning och funktion

Ottobock SensorHand Speed &r en myoelektriskt styrd proteshand, som kdnnetecknas genom
en sdrskilt hdg griphastighet i kombination med ett innovativt och kdnsligt styrnings-koncept.
Ottobock SensorHand Speed dr utrustad med grepp-stabiliserings-systemet SUVA-Sensorik®,
FlexiGrip-Funktion och med en programmerings-funktion.

Den proportionella DMC-Styrningen (Dynamic Mode Control) gor det mdjligt for brukaren att
styra griphastighet och gripkraft genom styrkan p& muskelsignalen. Andrar sig styrkan av mus-
kelsignalen, anpassar sig griphastigheten och gripkraften genast till den nya muskelsignalen.

Koaxialhylsan kdnnetecknas med en orangefdrgad ring. Anslutningskabeln dr markerad med en
orange hylsa.

8 Utvecklad av Otto Bock Healthcare Products GmbH i samarbete med den Schweizerische Unfall Versicherungs Anstalt, SUVA
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6.1 SUVA-Sensorik

Den integrerade SUVA-sensoriken i tummen (bild 1), kénner av ndr ett gripet féremadl hotar att
glida ur. Systemet hojer d& automatiskt och steglost gripkraften med utgangspunkt av den ur-
sprungliga nivan, tills féremdlet &ter befinner sig i en stabil position.

6.2 FlexiGrip-funktion

FlexiGrip-Funktionen mojliggor att greppa eller flytta ett gripet foremdl , utan att l16sgéra greppet
via elektrodsignaler och ddrefter vara tvungen att gripa igen. Proteshanden féljer Igesférand-
ringen av det gripna féremadlet pd samma satt som en naturlig hand skulle géra. Greppet verkar
darfor flexibelt och naturligt.

6.3 Programmerings-funktion

For en optimal anpassning pa brukaren finns ett urval av sex program. Dessa program vdljes
genom olikfargade kodpluggar (bild 2) . SensorHand Speed levereras med den svarta kodplug-
gen och férkonfigurerad fér program 1. For val av program ansluts MyoSelect 757T13. Skulle
kodpluggar foredras vid valet av program, dr detta ocksa mojligt.

6.4 Pé- och avstidngande av SensorHand Speed
Genom ett tryck pd kosmetikhandsken kan den i styrningselektroniken integrerade strombryta-
ren regleras.

Omrdadet handrygg:  Funktion PA  (bild 3)
Omrdadet tumme: Funktion AV (bild 4)

7 Instdllning av elektroden/elektroderna

Den allra bdsta funktionen av SensorHand Speed med SUVA-sensorik uppnds genom en op-
timal positionering och instdlining av elektroderna. Detta dr mojligt med Ottobock MyoBoy
757M10/757M11=X-CHANGE.

Se till att elektrodernas kontaktytor, om mojligt ligger an med hela ytan pé oskadad hud. Om
starka stérningar genom elektriska apparater upptdcks, ska elektrodernas placering kontrol-
leras och vid behov dndras. Férsvinner stérningarna dnda inte, ska du vénda dig till Ottobock
Myo-Service.

Obeservera!

Brukaren maste ldgga in pauser under elekirod-instdllningen eftersom tréttheten i
musklerna annars kan framkalla ojémna resultat, vilket kan medféra att terapeuten
tenderar att stdlla in elektroden for hogt.

Program 1, 5 och 6:

Vdlj den énskade program-varianten i MyoSoft oder PAULA. Varje elektrod skall stéllas in pd
ett sddant satt, att brukaren kan halla respektive muskelsignal ca 2 sekunder pé ett varde 6ver
HIGH (bild 7, pos. 1).

Program 2:

Vdlj den 6nskade program-varianten i MyoSoft oder PAULA. Varje elektrod skall stéllas in pd
ett sddant satt, att brukaren kan halla respektive muskelsignal ca 2 sekunder pé ett varde 6ver
LOW (bild 7, Pos. 2).

Program 3:

Vdlj program "AutoControl” fér SensorHand i MyoSoft oder PAULA. Elektroderna skall stéillas in
pd ett sddant sdtt, att brukaren kan hdlla muskelsignalen ca 2 sekunder 6ver vérdet ON (bild 8).
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Program 4:

Valj program VarioControl for SensorHand i MyoSoft oder PAULA. Elektroderna skall stdllas in
pd ett sGdant satt, att brukaren kan hélla muskelsignalen ca 2 sekunder éver vardet HIGH (bild

7, pos. 1).

Hanvisning till bilderna 7 och 8: Vid programmen 3 och 4 kan endast en muskelsignal betraktas.

8 Funktionssadtt

For besttmmelse av dnskat program, stick in motsvarande kodplugg (bild 2)

13E184=1 (vit)
13E184=2 (réd)

13E184=3 (gron)
13E184=4 (bld)

13E184=5 (gul)
13E184=6 (lila)

13E184=8 (svart)

Om den svarta koderingskontakten 13E184=8 i SensorHand Speed dr insatt i styrningselektro-
niken, kan alla funktionsarter stdllas in med MyoSelect 757T13. En instdlining av SensorHand
Speeds hastighet med MyoSelect 757T13 kan genomféras med varje kodplugg. Du kan lésa
mer om detta i bruksanvisning 647G131.

Fore vaxlande av kodplugg skall innerhandens sdkringsring borttagas. Avdrag innerhand delvis.
Vaxla kodpluggen (bild 2).

Dra ater pé innerhand och sakringsring.

For att systemet skall kdnna igen den nya kodningen, mdste batteriet tas ur ett kort 6gonblick
och daterigen anslutas (Reset). Tio program stér till forfogande.

9 Programoversikt

R6d kodplugg

Program 1 Oppna Stdanga Indikation
DMC plus Sensorik Myo-Signal via Myo-Signal via Rekommenderat program
Vit kodplugg elektroden elektroden for brukare med 2 starka

muskelsignaler
Hastighet: Hastighet:

Tva elektroder proportionell proportionell

Program 2 Oppna Stdnga Indikation
AutoControl - Myo-Signal via Digital Myo-Signal via For brukare med 2 svaga
Lowlinput elektroderna elektroden digitalt (kort | muskel-signaler

signal valfri styrka)

R6d kodplugg

En valfri MyoBock
omkopplare

nings-sida dr aktiverad.

Hastighet:
konstant

Tvd elektroder Hastighet: Hastighet:
proportionell konstant
AutoControl - Myo-signal via Signal via For brukare med endast
Lowlnput elektroden omkopplaren 1 muskel och svag
R6d kodplugg muskelsignal
En elektrod och en valfri | Hastighet: Hastighet:
Ottobock proportionell konstant
omkopplare
AutoControl - Hand éppnar sa lange | Signal 6ver omkoppla- | Fér brukare med alltor
Lowlnput omkopplarens 6pp- rens sténgnings-sida: svag eller ingen muskel-

Hand stdngs

Hastighet:
konstant

signal

SensorHand Speed
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Program 3

Oppna

Stdnga

Indikation

AutoControl
Gon kodplugg

Snabb, ihdllande
Myo-signal via elektro-
den

Mycket ldngsam mus-
kelavslappning via elek-
troderna:

Hand forblir 6ppen

Snabb muskelavslapp-
ning via elektroden:
Hand stdngs

For brukare med endast 1
muskel och mycket svag
muskelsignal

Gron kodplugg

kopplaren dr aktiverad.

fort omkopplaren slépps

En elektrod Hastighet: Hastighet:
konstant konstant
AutoControl Oppnar sé lénge om- Stdngs automatiskt s& | For brukare med

alltfér svag eller ingen
muskelsignal

Bla kodplugg

muskelanpdnning vid
elektroden

muskelavsslappningen
vid elektroden

En valfri MyoBock Hastighet: Hastighet:
omkopplare konstant konstant

Program 4 Oppna Stdnga Indikation
VarioControl Hastighet och styrka av | Hastighet och styrka p& | For brukare med 1 stark

muskelsignal eller med
tendens till kokontraktion

Blé kodplugg

pa draget till den linjara
omvandlaren

det av draget till den lin-
jara omvandlaren

Hastighet: Hastighet:
En elektrod proportionell proportionell
VarioControl Hastighet och styrka Hastighet pd minskan- | Fér brukare med fér svag

eller ingen muskelsignal

Tva elektroder

vid den forsta elektro-
den

Hastighet:
proportionell

vid den forsta elektro-
den

Hastighet:
proportionell.
Gripkraft proportionell
till muskelsignalens
styrka vid den andra

. Hastighet: Hastighet:
En linjdr-omvandlare proportionell proportionell
Program 5 Oppna Stdnga Indikation
VarioDual Hastighet och styrka pd | Hastighet och styrka pd | Styrning for brukare med
Gul kodplugg muskelanspénningen | muskelavslappningen | 2 starka muskelsignaler

elektroden
Program 6 Oppna Stdnga Indikation
DMC plus Sensorik Myo-signal via Myo-signal via Program fér brukare med
Lila kodplugg elektroden elektroden 2 starka muskelsignaler
SUVA Sensorik och
Tva elektroder Hastighet: Hastighet: FlexiGrip avstdngnings-
proportionell proportionell bar

Samtliga kraftvarden (tex. 100 N ~ 10 Kp ) dr riktlinjer, inte exakta

en 6verskddlig jamférelse mellan de olika programmen.
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9.1 Program 1:

Denna styrning

DMC plus sensorik
Svart kodplugg
Styrning med 2 elektroder

motsvarar DMC-styrningen, men har dessutom gripstabiliserings-systemet

"SUVA-Sensorik”. Griphastigheten resp. gripkraften bestédms av styrkan pad Myo-signalen (mus-
kelanspdnningen).

Oppna:
Stdnga:
Exempel 1:

Exempel 2:

proportionellt via dppnings-elektroden.

proportionellt via stdngnings-elektroden.

Vid en l&g muskelsignal byggs den ldgsta grip-kraften upp (10 N) for att gripa
ett foremdl. Kanner sensoriken att féremalet dndrar Idge, sker - allt efter behov
- automatiskt en efterjustering upp till 1,5 ganger den initiala gripkraften (15 N).
FlexiGrip aktiveras vid 20 N. Forsvinner belastningen, atergdr SensorHand
Speed till den tidigare gripkraften.

Vid en hoégre muskelsignal frambringas en hogre gripkraft och vid en
lagesférandring av det gripna foremdlet - allt efter behov - en efterjustering
upp till maximal gripkraft (100 N).

FlexiGrip aktiveras vid 130 N. Forsvinner belastningen, atergar SensorHand
Speed till den tidigare gripkraften.

Program 1: DMC plus Sensorik (vit kodplugg)

Oppna Stdanga Initial- Automatisk Flexi-Grip Funktion

gripkraft efterjustering av
gripkraften
Myo-signal via Myo-signal via proport.: proportionell: Beroende av Initial-
elektroden elektroden O N ill till max. 1,5 ganger | gripkraften, varje géng
100 N den initiala gripkraft | obetydligt verksam 6ver
den maximala gripkrafts-
Hastighet: Hastighet: Tex; efterjusteringen
proportionell proportionell Initial-gripkraft min. fran 20 N
15 mm/s till 15 mm/s till 10 N = Gripkraft- max. frdn 130 N
300 mm/s 300 mm/s efterjustering till
max. 15 N

Genom en starkare muskelsignal, oberoende av den automatiska gripkrafts-efterjusteringen,
kan man vid behov alltid "ta nytt tag” upp till maximal gripkraft (100 N).

Tips:

9.2 Program 2:

Med en kort "OPPNINGS-signal” stoppas sévél den automatiska gripkrafts-
efterjusteringen som FlexiGrip-funktionen.

AutoControl - Lowinput

R6d kodplugg

Styrning med 2 elektroder,

1 elektrod och 1 omkopplare eller
1 omkopplare

Handen stdngs med hogsta hastighet och griper ett foremal med minsta gripkraft (10 N).
Kéanner sensoriken av en lagesforandring av foremalet, sker - allt efter behov - en automatisk 6k-
ning av gripkraften upp till maximal gripkraft (100 N).

FlexiGrip aktiveras fran den maximala gripkraft. Forsvinner belastningen, atergdr SensorHand
Speed till den tidigare gripkraften.

SensorHand Speed
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9.2.1 Styrning med 2 elektroder:

Oppna:
Stdnga:

proportionellt via 6ppnings-elektroderna.
Med maximal hastighet genom kort muskelsignal med valfri styrka ovanfér ON-
troskeln pé sténgnings-elektroden.

Program 2: 2 Elektroder AutoControl — Lowlnput (réd kodplugg)

elektroden

Hastighet:
proportionell
15 mm/s till
300 mm/s

via elektroden (kort
signal pa valfri kraft)

Hastighet
konstant
300 mm/s

Oppna Stdnga Initial- Automatisk Flexi-Grip Funktion
gripraft efterreglering av
gripkraften
Myo-signal via Digital myo-signal 10N till max. 100 N aktiv fran den

maximala gripkraften

9.2.2 Styrning med 1 elektrod och 1 omkopplare

Oppna:
Stdnga:
Tips:

proportionell via dppnings-elektroden.
med maximal hastighet genom kort aktiverande av omkopplaren.

Stick den réd/vita kabeln pd anslutnings-kabeln 13E99 till stéingnings-sidan pé
koaxial-kontakten 9E169 (bild 5:(1) batteri anslutningskabel, (2) Elektrod, (3)
réd/vit kabelledare till anslutningskabel 13E99)

Program 2: Elekirod och Omkopplare AutoControl — Lowlnput (réd kodplugg)

elektroden:
Hand 6ppnar sig

Hastighet:
proportionell
15 mm/s till
300 mm/s

omkopplaren:
hand stdngs

Hastighet:
konstant
300 mm/s

Oppna Stdnga Initial- Automatisk Flexi-Grip Funktion
Gripkraft | efterreglering av
gripkraften
Myo-signal via Signal via 10N till max. 100 N Aktiv fran den

maximala gripkraften

9.2.3 Styrning med 1 omkopplare:
Detta program kan anvéndas i kombination med en valfri Ottobock MyoBock omkopplare.

Oppna:

Stdnga:
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Program 2: Omkopplare AutoControl — LowlInput (réd kodplugg)

sig sa lange
omkopplarens
Oppningssida
aktiveras
Hastighet

konstant 300 mm/s

omkopplarens
stdngningssida:
hand stdngs

Hastighet:
konstant 300 mm/s

Oppna Stdnga Initial Automatisk Flexi-Grip Funktion
gripkraft efterjustering av
gripkraften
Hand 6ppnar Signal via 10N till max. 100 N aktiv fran den

maximala gripkraften

9.3 Program 3:

AutoControl
Gron kodplugg

Styrning med 1 elektrod, 1 Linjér-omvandiare

eller 1 omkopplare

Handen stdngs med maximal hastighet och griper ett féremal med minsta gripkraft (10 N).

Kdnner sensoriken av att féremdlet andrar lage, sker automatiskt en efterjustering steglost upp
till den respektive erfordrade gripkraften (maximalt 100 N).

FlexiGrip aktiveras vid 130 N. Férsvinner belastningen, atergdr SensorHand Speed till den tidi-

gare gripkraften.

9.3.1 Styrning med 1 elektrod:

Oppna:
Stdnga:
Stanna:

Oppet lage.

Exempel 1:

Oppningslaget forblir oféréndrat.

Exempel 2:

Med maximal hastighet genom en snabb, ihdllande muskelsignal via elektroden.
Med maximal hastighet genom snabb avslappning av muskeln.
genom mycket ldngsam muskelavslappning via elektroden. Hand stannar i

Efter 6ppnandet slappnar brukaren av muskeln med mycket ldngsam hastighet.

Efter 6ppnandet slappnar brukaren snabbt av muskeln. Handen sténgs

utomatiskt med hogsta hastighet och borjar pripa féremalet med 10 N gripkraft.
Kdnner sensoriken av att foremdlet dndrar Iége, sker en automatisk efterjustering
— allt efter behov — upp till maximal gripkraft (100 N).

Program 3: 1 Elektrod AutoControl (gron kodplugg)

muskelsignal via
elektroden

Hastighet
konstant
300 mm/s

muskelavslappning via
elektroden:
Hand stannar i 6ppet lage

Snabb muskel-
avslappning via
elektroden: Hand stdngs
Hastighet

konstant
300 mm/s

Oppna Stdnga Initial- Automatisk Flexi-Grip
gripkraft efterreglering Funktion
av gripkraften
Snabb, ihdllande Mycket ldngsam 10N till max. 100 N aktiv fran

maximal gripkraft

SensorHand Speed
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9.3.2 Styrning med 1 linjar-omvandlare:

Oppna:
Stdnga:

Stanna:

Exempel 1:

Exempel 2:

Med maximal hastighet genom snabbt drag pa den linjéra-omvandlaren.

Med maximal hastighet genom snabbt minskande av draget pd& den linjgra
omvandlaren.

Genom mycket ldngsamt minskande av draget pd den linjara-omvandlaren:
Hand stannar i 6ppet ldge.

Efter 6ppnande sldpper brukaren draget mycket ldngsamt pé& den linjéra-
omvandlaren.

Oppningslaget forblir oférandrat.

Efter 6ppnandet sldpper brukaren draget med mycket hég hastighet pd den
linjéra-omvandlaren.

Handen sluter automatiskt med hég hastighet och borjar gripa féremdlet med
10 N.

Kdnner sensoriken av en ldgesférandring av foremdlet, sker - allt efter behov -en
automatisk efterjustering upp till maximal gripkraft (100 N).

Program 3: 1 Linjar-omvandlare AutoControl (grén kodplugg)

Hastighet
konstant
300 mm/s

Oppna Sténga Initial- Automatisk Flexi-Grip
gripkraft efterjusterin av Funktion
gripkraften
Drag med hég Mycket ldngsamt 10N till max. 100 N aktiv fran den
hastighet p& den sldppande av draget pd maximala
linjéra-omvandlaren | den linjéra-omvandlaren: gripkraften

Hand stannar i 6ppet
lage

Snabbt sldppande av
draget pa den linjéro-
omvandlaren:
Hand stangs

Hastighet:
konstant
300 mm/s

9.3.3 Styrning med 1 omkopplare:

Oppna:
Sluta:

Tips:

Med maximal hastighet, sa Idnge omkopplaren ar aktiverad.

Nd&r omkopplaren sldpps, stdngs handen automatiskt med hégsta hastighet och
bérjar gripa foremalet med 10 N gripkraft.

Stick den rod/vita kabeln pé& anslutnings-kabeln 13E99 till 6ppnings-sidan
pé& koaxial-kontakten 9E169 (Bild 6:(1) batteri anslutningskabel, (2) réd/vit
kabelledare till anslutningskabel 13E99).

Program 3: 1 Omkopplare AutoControl (grén kodplugg)

aktiveras

Hastighet:

Oppna Stdnga Initial- Automatisk Flexi-Grip Funktion
gripkraft efterjustering
av gripkraften
Oppnar sé lange Stdnger automatiskt | 10 N till max. 100 N aktiv frdn maximal
omkopplaren s@ snart om- gripkraft

konstant 300 mm/s | konstant 300 mm/s

kopplaren slapps
Hastighet:
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9.4 Program 4:

VarioControl
Bla kodplugg
Styrning med 1 elektrod
1 linjG@r-syrningselement

Med detta program bestdms Oppningshastigheten av muskelsignalens styrka och snabbhet.
Stangningshastigheten dr beroende av muskelavslappningen.

FlexiGrip aktiveras vid den maximala gripkraften. Forsvinner belastningen, atergar SensorHand
_Speed till den tidigare gripkraften.

Oppna:

Stdnga:

Stanna:
Exempel 1:

Exempel 2:

Proportionellt. Oppningshastigheten bestdms av muskel anspdnningens
hastighet och kraft.

Proportionellt.Stdngningshastigheten  bestdms av  muskelavslappningens
hastighet och kraft. Med detta &r ocksd givet hur stor den variabla
initialgripkraften skall vara.

Genom mycket ldngsam muskelavslappning forblir handen i 6ppet lage.

Efter 6ppnandet slappnar brukaren ldngsamt av muskeln. Stdngningen sker
analogt med lIdngsam hastighet sa ldnge muskelavslappningen varar. Féremdlet
grips med liten kraft (10 N). Ingen automatisk efterjustering av gripkraften gores.
Efter ppnandet slappnar brukaren av muskeln med hégsta hastighet. Sensor-
handen stdngs med hogsta hastighet och boérjar gripa féremdlet med 10 N
gripkraft. Kanner sensoriken av att féremalet dndrar ldge, sker en automatisk
efterjustering - allt efter behov - upp till maximal gripkraft (100 N).

Program 4: 1-Elektrodstyrning VarioContol (bld kodplugg)

Oppna Stdnga Initial- Automatisk Flexi-Grip Funktion

gripkraft efterjustering av
gripkraften
Muskel- Muskel- 10N Vid 1ag till medelhdg | Vid 1ag till medelhdg
anspdnningens avslappningens stdngningshastighet | stdngningshastighet
hastighet och kraft hastighet och kraft vid Ingen Aktiv fran 15 N
vid elektroden elektroden
Hastighet: hastighet: 10N vid medelhog till hég | Vid medelhdg till hog
proportionell proportionell stdngnings- stéingnings-
15 mm/s bis 15 mm/s till hastighet till max. hastighet aktiv
300 mm/s 300 mm/s 100N frén den maximala
gripkraften

!_).4.1 Styrning med 1 LinjGr-omvandlare

Oppna:
Stanga
Stanna:

Exempel 1:

Exempel 2:

SensorHand Speed

Proportionell. Oppningshastigheten bestéms genom hastigheten och styrkan
pa draget till den linjara-omvandlaren.

Proportionell.Stangningshastigheten bestdms genom minskningen av hastighe-
ten pd draget till den linjara-omvandlaren.

Genom mycket Idngsamt minskande av draget till den linjara-omvandlaren for-
blir handen i 6ppnat lage.

Efter 6ppnandet slépper brukaren draget pa den linjra-omvandlaren langsamt.
Stangningen sker analogt till tiden pd muskelavslappningen med 1&g fart. Féremdlet
grips med liten kraft (10 N). Ingen automatiskt efterjustering av gripkraften gores.
Efter 6ppnandet slapper brukaren efter draget pd den Linjara-omvandlaren
med hogsta hastighet.

Handen sluter med hégsta hastighet och borjar gripa ett foremal med 10 N grip-
kraft. K&nner sensoriken av en féréndring av Iéget pd foremalet, sker - allt efter
behov - en automatiskt efterjustering upp till maximal gripkraft (100 N).
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Program 4: 1 Linjar-omvandlare VarioContol (bl kodplugg)
Oppna Stdnga Initial- Automatisk Flexi-Grip Funktion
gripkraft efterjustering av
gripkraften
Hastighet och styrka | Hastighet pa 10N Vid en lag Vid 14g till medelhog
pé draget vid den minskandet av till medelhdg stdngnings-
linjara omvandlaren | drag vid den linjdra sténgnings-hastighet | hastighet
omvandlaren Ingen Aktiv frén 15 N
Hastighet: Hastighet: 10N Vid medelhdg till hég | Vid medelhég till hég
proportionell proportionell stdngnings- stdngnings-
15 mm/s till 15 mm/s till hastighet till hastighet aktiv
300 mm/s 300 mm/s maximalt 100 N frén den maximala
gripkraften
9.5 Program 5: VarioDual
Gul kodplugg

Styrning med 2 elektroder

Med detta program bestdms Oppnings-hastigheten av styrka och hastighet pd muskelanspén-
ningen. Stangnings-hastigheten, fram till uppndende av den minimala gripkraften 10 N, &r be-
roende pd snabbheten av muskelavslappningen. Gripkraften bestdms genom den anslutande
eller samtidiga muskelsignalen vid den andra elektroden.

Flexi-Grip blir beroende av initial-gripkraften, vid varje tillfdlle verksam obetydligt 6ver den maxi-
mala gripkrafts-efterjusteringen. Forsvinner belastningen, atergar SensorHand Speed till den
tidigare gripkraften.

Elektrod 1:

Oppna: proportionell. Oppningshastigheten bestdms av hastigheten och styrkan pa
muskelanspdnningen.

Stdanga: proportionell. Sténgnings-hastigheten bestdms genom hastighet och styrka pé
muskelavslappningen. Gripkraften uppgdr till ca 10 N.

Stanna: Genom mycket langsam muskelavslappning 6ver elektroden, handen stannar i
Oppet lage.

Elektrod 2:

Gripa: Gripkraft-uppbyggnaden bestémmes genom kraften av muskelsignalen pa
den andra elektroden. Maximal gripkraft uppgér till ca 100 N.

Exempel 1: Efter Sppnandet slappnar patienten av muskeln med valfri hastighet. Stdngandet
foljer proportionellt till hastigheten av muskelavslappningen. Féremdlet gripes
med en minimal gripkraft (10 N).
FlexiGrip aktiveras vid 20 N. Forsvinner belastningen, atergdr SensorHand
Speed till minimal gripkraft.

Exempel 2: Efter gripandet, som beskrivits i Exempel 1, skall féremdlet gripas med en hogre

gripkraft. Till detta skapar brukaren en muskelsignal vid den andra elektroden.
Proportionellt kan en gripkraft mellan 10 N och 100 N byggas upp. Andrar
foremalet lage, okar gripkraften upp till ca 1,5 ganger vdrdet pé den initiala
gripkraften. FlexiGrip aktiveras vid ca 2 ganger vérdet av den initiala gripkraften
upp till max130 N. Vid férsvinnande av belastningen, dtergriper SensorHand
Speed till den ursprungliga gripkraften.
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Program 5: 2 Elektroder VarioDual (gul kodplugg)
Oppna Stdnga Initial Automatisk Flexi-Grip Funktion
gripkraft efterjustering
av gripkraften

Hastighet och Sluta: 10N Ingen gripkraft- frén 20 N

styrka av muskel- | Hastighet och styrka av efterjustering

anspdnningen muskel-

vid den 1:a avslappningen vid den

elektroden 1:a elektroden

Hastighet: Hastighet:

proportionell proportionell

15 mm/s till 15 mm/s till

300 mm/s 300 mm/s
Gripkraft- Propor- proportionell: beroende av
uppbyggnad: tionell: till max. 1,5 ganger | initial-gripkraften,
gripkraft beroende 10 N till initial-gripkraft vid varije tillfclle
av styrkan pa 100 N erterjustering obetydligt 6ver den
muskelsignalen vid den maximala gripkraft-
2:a elektroden efterjusteringen aktiv
Gripkraft: proportionell min. fran 20 N
10 Ntill 130 N max. frén 130 N

9.6 Program 6:

DMC plus Sensorik avstdngbar

Lila kodplugg
Styrning med 2 elektroder

Denna styrning motsvarar program 1, emellertid kan SUVA-Sensorik och FlexiGrip funktion tem-
pordrt inaktiveras.

9.6.1 Pékopplande och avsténgande av SUVA-Sensoriken och FlexiGrip Funktionen

For gripande av mjuka foéremal samt féremdl som ger vika, tex skummaterial eller verktyg som
tex. en pincett, kan SUVA-sensoriken inaktiveras manuellt. Oppnas SensorHand Speed sé
mycket som méjligt och hdll den 6ppen med en muskelsignal

Samtidigt utdvas en aning tryck (bild 1) pd SUVA-sensoriken (pressa mot ett hart motstand).
En kort vibrationssignal bekréftar urkopplandet. For pdkopplandet av SUVA-Sensoriken, ge-
nomfér samma tillvégagdngssatt. Tva korta vibrationssignaler bekréftar aktiveringen av SUVA-
sensoriken.

A

Efter anslutning av batteriet informerar vibrationssignaler brukaren om aktuellt lage.

Tips:
Var uppmarksam pd att vid avkopplad SUVA-Sensorik, efterjusteras inte gripkraften
automatiskt efterjusteras, och gripna féremdl kan pd sa vis glida ur handen.

En vibrationssignal:
Tva vibrationssignaler:

Sensoriken dr avkopplad
Sensoriken &r pdkopplad
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10 Skoétsel av batterierna

Anvand endast fulladdade batterier vid driften av SensorHand Speed. Det ar [ampligt att alltid
ha ett andra uppladdat batteri till hands for batteribytet. Ett sinnrikt system informerar brukaren
om minskat laddningstillstdnd pd batteriet, genom att handen blir allt ldngsammare resp. att
gripkraften minskar. Vid mycket l&gt laddningstillstand kommer batteriet slutligen att stdngas av
och batteriet skyddas pd sé vis frén skadlig djupurladdning

Vi rekommenderar att du driver SensorHand Speed med EnergyPack (757B20) foér att under en
léngre tidsrymd kunna utnyttja den fulla prestationsférmagan.

Med begrdnsningar ndr det gdller prestationsférmagan kan SensorHand Speed drivas med
EnergyPack (757B21), X-ChangePack (757B15) eller med MyoEnergy Integral (757B25=*,
757B35=*).

Detaljerade tips angdende skotseln av batterierna finner du i den med batterierna medskickade

informationen.

Q Observera:

Kanner SensorHand Speed av en full EnergyPack (757B20/757B21), eller en Myo En-
ergy Integral (757B25=*, 757B35="), vaxlar den automatiskt till Li-lon batteri-teknolo-
gi. Darefter skall systemet endast drivas med den teknologin. Skulle likvdl ett Ottobock
X-Change Pack (757B15) kan dess kapacitet ej Iangre utnyttjas till fullo. En atergéng
till drift med X-ChangePack ar mojlig med Ottobock MyoSelect 757T183.

Av sdkerhetsskal skall uteslutande Ottobock batterierna 757B20, 757B21, 757B25="*,
757B35=" eller 757B15 anvdndas.

Vid leveransen dr handen instdlld for drift med NiMH-batteri.

11 Tekniska uppgifter
Vilostrém

Drifttemperatur
Oppningsbredd
proportionell hastighet
proportionell gripkraft
Spdnningsfoérsérjning
Proteshandens hdllbarhet
Batteriets hallbarhet

Med begrénsningar:

EnergyPack
MyoEnergy Integral
X-ChangePack, vaxelbatteri NIMH

Omgivningsférhdllanden

Lagring (med och utan férpackning)
Transport (med och utan férpackning)
Drift

Laddning av batteriet
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2 mA

0-70°C

100 mm

15-300 mm/s

O-ca. 100N

EnergyPack 757B20 (7,2 V)
5ar

2ar

757B21 (7,2 V)
757B25=*, 757B35=* (7,4 V)
757B15 (6 V)

+5 °C/+41 °F till +40 °C/+104 °F

max. 85 % relativ luftfuktighet, ej kondenserande
-20 °C/-4 °F till +60 °C/+140 °F

max. 90 % relativ luftfuktighet, ej kondenserande
-5 °C/+23 °F till +45 °C/+113 °F

max. 95 % relativ luftfuktighet, ej kondenserande

+5 °C/+41 °F till +40 °C/+104 °F
max. 85 % relativ luftfuktighet, ej kondenserande
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12 Symboler som anvdnds

Medicinteknisk produkt

13 Ansvar

Otto Bock Healthcare Products GmbH, som i det foljande kallas tillverkare, ansvarar bara om
angivna be- och omarbetningsanvisningarna liksom skétselanvisningarna och serviceintervallerna
for produkten hdlls. Tillverkaren papekar uttryckligen att denna produkt bara far anvandas i kom-
bination med av tillverkaren godkdnda produkter (se bruksanvisning och kataloger). Tillverkaren
ansvarar inte for skador som orsakats av komponentkombinationer (anvdndning av frdmmande
produkter) och anvéndningssatt som inte ér godkéanda av tillverkaren.

Oppna och reparera denna produkt fér bara géras av auktoriserad Ottobock fackpersonal.

14 Rengoring och skoétsel

Rengor produkten frdn smuts med en mjuk, fuktig trasa och mild tvdl (t.ex. Ottobock Derma
Clean 453H10=1). Se till att produkten inte blir skadad och att ingen vatska trdnger in i system-
komponenterna.

Torka ddrefter proteskomponenterna med en mjuk trasa.

15 CE-Konformitet

Hdarmed forsdkrar Otto Bock Healthcare Products GmbH att produkten lever upp till tilldmpliga
europeiska bestémmelser fér medicintekniska produkter. Produkten uppfyller kraven i RoHS-
direktivet 2011/65/EU om begrdnsning av anvéndning av vissa farliga dmnen i elektrisk och
elektronisk utrustning. Pa foljande webbadress kan du lasa direktiven och kraven i sin helhet:
http://www.ottobock.com/conformity.

16 Varumdrken

Alla beteckningar som férekommer i den medféljande dokumentationen omfattas av gdllande va-
rumdrkeslagstiftning och rattigheterna for respektive dgare.

Alla varumdrken, varunamn eller féretagsnamn kan vara registrerade och tillhor respektive agare.
Aven varumdrken som inte explicit markerats som registrerade i den medfdljande kan omfattas av
rattigheter hos en tredje part.
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Dansk

Dato for sidste opdatering: 2021-04-15

® | s dette dokument opmeerksomt igennem, fer produktet tages i brug, og felg sikkerhe-
dsanvisningerne.

¢ |nstruér brugeren i, hvordan man anvender produktet sikkert.
¢ Kontakt fabrikanten, hvis du har spergsmadl til eller problemer med produktet.

¢ Indberet alle alvorlige haendelser i forbindelse med produktet, szerligt ved forvaerring af bru-
gerens helbredstilstand, til fabrikanten og den ansvarlige myndighed i dit land.

* Opbevar dette dokument til senere brug.

Tag kun produktet i drift i overensstemmelse med informationerne i de medleverede foalge-
dokumenter.

1 Anvendelsesformal

1.1 Medicinsk formal

8E38=8* 8E39=8* og 8E41=8* Ottobock SensorHand Speed md kun anvendes til behandling
af de evre ekstremiteter med en udvendig protese.

1.2 Brug

8E38=8*, 8E39=8* und 8E41=8* Ottobock SensorHand Speed kan bruges af patienter med
en- eller tosidig amputation.

1.3 Indsatsbetingelser

8E38=8*, 8E39=8* und 8E41=8* Ottobock SensorHand Speed er udviklet til dagligdagsaktivi-
teter og ma ikke anvendes til useedvanlige formal sGsom ekstremsport (friklatring, paragliding
m.m.).

8E38=8*, 8E39=8* und 8E41=8* Ottobock SensorHand Speed er udelukkende beregnet til
brug pd én patient. Brug af produktet pd en yderligere person er ikke tilladt fra producentens
side.

1.4 Bandagistens kvalifikationer

Forsyning af en patient med 8E38=8*, 8E39=8* og 8E41=8* Ottobock SensorHand Speed ma
kun udferes af en bandagist, der er uddannet certificeret af Ottobock i anvendelse af MyoBock-
komponenter.

2 Sikkerhedsanvisninger

Tilsidesaettelse af sikkerhedsanvisningerne nedenfor kan fere til en fejlstyring el-
ler fejlfunktion af SensorHand Speed og en deraf felgende risiko for at patienten
kan komme til skade patienten.

¢ Anvend ikke silikonespray, ndr protesehandsken tages pd, da handsken i s@ fald evt. ikke
sidder ordentligt fast. Som monteringshjzelp anbefales Ottobock Procomfort-gel 633S2.

¢ For at reducere fejlfunktioner i SensorHand Speed og tilsluttede komponenter pa grund af
steerk elektromagnetisk strdling (f.eks. i neerheden af hejspeendingsledninger, sendere, trans-
formatorer, varesikringssystemer i varehuse), skal elektrodernes felsomhed indstilles sa lavt
som muligt.
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For lesning eller oprettelse af de elektriske forbindelser (f.eks. fiernelse af handen fra prote-
sen) skal systemet under alle omsteendigheder adskilles fra energikilden. Tag i denne forbin-
delse batteriet ud af batterirummet eller sluk for protesen ved at trykke pd knappen i ladebes-
ningen.

Hvis det enskede formdl ikke opnds med indstillingerne eller valget af det egnede program,
kontakt venligst Ottobock Myo-service.

Instruer patienten i den korrekte handtering af SensorHand Speed i henhold til kapitel 3 "Pa-
tientinformationer”.

SensorHand Speed er udviklet til dagligdagsaktiviteter og ma ikke anvendes til usaedvanlige
formdl sdsom ekstremsport (friklatring, paragliding m.m.). Omhyggelig behandling af prote-
sen og dens komponenter foreger ikke kun dens levetid, men er iszer vigtig for patientens per-
sonlige sikkerhed! Hvis protesen er blevet udsat for ekstreme belastninger (f.eks. p& grund af
styrt el.lign.), skal den omgéende kontrolleres for skader af en bandagist. Kontaktperson er
den ortopaeditekniker, som evt. giver protesen videre til Ottobock Myo-service.

Produktet md kun kombineres med de komponenter, som Ottobock har frigivet (kombinati-
onsmuligheder). Ottobock pdtager sig intet ansvar, hvis produktet anvendes med andre kom-
ponenter end de angivne.

Bortset fra det beskrevne arbejde i denne brugsanvisning ma der ikke foretages manipulatio-
ner pd protesen.

Handteringen of batteriet er udelukkende forbeholdt Ottobocks serviceveerksteder (foretag
ingen udskiftning pd egen hand).

Abning og reparation af produktet eller istandsaettelse af beskadigede komponenter mé kun
foretages af autoriseret Ottobock fagpersonale.

Ved for lille afstand til HF-kommunikationsapparater (f.eks. mobiltelefoner, Bluetooth-appa-
rater, WLAN-apparater) kan der p& grund af forstyrrelser af den interne datakommunikation
forekomme en uventet adfeerd fra protesens side. Det anbefales derfor at overholde felgende
minimumafstande til nedenstdende HF-kommunikationsapparater:

* Mobiltelefon GSM 850 / GSM 900: 0,99 m

* Mobiltelefon GSM 1800 / GSM 1900 / UMTS: 0,7m
e DECT-tradlese telefoner inkl. basisstation: 0,35 m

e WLAN (router, access points,...): 0,22 m

Patientinformationer

Serg for, at hverken faste partikler eller veesker kan treenge ind i SensorHand Speed.
SensorHand Speed mad hverken udsaettes for intensiv reg eller stev, mekaniske vibrationer,
sted eller hej varme.

Undgé ophold i nserheden af hejspeendingsledninger, sendere, transformere eller andre kilder
med kraftig elektromagnetisk strdling (f.eks. varesikringssystemer i varehuse), da der kan op-
sté fejlfunktioner i SensorHand Speed.

Den automatiske eftergribning, som kan indledes ved berering af sensorerne, kreever omhyg-
gelig omgang i visse situationer: f.eks. ved handtryk, kropspleje osv.

Abning og reparation af SensorHand Speed eller istandszettelse af beskadigede komponen-
ter ma kun udferes af certificeret Ottobock Myo-service.

Hvis SensorHand Speed ikke anvendes i et lzengere tidsrum, skal den opbevares i dbnet til-
stand for at beskytte sensorer og mekaniske funktioner.

Giv patienten venligst patientinformation 646D 165 til SensorHand Speed.
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3.1 Bilkersel

Om og hvor vidt brugeren af en armprotese er i stand til at kere bil, kan ikke besvares generelt.
Dette er afhzengigt of forsyningens type (amputationssted, ensidig eller tosidig, stumpforhold,
protesens konstruktionstype) og de specielle evner af armprotesens bruger. Overhold altid alle
nationale lovmaessige forskrifter angdende at fere et keretej, og serg for af forsikringsmaessi-
ge grunde, at din evne til at fere et keretej bliver undersegt og bekraeftet af en autoriseret in-
stans. Generelt anbefaler Ottobock at f& bilen tilpasset til de pdgeeldende behov af et autori-
seret vaerksted (f.eks. styretej). Det skal ubetinget sikres, at der kan keres risikofrit med slukket
SensorHand Speed. Kersel med aktiveret SensorHand Speed kan medfere fare for andre trafi-
kanter p& grund af fejlstyringer.

Q Forsigtig:
Hvis SensorHand Speed er udstyret med en handledslds, skal gribekomponenten pla-
ceres sdledes for brug, at en let drejning ikke medferer, at hdnden adskilles fra prote-
sen!

fald. Bortskaffelse, som ikke er i overensstemmelse med de nationale bestemmelser
kan skade miljget og helbredet. Overhold venligst anvisningerne fra den lokale kompe-
EE icnte myndighed om returnering og indsamling.

E Dette produkt mé ikke i alle lande bortskaffes sammen med usorteret husholdningsaf-

4 Vedligeholdelse

For at forebygge kveestelser pa patienten og for at bevare produktets kvalitet anbefales, at der
hver 24. méned jeevnligt udferes eftersyn (serviceinspektion). Der accepteres en tolerance pa
maksimalt en maned fer eller tre méneder efter udlebet af det foreskrevne eftersyn. Det geelder
generelt for alle produkter, at man er forpligtet til at overholde serviceintervallerne under garan-
tiperioden. Ellers bortfalder garantien. | forbindelse med vedligeholdelse kan der forekomme ek-
stra serviceydelser som f.eks. en reparation. Disse ekstra serviceydelser kan alt efter omfanget
og gyldigheden af garantien veere gratis, mens andre serviceydelser kan vaere betalingspligtige
efter et forudgdende omkostningsoverslag. | forbindelse med vedligeholdelse og reparationer
skal felgende komponenter altid sendes ind: Produkt, ladeapparat og stremforsyning. Anvend
forsendelsesemballagen til serviceenheden, som du har modtaget forinden, til forsendelse af
komponenterne, som skal efterses.

5 Leveringsindhold
1 st. SensorHand Speed
1 st. Betjeningsvejledning

6 Beskrivelse og funktion

Ottobock SensorHand Speed er en myoelekirisk styrebar protesehdnd, der udmzerker sig
ved en meget hej gribehastighed, kombineret med et innovativt, fintfelende styringskoncept.
Ottobock SensorHand Speed er udstyret med gribestabiliseringssystemet SUVA-Sensorik®,
Flexi-Grip-funktion og en programmeringsfunktion.

Den proportionale DMC-styring (Dynamic Mode Control) ger det muligt for patienten at styre
gribehastighed og gribekraft proportionalt i forhold til muskelsignalets intensitet. Hvis muskel-
signalets styrke eendrer sig, tilpasser gribehastigheden og gribekraften sig omgdende til det
eendrede muskelsignal.

9 Udviklet af Otto Bock Healthcare Products GmbH i samarbejde med Schweizerischen Unfall Versicherungs Anstalt, SUVA
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Koaksialbesningen pad SensorHand Speed 8E38=8* er markeret med en orange ring, og tilslut-
ningskablet til SensorHand Speed 8E39=8* eller 8E41=8* er markeret med en orange muffe.

6.1 SUVA-Sensorik

SUVA-Sensorikken (ill.1) er integreret i tommelfingeren og registrerer, ndr en grebet genstand
eendrer placering og dermed muligvis vil glide ud af hédnden. Systemet gdr ud fra den oprindeligt
anvendte startgribekraft og forager trinlast gribekraften, indtil genstanden igen befinder sig i en
stabil position.

6.2 Flexi-Grip-funktion

Flexi-Grip-funktionen ger det muligt at dreje eller forskyde en grebet genstand i handen, uden
at skulle lgsne grebet gennem elektrodesignaler og bagefter gribe igen. Protesehdnden felger
sendringerne i den grebne genstands placering, sdledes som en naturlig hénd ville gere det.
Herved bliver grebet fleksibelt.

6.3 Programmeringsfunktion

Der er seks programmer til radighed til optimal tilpasning til patienten. Disse programmer veel-
ges gennem kodestik med forskellige farver (ill. 2). SensorHand Speed er fra fabrikken udstyret
med et sort kodestik, og forkonfigureret med Program 1. Stik 757T13 MyoSelect i for program-
valg. Hvis du foretreekker kodestik til valg af program, er dette ogsé@ muligt.

6.4 Ind- og udkobling af den SensorHand Speed

Ved at trykke pa den kosmetiske handske kan teend/sluk-kontakten, der er integreret i styreelek-
tronikken, betjenes.

Omrdade handryg: Funktion TAENDT (ill. 3)

Omrade tommelfinger: Funktion SLUKKET (ill. 4)

7 Indstilling af elektroden/elektroderne
Den bedst mulige funktion for SensorHand Speed med SUVA-Sensorik opnds gennem opti-

mal positionering og indstilling af elektroderne. Dette kan geres uden problemer med MyoBoy
757M11=X-CHANGE.

Veer opmeerksom pd, at elektrodernes kontaktflader om muligt placeres med hele fladen pa
uskadet hud. | tilfeelde af kraftige forstyrrelser pd grund af elektriske apparater skal elektroder-
nes position kontrolleres og i givet fald sendres. Hvis forstyrrelserne ikke kan afhjeelpes, kontakt
da Ottobock Myo-service.

NB!

A Patienten skal holde pauser under indstilling af elektroderne, da muskeltraetheden i
modsat fald kan give uregelmaessige resultater, hvorved terapeuten som regel kommer
til at indstille elektroderne for falsomt.

Program 1, 5 og 6:

Veelg de enskede programvarianter i programmet MyoSoft eller PAULA. Hver elektrode ber ind-
stilles, séledes at patienten kan holde det pdgeeldende muskelsignal i ca. 2 sekunder over veer-
dien HIGH (ill. 7, pos. 1).

Program 2:

Veelg de gnskede programvarianter i programmet MyoSoft eller PAULA. Hver elektrode ber ind-
stilles, sdledes at patienten kan holde det padgeeldende muskelsignal i ca. 2 sekunder over veer-
dien LOW (ill. 7, pos. 2).
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Program 3:

Veelg SensorHand Speed i tilstanden AutoControl i programmet MyoSoft eller PAULA. Elektro-
den ber indstilles, sdledes at patienten kan holde det pdgeeldende muskelsignal i ca. 2 sekun-
der over vaerdien ON (ill. 8).

Program 4:

Veelg SensorHand Speed i tilstanden VarioControl i programmet MyoSoft eller PAULA. Elektro-
den ber indstilles, sdledes at patienten kan holde det pdgeeldende muskelsignal i ca. 2 sekun-
der over veerdien HIGH (ill. 7, pos. 1).

Anvisninger til ill. 7 og ill. 8: Ved program 3 og 4 kan der kun overvéges et muskelsignal!

8 unktionstyper

For at kunne bestemme det enskede program stikkes det tilsvarende kodestik i (ill. 2)
13E184=1 (hvid) 13E184=3 (gren) 13E184=5 (gul) 13E184=8 (sort)
13E184=2 (rad) 13E184=4 (bla) 13E184=6 (violet)

Hvis det sorte kodestik 13E184=8 er sat i styringselementet p&d SensorHand Speed, kan alle
funktionstyper indstilles med MyoSelect 757T13. Hastighedsindstilling for SensorHand Speed
kan gennemferes med MyoSelect 757T13 sammen med alle kodestik. Laes betjeningsvejledning
647G 131 om dette.

For skift af kodestik skal inderhdndens sikringsring fiernes. Treek inderhdnden delvist af. Skift
kodestikket (ill. 2)

Inderhdnd og sikringshénd traekkes over igen.

Fjern batteriet kortvarigt og szet det i igen (Reset) for at systemet kan registrere den nye kod-
ning. Der er ti programvarianter til rédighed.

9 Programoversigt

Program 1 Fra Til Indikation
DMC plus Sensorik Myo-Signal over Myo-Signal over Foretrukket program for
Hvidt kodestik elektroden elektroden patienter med 2 steerke

muskelsignaler

To elektroder Hastighed: proportional | Hastighed: proportional

Program 2 Fra Til Indikation
AutoControl - Myo-Signal over Myo-Signal over Til patienter med 2 svage
Lowlinput elektroden elektroden digitalt (kort | muskelsignaler
Redt kodestik signal vilkérlig hejde)

Hastighed: proportional | Hastighed: konstant
To elektroder

AutoControl - Myo-Signal over Signal over kontakten Til patienter med kun
Lowlinput elektroden 1 muskel og svagt
Redt kodestik muskelsignal

En elektrode og en
vilkarlig Ottobock-
kontakt

Hastighed: proportional | Hastighed: konstant
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AutoControl -
LowlInput
Radt kodestik

Handen dbner sé leenge
Til-siden pda kontakten
betjenes.

Signal over Til-siden pa
kontakten: Hand lukker

Til patienter med for
svage eller ingen
muskelsignaler

Groent kodestik

En elektrode

Myo-Signal over
elektroden

Hastighed:
konstant

muskelafspaending over
elektroden:
Hand forbliver Gben

Hurtig muskelafspaending
over elektroden: Hand
lukker

Hastighed:
konstant

En vilkdrlig MyoBock- Hastighed: Hastighed:
kontakt konstant konstant

Program 3 Fra Til Indikation
AutoControl Hurtigt, vedvarende Ganske langsom Til patienter med kun 1

muskel og meget svagt
muskelsignal

AutoControl
Grent kodestik

Abner sd leenge,
kontakten betjenes

Lukker sé snart kontakten
slippes, automatisk

Til patienter med for
svage eller ingen
muskelsignaler

Blat kodestik

En elektrode

muskelspaendingens
styrke pd elektroden.

Hastighed:
proportional

muskelafspaendingens
styrke pa elektroden.

Hastighed:
proportional

En vilkérlig MyoBock- Hastighed: Hastighed:
kontakt konstant konstant

Program 4 Fra Til Indikation
VarioControl Hastighed og Hastighed og Til patienter med 1

muskel og steerkt
muskelsignal eller
med tilbgjelighed til
kokontraktion

VarioControl
Blat kodestik

Hastighed og styrke
af treekket i lineaert

Hastighed for afviklingen
af treekket i det linezere

Til patienter med
for svage eller intet

Gult kodestik

To elektroder

muskelspaending ved
den forste elektrode

Hastighed:
proportional

muskelafspaending ved
den forste elektrode
Hastighed:
proportional.
Gribekraft proportional
med muskelsignalets
styrke ved den anden
elektrode.

styringselement. styringselement muskelsignal
Et linecert Hastighed: Hastighed:
styringselement proportional proportional
Program 5 Fra Til Indikation
VarioDual Hastighed og styrke for | Hastighed og styrke for Styring for patienter

med 2 steerke
muskelsignaler

SensorHand Speed
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Fra Til

Myo-Signal over Myo-Signal over
elektroden elektroden

Indikation
Program for patienter
med 2 steerke
muskelsignaler

Program 6

DMC plus Sensorik
Violet kodestik

To elektroder Hastighed: proportional | Hastighed: proportional SUVA Sensorik og

FlexiGrip kan frakobles.

Alle kraftveerdier (f.eks. 100 N ~ 10 Kp) er uforpligtende stottevaerdier, som blot skal tyde-
liggere funktionsprincippet for de forskellige driftsformer.

DMC plus Sensorik

Hvidt kodestik

Styring med 2 elektroder

Denne styring svarer til DMC-styring, men omfatter desuden gribestabiliseringssystemet SUVA-

Sensorik. Gribehastigheden hhv. gribekraften bestemmes ud fra Myo-signalets styrke (som re-
sultat af muskelspaendingen).

9.1 Program 1:

Abne: proportional over Fra-elektroden.

Lukke: proportional over Til-elektroden.

Eksempel 1: Ved et svagt muskelsignal opbygges den laveste gribekraft (10 N) til at gribe
en genstand.
Hvis den sensoriske funktion opfanger en zendring af genstandens position, efter-
reguleres — alt efter behov — automatisk op til 1,5 gange startgribekraften (15 N).
FlexiGrip bliver aktiveret ved 20 N. Ved bortfald af belastningen griber Sensor-
Hand Speed igen med den tidligere gribekraft.

Eksempel 2: Ved et hgjere muskelsignal udeves en hgjere gribekraft, og ved aendring af den

grebne genstands position efterreguleres — alt efter behov — op til maksimal
gribekraft (100 N).

FlexiGrip bliver aktiveret ved 130 N. Ved bortfald af belastningen griber Sensor-
Hand Speed igen med den tidligere gribekraft.

Program 1: DMC plus Sensorik (hvidt kodestik)

Fra Til startgribekraft Automatisk Flexi-Grip-funktion
efterregulering af
gribekraft
Myo-Signal over Myo-Signal over proport.: proportional: afhaengig aof
elektroden elektroden O N il op til maks. 1,5 gange | startgribekraft, en
100 startgribekraft smule over regulering
af den maksimale
Hastighed: Hastighed: f.eks. gribekraft
proportional proportional Startgribekraft 10 N virksom
15 mm/s til 15 mm/s til = efterregulering af min. fra 20 N
300 mm/s 300 mm/s gribekraft op til maks. maks. fra 130 N

15N

Ved et steerkere muskelsignal kan der, uafheengigt af den automatiske efterregulering af gribe-
kraft, ved behov altid eftergribes med op til maksimal gribekraft (100 N).

Bemaerk:

kraft som Flexi-Grip-funktionen altid stoppes.
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9.2 Program 2: AutoControl - Lowinput

Rodt kodestik

Styring med 2 elektroder,

1 elektrode og 1 kontakt eller

1 kontakt
Handen lukker med hejeste hastighed og griber en genstand med laveste gribekraft (10 N).
Hvis den sensoriske funktion opfanger en sendring af genstandens position, efterreguleres — alt
efter behov — den maksimale startgribekraft (100 N) automatisk op..
FlexiGrip bliver aktiv ved maksimal gribekraft. Ved bortfald af belastningen griber SensorHand
Speed igen med den tidligere gribekraft.

9.2.1 Styring med 2 elektroder:

Abne: proportional over Fra-elektroden.
Lukke: med maksimal hastighed gennem kort muskelsignal af vilkérlig styrke over ON-
teersklen pa Til-elekiroden.
Program 2: 2 elektroder AutoControl — LowlInput (redt kodestik)
Fra Til startgribekraft Automatisk Flexi-Grip-funktion
efterregulering af
gribekraft
Myo-Signal over Myo-Signal over 10N op til maks. 100 N | virksom fra
elektroden elektroden digitalt den maksimale
(kort signal vilkérlig gribekraft
hejde)
Hastighed: Hastighed:
proportional konstant
15 mm/s til 300 mm/s
300 mm/s
9.2.2 Styring med 1 elektrode og 1 kontakt
Abne: proportional over Fra-elektroden.
Lukke: med maksimal hastighed gennem kort aktivering af kontakten.
Anvisning: Stik det red/hvide kabel til tilslutningskablet 13E99 i koaksialstikket 9E169 pd

Til-siden (ill. 5: (1) Batteritilslutningskabel, (2) elektrode, (3) red/hvid ledning i
tilslutningskablet 13E99)

Program 2: Elektrode og kontakt AutoControl — LowlInput (redt kodestik)

Fra Til startgribekraft Automatisk Flexi-Grip-

efterregulering af funktion
gribekraft

Myo-Signal over Signal over 10N op til maks. 100 N virksom fra
elektroden: kontakten: H&nd den maksimale
Hénd &bner lukker gribekraft
Hastighed: Hastighed:
proportional konstant
15 mm/s til 300 mm/s
300 mm/s
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9.2.3 Styring med 1 kontakt:
Dette program kan anvendes i forbindelse med en vilkarlig Ottobock MyoBock-kontakt.

Abne:

forbliver da dben.

Lukke:

med maksimal hastighed, sa leenge Til-siden pda kontakten betjenes. Handen

med maksimal hastighed gennem kort aktivering af Til-siden p& kontakten.

Program 2: Kontakt AutoControl — LowlInput (redt kodestik)

leenge Til-siden pa
kontakten betjenes.

Hastighed
konstant 300 mm/s

pé kontakten: Hand
lukker

Hastighed:
konstant 300 mm/s

Fra Til startgribekraft Automatisk Flexi-Grip-funktion
efterregulering af
gribekraft
Handen dbner s& | Signal over Til-siden | 10N op til maks. 100 N | virksom fra den

maksimale gribekraft

9.3 Program 3:

AutoControl

Gront kodestik

Styring med 1 elektrode, 1 linezert styringselement
eller 1 kontakt

Hdnden lukker med hejeste hastighed og griber en genstand med laveste gribekraft (10 N).
Hvis den sensoriske funktion opfanger en eendring af genstandens position, efterreguleres auto-
matisk og trinlest op til den nedvendige gribekraft (maks. 100 N).

FlexiGrip bliver aktiveret ved 130 N. Ved bortfald aof belastningen griber SensorHand Speed
igen med den tidligere gribekraft.

9.3.1 Styring med 1 elektrode:

Rbne:
Lukke:
Holde:
Eksempel 1:

Eksempel 2:
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med maksimal hastighed gennem hurtigt, vedvarende muskelsignal over elektroden.
med maksimal hastighed gennem hurtig afslapning af musklen.

gennem meget langsom muskelafspaending over elektroden: Hand forbliver
dben.

Efter dbning afslapper patienten musklen med meget langsom hastighed.
Abningspositionen forbliver usendret.

Efter &bning afslapper patienten musklen med hurtigste hastighed. Hadnden lukker
automatisk med hgjeste hastighed og begynder at gribe om genstanden med 10
N gribekraft.

Hvis den sensoriske funktion opfanger en aendring af genstandens position, efter-
reguleres — alt efter behov — den maksimale startgribekraft (100 N) automatisk
op..

SensorHand Speed



Program 3: 1 elektrode AutoControl (grent kodestik)
Fra Til startgribekraft Automatisk Flexi-Grip-
efterregulering af funktion
gribekraft
Hurtigt, vedvarende | Ganske langsom 10N op til maks. 100 N | virksom fra
Myo-Signal over Muskelafspaending over den maksimale
elektroden: elektroden: gribekraft
Handen forbliver dben
Hurtig
Muskelafslapning over
elektroden: Hand lukker
Hastighed Hastighed:
konstant konstant
300 mm/s 300 mm/s

9.3.2 Styring med 1 lineeert styringselement:

Abne:
Lukke:
Holde:

Eksempel 1:

Eksempel 2:

med maksimal hastighed gennem hurtigt traek i linezert styringselement

med maksimal hastighed gennem hurtigt opher af traekket i linezert styringselement.
gennem meget langsomt aftagende treek i linezert styringselement: Hand forbliver
dben.

Efter dbning slipper patienten langsomt treekket i det linesere styringselement.
Abningspositionen forbliver usendret.

Efter &bning slipper patienten treekket i det linezere styringselement med hgjeste
hastighed.

Handen lukker automatisk med hejeste hastighed og begynder at gribe om
genstanden med 10 N gribekraft.

Hvis den sensoriske funktion opfanger en eendring af genstandens position,

efterreguleres — alt efter behov — automatisk op til den maksimale startgribekraft
(100 N).

Program 3: 1 lineeert styringselement AutoControl (grent kodestik)

Hastighed
konstant
300 mm/s

Fra Til startgribekraft Automatisk Flexi-Grip-
efterregulering af funktion
gribekraft
Treek med hoj Ganske langsomt 10N op til maks. 100 N | virksom fra
hastighed i linezert aftagende traek den maksimale
styringselement i det linezere gribekraft

styringselement
Handen forbliver dben

Hurtigt aftagende
treek i det linezere
styringselement Hand
lukker

Hastighed:
konstant
300 mm/s
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9.3.3 Styring mit 1 kontakt:

Abne:
Lukke:

Anvisning:

med maksimal hastighed, sé leenge kontakten betjenes.

Efter at kontakten slippes, lukker hdnden automatisk med hejeste hastighed og
begynder at gribe om genstanden med 10 N gribekraft.

Stik det red/hvide kabel til tilslutningskablet 13E99 i koaksialstikket 9E169 p&
Fra-siden (ill. 6: (1) Batteritilslutningskabel, (2) red/hvid ledning i tilslutningskablet
13E99).

Program 3: 1 lineeert styringselement AutoControl (grent kodestik)

Fra Til startgribekraft Automatisk Flexi-Grip-funktion
efterregulering af
gribekraft
Abner sa leenge, Lukker automatisk 10N op til maks. 100 N virksom fra
kontakten betjenes | sd snart den maksimale
kontakten slippes gribekraft
Hastighed: Hastighed:
konstant 300 mm/s | konstant 300 mm/s

9.4 Program 4:

VarioControl

Blat kodestik
Styring med 1 elektrode
eller 1 linezert styringselement

Ved dette program bestemmes Fra-hastigheden ud fra styrken og hastigheden i muskelspaen-
dingen. Lukke-hastigheden er athaengig af, hvordan muskelspaendingen aftager.

FlexiGrip bliver aktiv ved maksimal gribekraft. Ved bortfald af belastningen griber SensorHand
Speed igen med den tidligere gribekraft.

Abne:
Lukke:
Holde:

Eksempel 1:

Eksempel 2:
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proportional. Abningshastighed bestemmes af hastighed og styrke pad muskel-
spaendingen.

proportional. Lukkehastigheden bestemmes af hastighed og styrke pd muskel-
afspeendingen. Derved angives ogsa hegjden pa den maksimale eftergribekraft.
gennem meget langsom muskelafspaending over elektroden, handen forbliver
daben.

Efter dbning afslapper patienten musklen med langsomste hastighed. Lukningen
forleber ud fra varigheden af muskelafspaendingen med langsom hastighed. Gen-
standen gribes med svag kraft (10 N). Der sker ingen automatisk efterregulering
af gribekraft.

Efter dbning afslapper patienten musklen med hurtigste hastighed. Handen
lukker med hgjeste hastighed og begynder at gribe om en genstand mit 10 N
gribekraft. Hvis den sensoriske funktion opfanger en sendring af genstandens
position, efterreguleres — alt efter behov — automatisk op den maksimale start-
gribekraft (100 N).
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Program 4: 1-elektrodestyring VarioControl (blat kodestik)

Fra Til startgribekraft Automatisk Flexi-Grip-funktion
efterregulering af
gribekraft
Hastighed og styrke | Hastighed og 10N Ved lav til medium Ved lav til medium
for muskelpaendingen | styrke for muskel- Til-hastighed. Til-hastighed.
pé elektroden afpeendingen pé ingen virksom
elektroden fra 15N
Hastighed: Hastighed: 10N Ved medium til hgj Ved medium til hgj
proportional proportional Til-hastighed Til-hastighed
15 mm/s il 15 mm/s il op til maks. 100 N virksom fra
300 mm/s 300 mm/s den maksimale
gribekraft

9.4.1 Styring mit 1 lineeert styringselement

Abne:

Lukke:

Holde:

Eksempel 1:

Eksempel 2:

proportional. Abningshastighed bestemmes af hastigheden p& og styrken af
treekket i det linesere styringselement.

proportional. Lukkehastigheden bestemmes af hastighed pd det aftagende treek
i det linezere styringselement. Derved angives ogs@ hejden pd den maksimale
eftergribekraft.

gennem meget langsomt aftagende treaek i det linezere styringselement, hdnden
forbliver &ben.

Efter dbning slipper patienten langsomt treekket i det linesere styringselement.
Lukningen forleber ud fra varigheden af muskelafspaendingen med langsom
hastighed. Genstanden gribes med svag kraft (10 N). Der sker ingen automatisk
efterregulering af gribekraft.

Efter &bning slipper patienten treekket i det linezere styringselement med hgjeste
hastighed.

Handen lukker med hegjeste hastighed og begynder at gribe om en genstand mit
10 N gribekraft. Hvis den sensoriske funktion opfanger en eendring af genstan-
dens position, efterreguleres — alt efter behov — automatisk op den maksimale
startgribekraft (100 N).

Program 4: 1 linesert styringselement VarioControl (blat kodestik)

styringselement

Fra Til startgribekraft Automatisk Flexi-Grip-funktion
efterregulering af
gribekraft
Hastighed og styrke | Hastigheden, 10N Ved lav til medium Ved lav til medium
af traekket i linezert hvormed Til-hastighed. Til-hastighed.
styringselement. treekket aftager ingen virksom
i det linezere fra 15N

Hastighed: Hastighed: 10N Ved medium til hgje | Ved medium til hgj
proportional proportional Til-hastigheder Til-hastighed

15 mm/s til 15 mm/s til op til maks. 100 N virksom fra den

300 mm/s 300 mm/s maksimale gribekraft
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9.5 Program 5:

VarioDual
Gult kodestik
Styring med 2 elektroder

Ved dette program bestemmes Fra-hastigheden ud fra styrken og hastigheden i muskelspaendingen.
Lukkehastigheden indtil opndelse af den minimale gribekraft fra ca. 10 N er afheengig af muskelaf-
spaendingens hastighed. Gribekraften bestemmes gennem det efterfelgende eller samtidige muskel-
signal pd& den anden elektrode.

FlexiGrip bliver afheengig af startgribekraften og bliver virksomt ved lidt mere end den maksimale ef-
terregulering af gribekraften. Ved bortfald af belastningen griber SensorHand Speed igen med den
tidligere gribekraft.

IOEIektrode 1:
Abne:
Lukke:

Holde:

Elektrode 2:
Gribe:

Eksempel 1:

Eksempel 2:

proportional. Abningshastighed bestemmes af hastighed og styrke p& muskelspaendingen.
proportional. Lukkehastigheden bestemmes af hastighed og styrke pd muskelafspaen-
dingen. Gribekraften udger ca. 10 N.

gennem meget langsom muskelafspaending over elekiroden, handen forbliver dben.

Gribekraften bestemmes gennem muskelsignalets styrke ved den anden elektrode.
Den maksimale gribekraft udger ca. 100 N.

Efter dbning afslapper patienten musklen med vilkarlig hastighed. Lukning sker propor-
tionalt med muskelafspeendingens hastighed. Genstanden gribes med svag kraft (10 N).
FlexiGrip bliver aktiveret ved 20 N. Ved bortfald af belastningen griber SensorHand Speed
igen med minimal gribekraft.

Efter grebet som i eksempel 1 skal genstanden hdndteres med en hejere gribekraft. Her-
til udsender patienten et muskelsignal ved den anden elektrode. Der kan proportionalt
opbygges en gribekraft mellem 10 N og 100 N. Ved en aendring af genstandens position
stiger gribekraften op til ca. 1,5 gange veerdien for den angivne gribekraft. FlexiGrip bliver
virksom ved ca. 2 gange veerdien for den angivne gribekraft og op til maks. 130 N, ved
bortfald af belastningen griber SensorHand Speed igen med den oprindelige gribekraft.

Program 5: 2 elektroder VarioDual (gult kodestik)

Opbygning af

Proportional:

proportional:

Fra Til start- Automatisk Flexi-Grip-
gribekraft efterregulering af funktion
gribekraft
Hastighed og styrke | Lukke: 10N Ingen fra 20 N
pé muskel- Hastighed og styrke for efterregulering af
spaendingen muskelafpaendingen pa gribekraft
ved 1. elektrode elektroden
Hastighed: Hastighed:
proportional proportional
15 mm/s til 15 mm/s il
300 mm/s 300 mm/s
afhzengig af

startgribekraften,

gribekraft: 10 N il op til maks. en smule over
Gribekraft afhaenger af | 100 N 1,5 gange den maksimale
muskelsignalets styrke startgribekraft efterregulering af

ved den 2. elektrode.

den

Gribekraft: proportional maksimale
10 N il gribekraft
130N min. fra 20 N

maks. fra 130 N
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9.6 Program 6: DMC plus Sensorik kan frakobles

Violet kodestik

Styring med 2 elektroder
Denne styring svarer til program 1, men SUVA-Sensorik og FlexiGrip-funktion er midlertidigt de-
aktiveret.

9.6.1 Ind- og udkobling af SUVA-Sensorik og FlexiGrip-funktion

Ved gribning af blede eller eftergivende genstande, f.eks. blede skumstoffer, eller veerktej som
f.eks. en pincet, kan SUVA-Sensorik deaktiveres manuelt. Det sker ved, at SensorHand Speed
dbnes indtil anslag og holdes dben med et muskelsignal af vilkarlig styrke. Samtidig udeves
der et tryk pd SUVA-Sensorikken (ill. 1) (tryk med en hard genstand). Et kort vibrationssignal
bekrzefter frakoblingen. For tilkobling af SUVA-Sensorik gennemferes samme arbejdsgang. To
korte vibrationssignaler bekreefter aktiveringen af SUVA-Sensorikken.

Anvisning:
Sarg for, at gribekraften ikke efterreguleres ved slukket SUVA-Sensorik, og at grebne
genstande derfor kan glide ud.

Efter isaetning af batteri giver et vibrationssignal patienten meddelelse om den aktuelle tilstand.
Enkelt vibrationssignal: Sensorik er slukket
Dobbelt vibrationssignal: Sensorik er aktiveret

10 Héndtering af batterierne

Ved brug af SensorHand Speed md der kun benyttes fuldt opladte batterier. Der ber holdes et
ekstra opladet batteri klart til udskiftning. En intelligent batteristyring informerer patienten om
batteriets ladetilstand ved at hdnden bliver mere og mere langsom og gribekraften reduceres.
Batteriet beskyttes samtidigt mod skadelig dybdeafladning.

Det anbefales at anvende SensorHand Speed med EnergyPack (757B20)k for at kunne udnytte
handens komplette ydeevne over et laengere tidsrum.

Med reduceret ydeevne kan SensorHand Speed ogsé anvendes med EnergyPack (767B21), X-
ChangePack (757B15) eller MyoEnergy Integral (757B25=*, 757B35=").

Detaljerede informationer om hdandtering aof batterier fremgdr af brugsanvisningen, der felger
med batteriet.

NB:

A Nar SensorHand Speed registrerer et fuldt EnergyPack (757B20, 757B21) eller
MyoEnergy Integral (757B25=*, 757B35="), skifter den automatisk om til Li-ion-bat-
teriteknologi. Herefter ber systemet fortsat kun anvendes med denne teknologi. Skulle
der dog dlligevel anvendes et X-ChangePack (757B15), kan kapaciteten af det ikke
mere udnyttes helt. En tilbagestilling til drift med X-ChangePack er mulig med MyoSe-
lect (757T13).

Anvend pd grund af driftssikkerhed og pdlidelighed udelukkende Bock batterierne
757B20, 757B21, 757B25=*, 757B35=" eller 757B15.

Handen leveres i driftstilstanden for NiMH-batteridrift.
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11 Tekniske data

Hvilestrem 2 mA

Driftstemperatur 0-70°C

Abningsvidde 100 mm

Proportional hastighed 15-300 mm/s

Proportional gribekraft Otil ca. 100 N
Speendingsforsyning EnergyPack 757B20 (7,2 V)
Gribekomponenternes levetid 5 ar

Batteriernes levetid 2 ar

Med begreaensninger:

EnergyPack 757B21 (7,2 V)

MyoEnergy Integral 757B25=*, 757B35=" (7,4 V)
X-ChangePack, skiftebatteri NIMH 757B15 (6 V)

Omgivelsesbetingelser

Opbevaring (med og uden emballage) +5 °C/+41 °F til +40 °C/+104 °F
maks. 85 % relativ luftfugtighed, ikke-kondense-
rende

Transport (med og uden emballage) -20 °C/-4 °F til +60 °C/+140 °F
maks. 90 % relativ luftfugtighed, ikke kondense-
rende

Drift -5 °C/+23 °F til +45 °C/+113 °F
maks. 95 % relativ luftfugtighed, ikke-kondense-
rende

Opladning af batteriet +5 °C/+41 °F til +40 °C/+104 °F
maks. 85 % relativ luftfugtighed, ikke-kondense-
rende

12 Anvendte symboler

Medicinsk udstyr

13 Ansvar

Otto Bock Healthcare Products GmbH, i felgende nzevnt producent, er kun ansvarlig, hvis de
angivne be- og forarbejdningshenvisninger som ogsa produkiets pleje- og serviceintervaller
overholdes. Producenten ger udtrykkeligt opmeerksom pd, at dette produkt kun md@ bruges i
kombination med komponenter som blev godkendt af producenten (se betjeningsvejledningerne
og katalogerne). For skader, som blev fordrsaget af komponentkombinationer og anvendelser,
der ikke blev godkendt af producenten, garanterer producenten ikke.

Abning og reparation af dette produkt ma kun udferes af autoriseret Ottobock faguddannet per-
sonale.

14 Rengering og pleje
Snavs fjernes fra produktet med en fugtig, bled klud og mild szbe (f.eks. Ottobock Derma
Clean 453H10=1). Serg for, at produktet ikke bliver beskadiget og at der ikke treenger veeske
ind i systemkomponenterne.

Aftor derefter protesekomponenterne med en bled klud.
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15 CE-overensstemmelse

Herved erkleerer Otto Bock Healthcare Products GmbH, at produktet er i overensstemmelse
med de geeldende europeeiske krav til medicinsk udstyr. Produktet opfylder kravene i RoHS-di-
rektivet 2011/65/EU om begrzensning af anvendelse af visse farlige stoffer i elektrisk og elektro-
nisk udstyr. Den fulde ordlyd i direktivet og kravene kan findes pd internetadressen: http://www.
ottobock.com/conformity.

16 Varemaerke

Alle betegnelser, der naevnes i neervaerende, ledsagende dokument, skal uindskreenket overhol-
de bestemmelserne, der geelder for de til enhver tid geeldende varedeklarationsrettigheder og de
pdgeeldende ejeres rettigheder.

Alle her betegnede mzerker, handelsnavne eller firmanavne kan veere registrerede varemzerker,
som de pdageeldende indehavere har rettighederne til.

Mangler der en eksplicit maerkning af mzaerkerne, der anvendes i neervaerende, ledsagende do-
kument, kan det ikke udelukkes, at en betegnelse er fri for tredjemands rettigheder.

Norsk

Dato for siste oppdatering: 2021-04-15

¢ Les neye gjennom dette dokumentet fer du tar produktet i bruk, og veer oppmerksom pd
sikkerhetsanvisningene.

¢ |Instruer brukeren i sikker bruk av produktet.

¢ Henvend deg til produsenten hvis du har sparsmal om produktet eller det oppstar proble-
mer.

e Seorg for at enhver alvorlig hendelse relatert til produktet, spesielt forringelse av helsetil-
standen, rapporteres til produsenten og de ansvarlige myndigheter i landet ditt.

¢ Ta vare pd dette dokumentet.

Produktet skal bare tas i bruk i henhold til opplysningene i de vedlagte felgedokumentene.

1 Bruksomrdade

1.1 Medisinsk formal

Ottobock SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8* og 8E41=8* skal brukes utelukkende i ved
protesetilpasning av overekstremiteter.

1.2 Bruksomrade

Ottobock SensorHand Speed 8E38=8* 8E39=8* og 8E41=8* kan brukes ved amputasjon pa
den ene eller begge sidene.

1.3 Bruksbetingelser

SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8* og 8E41=8* er utviklet for hverdagsaktiviteter. De er ikke
egnet til & brukes ved uvanlige aktiviteter som f.eks. ekstremsport (friklatring, paraseiling mm).

SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8* og 8E41=8* er spesialkonstruert for bruk pa én pasi-
ent. Produsenten godkjenner ikke at andre bruker produktet.

1.4 Protesemakerens kvalifikasjoner

Nar en pasient far en Ottobock SensorHand Speed 8E38=8* 8E39=8* eller 8E41=8, skal
tilpasningen kun utferes av en ortopediingenier som har fatt oppleering og godkjenning av
Ottobock i bruk av MyoBock-komponenter.
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2 Sikkerhetforskrifter

Dersom man unnlater a folge sikkerhetsforskriftene nedenfor kan det fore til feil-
aktig styring eller funksjonsfeil pd SensorHand Speed, noe som igjen kan med-
fore pasientskader.

* Bruk ikke silikonspray nér protesehansken trekkes pd, for dette setter sikker tilpasning av
hansken i fare. Som monteringshjelp anbefales Ottobock Procomfort-Gel 633S2.

e For @ redusere feilfunksjoner i SensorHand Speed og de tilkoblede komponentene pé& grunn
av sterke elektromagnetiske strdlinger (f.eks. i naerheten av heyspentledninger, sendere, tyve-
rialarmer i varehus), skal elektrodene stilles inn sé ufglsomt som mulig.

¢ For losning eller oppretting av elektriske forbindelser (f.eks. ndr hénden trekkes av protesen)
md alltid systemet skilles fra energikilden. For & gjere dette tas batteriet ut av innleggsram-
men, eller protesen slds av ved @ trykke pé tasten i laderboksen.

e Skulle du ikke oppnd det enskede resultatet med innstillingene eller valg av det egnete pro-
grammet, bes du henvende deg til Ottobock Myo-Service.

¢ Lzer opp pasienten i riktig vedlikehold av SensorHand Speed i henhold til kapittel 3: "Pasien-
tens bruksanvisning”

¢ SensorHand Speed ble utviklet for hverdagsaktiviteter og skal ikke brukes til uvanlige akti-
viteter, som for eksempel ekstremsportaktiviteter (friklatring, paragliding, osv.). Omhyggelig
behandling av protesen og dens komponenter gker ikke bare dens brukstid, men fremmer
framfor alt ogsd pasientens personlige sikkerhet! Skulle protesen ha veert utsatt for ekstreme
belastninger (f.eks. pga. fall), mé& denne straks undersekes for skader av en ortopeditekniker.
Konferer med den ansvarlige ortopediteknikeren, som evt. videresender protesen til Ottobock
Myo-Service.

e Produktet skal kun kombineres med komponenter som er godkjent av Ottobock (Kombina-
sjonsmuligheter). Ottobock overtar intet ansvar hvis produktet kombineres med andre kom-
ponenter enn de angitte.

* Bortsett fra de arbeidene som er beskrevet i denne bruksanvisningen, skal det ikke foretas
noen manipuleringer pd protesen.

¢ Batteriet skal kun handteres av Ottobock-verksteder (ikke foreta bytte pa egen hand).

¢ Produktet og dets komponenter skal kun dpnes og repareres av autorisert Ottobock-fagper-
sonell.

¢ For liten avstand til heyfrekvente kommunikasjonsenheter (f.eks. mobiltelefoner, Bluetooth-en-
heter, WLAN-enheter) kan forstyrre den interne datakommunikasjonen og fere til uregelmes-
sigheter under bruk av protesen. Derfor anbefales det & holde felgende minsteavstander til
slike hayfrekvente kommunikasjonsenheter:

¢ Mobiltelefon GSM 850/GSM 900: 0,99 m

¢ Mobiltelefon GSM 1800/GSM 1900/UMTS: 0,7 m
e DECT tradlese telefoner inkl. basestasjon: 0,35 m
e WLAN (routere, aksesspunkter o0.l.): 0,22 m

3 Pasientinformasjon
¢ Pass pa at hverken faste deler eller vaeske kan trenge inn i SensorHand Speed.

* SensorHand Speed skal ikke utsettes for intens royk eller stav, ingen mekaniske vibrasjoner,
stot eller sterk varme.
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¢ Unngd opphold i nzerheten av heyspentledninger, sendere, trafoer eller andre kilder til sterk
elektromagnetisk strdling (f.eks. tyverialarmer i kjgpesentre), da det kan komme til feilfunksjo-
ner i SensorHand Speed.

¢ Automatisk grep som kan innledes ved berering av sensoren, krever omhyggelig betjening i
bestemte situasjoner. f.eks. ved handhilsing, kroppspleie, etc.

. Apning og reparering av SensorHand Speed eller istandsetting av skadde komponenter skal
bare foretas av den sertifiserte Ottobock Myo-Service.

¢ Hvis SensorHand Speed ikke skal veere i bruk over en periode, ber den std dpen, slik at
sensormekanismen beskyttes.

¢ Vennligst lever pasientinformasjon 646D165 om SensorHand Speed til pasienten.

3.1 Bilkjering o.l.

I hvilken grad en som bruker armprotese er i stand til & kjere bil o.l. m& vurderes i hvert enkelt
tilfelle. Faktorer som ma tas med i en vurdering er f.eks. type tilpasning (amputasjonsheyde,
én side eller begge sider, stumpens tilstand, protesens utforming), samt den enkeltes ferdig-
heter og funksjonsevne. Alle som kjerer ma overholde det enkelte lands trafikklover og aktuelle
forskrifter. Av forsikringsmessige grunner ma pasienten f@ kjgreevnen bedemt av en autorisert
instans. For @ oppnd maksimal sikkerhet og bekvemmelighet, anbefaler Ottobock pd& det ster-
keste at kjereteyet blir tilpasset pa et spesialverksted (for eksempel ved & montere en rattgaffel).
For & unngéd risiko og gi maksimal sikkerhet, er det ytterst viktig at bilfereren slar AV Sensor-
Hand Speed. Hvis bilfareren har System Electric Hand slétt PA, kan utilsiktet muskelkontraksjon
eller svikt sette bdde seg selv og andre trafikanter i fare.

e Forsiktig!
Er SensorHand Speed utstyrt med hdandleddstilkobling, mé gripekomponentene for
bruk posisjoneres slik at en lett dreining ikke kan fere til at hdnden lasner fra protesen!

En kassering som ikke er i samsvar med bestemmelsene i ditt land kan skade milje og

ﬁ Dette produktet skal ikke overalt kasseres sammen med usortert husholdningsavfall.
helse. Felg anvisningene fra myndighetene for ditt land for returnering og innsamling.

4 Vedlikehold

For & forhindre personskader og opprettholde produktkvaliteten anbefales det & gjennomfere
et regelmessig vedlikehold (service) hver 24. maned. Toleransetiden er p& maksimalt en maned
for eller tre maneder etter forfallsdatoen for vedlikeholdet. Generelt gjelder for alle produkter en
forpliktende overholdelse av vedlikeholdsintervallene under garantiens lepetid. Bare slik opprett-
holdes den fulle garantibeskyttelsen. | forbindelse med servicen kan det oppsta tilleggsarbei-
der, som for eksempel en reparasjon. Avhengig av garantiens omfang og gyldighet kan disse
tilleggsarbeidene veere gratis eller gjennomferes etter at det er gitt et prisoverslag pa forhand.
For vedlikehold og reparasjoner ma alltid felgende komponenter sendes inn: Produktet, lader og
nettadapter. For & sende komponentene som skal kontrolleres, skal du alltid bruke forsendelses-
forpakningen til den tidligere leverte serviceenheten.

5 Innhold
1 st. SensorHand Speed
1 st. Bruksanvisning
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6 Beskrivelse og funksjon

Ottobock SensorHand Speed er en myoelektronisk styrt protesehdnd med hey gripehastighet
kombinert med et innovativt og felsomt styringskonsept. Ottobock SensorHand Speed er utstyrt
med SUVA-Sensorik' gripestabiliseringssystem, "Auto-Grasp”, FlexiGrip-funksjon og Program-
meringsfunksjon.

Den proporsjonale DMC-styringen (Dynamic Mode Control) lar brukeren styre gripehastigheten
og gripestyrken proporsjonalt med muskelsignalet. Dersom muskelsignalet endrer seg, vil gripe-
hastigheten og -styrken umiddelbart tilpasses det nye muskelsignalet.

Den koaksiale basningen til SensorHand Speed 8E38=8*er merket med en oransje ring, og til-
koplingskabelen til SensorHand Speed 8E39=8*, hhv. 8E41=8* er merket med en oransje hylse.

6.1 6.1 SUVA-Sensor Technology

SUVA-Sensor Technology er integrert i tommelen (Fig. 1) og merker straks om en gjenstand hol-
der pd & gli ut av grepet. Systemet gker da gripestyrken automatisk og uavbrutt fra opprinnelig
nivéd, helt til gjenstanden igjen holdes i et fast grep.

6.2 FlexiGrip-funksjon

FlexiGrip-funksjonen gjer det mulig & flytte en gjenstand i handen, uten at hédnden ma dpnes og
lukkes med myokontroll. Protesehdnden felger posisjonsendringen for gjenstanden p& samme
mate som en frisk hdnd ville gjort. Dette gir fleksibilitet i grepet.

6.3 Programmeringsfunksjon

For & finne optimal tilpasning kan du velge mellom seks Program. Programmene identifise-
res gjennom kodeplugger i ulike farger (Fig. 2). Nar den leveres fra fabrikken, er SensorHand
Speed utstyrt med en svart kodeplugg og den er forhdndskonfigurert med program 1. Plugg inn
757T13 MyoSelect for & velge andre Program. Det er ogsd mulig & foreta programvalg via ko-
deplugger.

6.4 SI§ SensorHand Speed PA og AV

Ved 4 trykke pd den kosmetiske hansken kan man aktivere AV/PA-knappen som er integrert i
styringselektronikken.

Nar man trykker pad hédndbaken: Funksjon PA (Fig. 3)

Na&r man trykker p& tommelen: Funksjon AV (Fig. 4)

7 Justering av elektrode(r)

Den mest optimale funksjonen for SensorHand med SUVA-Sensor Technology oppnés gjennom
optimal elektrodeposisjonering og -justering. Dette er enkelt med 757M10/757M11=X-CHAN-
GE Ottobock MyoBoy.

Elektrodenes kontaktflate ber kun plasseres pé uskadet hud, og hele overflaten ber veere i bere-
ring dersom mulig. Dersom man opplever sterke forstyrrelser fra elektrisk utstyr, ber plasserin-
gen av elektrodene kontrolleres og de ma om nedvendig flyttes. Dersom forstyrrelsen ikke kan
fiernes, mé man kontakte Ottobock Myo-Service.

e Forsiktig!
Det er viktig at pasienten tar pauser under elektrodeinnstillingen for & unngd mus-
keltretthet som vil fremkalle ujevne resultater, noe som kan fere til at ortopediingenie-
ren legger inn elektrodeinnstillinger som er altfor felsomme.

10 Utviklet av Otto Bock Healthcare Products GmbH i samarbeid med Schweizerische Unfall Versicherungs Anstalt, SUVA (sveitsisk forsi-
kringsinstitutt).
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Program 1, 5 og 6:

Velg ensket programversjon i programmet MyoSoft eller PAULA. Juster hver elektrode slik at
brukeren kan opprettholde muskelsignalet i ca. to sekunder pd et punkt heyere enn verdien
HIGH (Fig. 7, Pos.1).

Program 2:

Velg ensket programversjon i programmet MyoSoft eller PAULA. Juster hver elektrode slik at
brukeren kan opprettholde muskelsignalet i ca. to sekunder pd et punkt heyere enn verdien
LOW (Fig. 7, Pos.2).

Program 3:

Velg VarioControl-modus for SensorHand Speed i programmet MyoSoft eller PAULA. Juster
hver elektrode slik at brukeren kan opprettholde muskelsignalet i ca. to sekunder pé et punkt
heyere enn verdien ON (Fig. 8).

Program 4:

Velg VarioControl-modus for SensorHand Speed i programmet MyoSoft eller PAULA. Juster
hver elekirode slik at brukeren kan opprettholde muskelsignalet i ca. to sekunder pé et punkt
heyere enn verdien HIGH (Fig. 7, Pos.1).

Merknad til Fig. 7 og 8: Med program 3 og 4 kan du kun se én kurve!

8 Kontrollmodi

For & definere ensket program setter man i passende kodeplugg (Fig. 2)

13E184=1 (hvit) 13E184=3 (grenn) 13E184=5 (gul) 13E184=8 (svart)
13E184=2 (red) 13E184=4 (blq) 13E184=6 (fiolett)

Nar svart kodeplugg 13E184=8 kobles til SensorHand Speeds elektroniske styringsenhet er
det mulig @ bruke alle funksjonstypene med 747T13 MyoSelect. For 4 stille inn hastigheten pa
SensorHand Speed med 757T13 MyoSelect kan man plugge i hvilken som helst av kodeplug-
gene. For a gjere dette ma man lese brukerhdndbok 647G131.

Fer man endrer kodeplugg mé man fjerne sikkerhetsringen i innerhdnden. Fjern innerhdnden
delvis. Skift kodeplugg (Fig. 2).

Sett sikkerhetsringen og innerhdnden pa plass

For & nullstille systemet slik at det gjenkjenner den nye kodepluggen tas batteriet ut og settes
inn igjen (Reset). Ti kontrollmodi er tilgjengelig.
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9 Programoversikt

To elektroder

Proporsjonal hastighet

Proporsjonal hastighet

Program 1 APNE LUKKE Indikasjon
DMC plus Sensor Myo-Signal il Myo-Signal til Foretrukken
Hvit kodeplugg elektroden elektroden styringsmodus for

personer med to kraftige
muskelsignaler

Red kodeplugg

To elektroder

Proporsjonal hastighet

signal pa alle niva)

Konstant hastighet

Program 2 APNE LUKKE Indikasjon
Autostyring - lav Myo-Signal il Myo-Signal til For personer med to
inngangseffekt elektroden elektroden digitalt (kort | svake muskelsignaler

Autostyring - lav
inngangseffekt
Red kodeplugg

En elektrode og én
valgfri Ottobock-bryter

Myo-Signal il
elektroden

Proporsjonal hastighet

Signal fra bryteren

Konstant hastighet

For personer med kun
én muskel og svake
muskelsignaler

Autostyring - lav
inngangseffekt
Red kodeplugg

Alle Ottobock-brytere

Handen dpnes sa
lenge @pningssiden av
bryteren er aktivert

Konstant hastighet

Signal fra av-siden av
bryteren
Handen lukkes

Konstant hastighet

For personer med for
svake eller manglende
muskelsignaler

Grenn kodeplugg

En elektrode

Signal til elektroden

Konstant hastighet

muskelavslapning:
Handen forblir dpen:

Rask muskelavslapning:
Handen lukkes

Konstant hastighet

Program 3 APNE LUKKE Indikasjon
Autostyring Raskt, vedvarende Myo- | Veldig sakte For personer med kun én

muskel og sveert svakt
muskelsignal

Autostyring
Grenn kodeplugg

Alle Ottobock-brytere

Handen d&pnes sa lenge
bryteren er aktivert

Konstant hastighet

Handen lukkes
automatisk sé fort
bryteren utleses

Konstant hastighet

For personer med
svake eller manglende
muskelsignaler

Program 4

APNE

LUKKE

Indikasjon

VarioControl
Bla kodeplugg

En elektrode

Hastighet og styrke pa
muskelspenningen til
elektroden

Proporsjonal hastighet

Hastighet og styrke p&
muskelavslapningen til
elektroden

Proporsjonal hastighet

For personer med

én muskel og kraftig
muskelsignal eller
tendens til ko-kontraksjon

VarioControl
Bl& kodeplugg

En omformer

Hastighet og styrke pa
trekk til omformer

Proporsjonal hastighet

Hastighet og styrke
pé avtagende trekk il
omformer

Proporsjonal hastighet

For personer med
svake eller manglende
muskelsignaler
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Program 5

APNE

LUKKE

Indikasjon

VarioDual
Gul kodeplugg

To elektroder

Hastighet og styrke
p& muskelspenning til
forste elektrode

Proporsjonal hastighet

Hastighet og styrke pa
muskelavslapningen

til ferste elektrode.
Proporsjonal
hastighet. Gripestyrke
proporsjonal til styrken
pa muskelsignalet til
andre elektrode.

Styring for personer med
to kraftige muskelsignaler

To elektroder

Proporsjonal hastighet

Program 6 APNE LUKKE Indikasjon
DMC plus Sensor Myo-Signal il Myo-Signal til Program for personer
Fiolett kodeplugg elektroden elektroden med to kraftige

Proporsjonal hastighet

muskelsignaler

SUVA Sensorik og
FlexiGrip kan slés av.

Alle stremstyrker (f.eks. 100 N ~ 10 Kp) er indikasjoner - ikke absolutte verdier som er gitt
for & gi et sammenlignbart bilde av funksjonsprinsippet for de ulike modi.

9.1 Program 1:

spenning).
Apne:
Lukke:
Eksempel 1:

DMC plus Sensor (Autogrep)

Hvit kodeplugg

Styring med to elektroder

Denne styringen tilsvarer DMC-styringen, men har i tillegg gripestabiliseringssystemet "SUVA-
Sensorik”. Niva for gripehastighet og -styrke fastsettes av signalstyrken (som felge av muskel-

Proporsjonalt styrt av Gpningselektroden.
Proporsjonalt styrt av lukkeelektroden.
Et svakt muskelsignal fremkaller minste gripestyrke (10 N) for & gripe en gjen-

stand. Dersom sensoren merker at gjenstanden glipper vil den automatisk oke
gripestyrken med inntil 50 % mer (15 N) enn opprinnelig gripestyrke.

FlexiGrip aktiveres ved 20 N. Nar gjenstanden er pa plass igjen, vil SensorHand
Speed ga tilbake til forrige gripestyrke.

Eksempel 2:

Et kraftigere muskelsignal fremkaller heyere gripestyrke, og den automatiske

gripestyrken gker til maksimum 100 N for & hindre at gjenstanden glipper. Flexi-
Grip aktiveres ved 130 N N. Nar gjenstanden er pé plass igjen, vil SensorHand
Speed ga tilbake til forrige gripestyrke.

Program 1: DMC plus Sensor (hvit kodeplugg)

APNE LUKKE Innledende Auto-Grasp Flexi-Grip-funksjon
gripestyrke | gripestyrkeskning

Myo-Signal til Myo-Signal til Proporsjonal: | Proporsjonal: Avhengig av innledende

elektroden elektroden ON-100N | |nntil 50 % heyere | gripestyrke, hver litt over
enn innledende maksimal gripestyrke
gripestyrke

Hastighet: Hastighet: F.eks. Innledende FlexiGrip virksom:

proporsjonal 15 proporsjonal gripestyrke pd min. ved 20 N

mm/s til 300 mm/s | 15 mm/s til 300 10 N = gkning av maks. ved 130 N

mm/s gripestyrke inntil

maksverdi 15 N
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Brukeren kan alltid overstyre AutoGrasp-funksjonen pa egen hand med et kraftigere muskelsig-
nal, og gke gripekraften inntil maks. 100 N om nedvendig.

Forsiktig: En kort &pne-impuls ("OPENING") vil stoppe AutoGrasp sd vel som FlexiGrip-

funksjonen.

Autostyring - lav inngangseffekt

Rod kodeplugg

Styring med to elektroder

1 elektrode og 1 bryter eller

1 bryter

Handen lukkes i makshastighet, og griper gjenstander med minimal gripestyrke (10 N).

Dersom sensoren merker at objektet glipper, vil den automatisk ske gripekraften til maks

(100 N).

FlexiGrip aktiveres ved 130 N. Nar gjenstanden er pd plass igjen, vil SensorHand Speed ga til-
bake til forrige gripestyrke.

9.2.1 Styring med to elektroder:

Apne: proporsjonalt styrt av dpningselektroden.

Lukke: i hayeste hastighet med kort muskelsignal pa alle nivd over ON-terskelen til luk-
keelektroden.

9.2 Program 2:

Program 2: Autostyring med to elektroder - lav inngangseffekt (red kodeplugg)
APNE LUKKE Innledende AutoGrasp Flexi-Grip-
gripestyrke styrkeokning funksjon
Myo-Signal til Myo-Signal til 10N Inntil maks. 100 N | Virksom ved
elektroden elektroden digitalt (kort maks gripestyrke
signal pé alle niva)
Hastighet: Hastighet:
proporsjonal konstant
15 mm/s til 300 mm/s | 300 mm/s

9.2.2 Styring med 1 elektrode og 1 bryter

Apne: proporsjonalt styrt av dpningselektroden.
Lukke: i heyeste hastighet med kort aktivering av bryter.
Forsiktig: Plugg i den red/hvite kabelen pa forbindelseskabel 13E99 til lukkesiden av ko-

aksialplugg 9E169 (Fig. 5: (1) Batterikabel, (2) Elektrode, (3) rad/hvit ledning i
forbindelseskabel 13E99)

Program 2: Autostyring med elektroder og bryter - lav inngangseffekt (red kodeplugg)

Handen dpnes

Hastighet: Hastighet:
proporsjonal konstant
15 mm/s til 300 mm/s | 300 mm/s

APNE LUKKE Innledende AutoGrasp Flexi-Grip-
gripestyrke styrkeekning funksjon
Myo-Signal til Signal til bryter: 10N Inntil maks. 100 N | Virksom ved
elektroden Handen lukkes maks gripestyrke
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9.2.3 Styring med 1 bryter:

Denne styringsmodus kan brukes med alle Ottobock MyoBock-brytere.
Apne: i makshastighet, sé lenge épnesiden av bryteren er aktivert. Handen forblir dpen.

Lukke: i makshastighet ved & aktivere lukkesiden av bryteren.

Program 2: Autostyring med bryter - lav inngangseffekt (red kodeplugg)

APNE LUKKE Innledende AutoGrasp Flexi-Grip-
gripestyrke styrkeekning funksjon
Hadnden dpnes sé Signal til lukkeside av | 10N Inntil maks. 100 N | Virksom ved
lenge @pningssiden av | bryter: Handen lukkes maks gripestyrke

bryteren er aktivert

Hastighet: konstant Hastighet: konstant
300 mm/s 300 mm/s

9.3 Program 3: Autostyring

Gronn kodeplugg

Styring med 1 elektrode og 1 linear omformer

eller 1 bryter
Handen lukkes i makshastighet, og griper gjenstander med laveste gripestyrke (10 N).
Dersom sensoren merker en endring i posisjonen, vil den automatisk oke grepet opp til nedvendig gri-
pestyrke (maks. 10 N).
FlexiGrip aktiveres ved 130 N. Nar grepet er sikret vil SensorHand ga tilbake til innledende gripe-
styrke.

9.3.1 Styring med 1 elektrode:

Apne: i makshastighet med et raskt, fast muskelsignal til elektroden.

Lukke: i makshastighet med en rask avslapning i muskelen

Stopp: med sveert sakte muskelavslapning. Handen stopper i dpen posisjon.

Eksempel 1: Etter &pning av handen slapper muskelen av veldig sakte. Apningsposisjonen forblir
uendret.

Eksempel 2: Etter dpning av hdnden slapper muskelen av i heyeste hastighet. Handen lukkes
automatisk i makshastighet og begynner & gripe om gjenstanden med en gripestyrke
pé 10 N.

Dersom sensoren merker en endring i gjenstandens posisjon, vil hdnden automatisk
omjusteres opp til maksimal gripestyrke (100 N).

Program 3: Autostyring med 1 elektrode (grenn kodeplugg)

APNE LUKKE Innledende AutoGrasp s Flexi-Grip-
gripestyrke tyrkeokning funksjon
Raskt, fast Myo-Sig- | Veldig sakte muskelavslap- | 10 N Inntil maks. 100 N Virksom ved
nal til elektroden ning til elektroden: maks gripestyrke
Handen stopper i dpen
posisjon

Rask muskelavslapning til
elektroden:
Handen lukkes

Hastighet: konstant | Hastighet: konstant
300 mm/s 300 mm/s

SensorHand Speed Ottobock | 153



9.3.2 Styring med 1 linezer omformer:

Apne:
Lukke:
Stopp:
Eksempel 1:

Eksempel 2:

i makshastighet med raskt trekk p& den linesere omformeren.

i makshastighet med raskt utlesing pd den linesere omformeren.

med veldig sakte utlesing pd den linesere omformeren. Handen stopper i Gpen
posisjon.

Etter dpning slippes trekken pd den linesere omformeren sveert sakte.
Apningsposisjonen forblir uendret.

Etter Gpning slippes trekken pa den linesere omformeren med heyest mulige
hastighet.

Hénden lukkes automatisk med heyeste hastighet og griper om gjenstanden med
en gripestyrke p& 10 N.

Dersom sensoren merker en endring i gjenstandens posisjon, vil hdnden auto-
matisk omjusteres opp til maksimal gripestyrke (100 N).

Program 3: Autostyring med 1 omformer (grenn kodeplugg)
ApPNE LUKKE Innledende AutoGrasp Flexi-Grip-
gripestyrke gripestyrke funksjon
Raskt trekk pd lineger | Veldig sakte utlesing p& | 10N Inntil maks. 100 N | Virksom ved maks
omformer den linesere omformeren. gripestyrke
Handen stopper i dpen
posisjon
Rask trekkutlgsing pa
den linesere omformeren.
Handen lukkes
Hastighet: Hastighet:
konstant 300 mm/s | konstant 300 mm/s

?-3-3 Styring med 1 bryter:

Apne:
Lukke:

Forsiktig:

i makshastighet sé lenge bryteren er aktivert

etter at bryteren er utlest vil handen lukkes automatisk med heyeste hastighet og
gripe om gjenstanden med en gripestyrke pa 10N.

Plugg i den red/hvite kabelen pd forbindelseskabel 13E99 til lukkesiden av ko-
aksialplugg 9E169 (Fig. 6: (1) Batterikabel, (2) Elektrode, (3) red/hvit ledning i
forbindelseskabel 13E99)

Program 3: Autostyring med bryter (grenn kodeplugg)

APNE LUKKE Innledende AutoGrasp Flexi-Grip-funksjon
gripestyrke styrkeekning
Apnes sa lenge Lukkes automatisk | 10 N Inntil maks. 100 N Virksom ved maks
bryteren er aktivert | sa fort bryteren gripestyrke
utleses
Hastighet: konstant | Hastighet: konstant
300 mm/s 300 mm/s
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9.4 Program 4:

VarioControl

Bla kodeplugg

Styring med 1 elektrode
og 1 linezer omformer

| denne styringsmodus fastsettes @pningshastigheten av nivd og hastighet pd muskelsignalet.
Lukkingen fastsettes av reduksjonen i muskelspenning.

FlexiGrip er virksom ved maks gripestyrke. N@r grepet er sikret vil SensorHand ga tilbake til inn-
ledende gripestyrke.

Apne:

Lukke:

Stopp:
Eksempel 1:

Eksempel 2:

Proporsjonal. Apningshostigheten fastsettes av nivd og hastighet pd muskel-
spenningen.

Proporsjonal. Lukkehastigheten fastsettes av hastighet og styrke i muskelav-
slapningen. Dette pdvirker ogsd nivdet p&d maksimal ekningen av AutoGrasp
gripestyrke.

Sveert sakte muskelavslapning til elektroden. Handen stopper i dpen posisjon.
Etter dpning skal muskelen slappe av sveert sakte. Lukkingen skjer samtidig med
lengden pa muskelavslapningen. Gjenstanden gripes med liten kraft (10 N). Det
er ingen automatisk ekning i gripestyrke.

Etter dpning av handen slapper muskelen av i heyeste hastighet. Handen lukkes
i makshastighet, og griper gjenstanden med 10 N. Dersom sensoren merker en
endring i gjenstandens posisjon, vil hdnden automatisk justeres opp til maksimal
gripestyrke (100 N).

Program 4: Styring (VarioControl) med 1 elektrode (bl kodeplugg)

APNE LUKKE Innledende AutoGrasp Flexi-Grip-funksjon

gripestyrke styrkeokning

Hastighet og nivé pé& | Hastighet og nivd péd | 10N Ingen ved lav Virksom ved 15 N
muskelspenningen til | muskelavslapningen til til middels med lav til middels
elektroden elektroden lukkehastighet. lukkehastighet
Hastighet: Hastighet: 10N Ved middels til hay Virksom ved 130 N
Proporsjonal Proporsjonal lukkehastighet opp til | med middels til hay
15 mm/s til 300 mm/s | 16 mm/s til 300 mm/s maks. 100 N lukkehastighet

9.4.1 Styring med 1 lineser omformer

Apne:

Lukke:

Stopp:

Eksempel 1:

Eksempel 2:

Proporsjonal. Apningshastigheten fastsettes av hastighet og styrke pa trekket
pé den linesere omformeren.

Proporsjonal. Lukkehastigheten fastsettes av utleserhastigheten pd trekket pa
den linesere omformeren. Dette fastsetter ogsé nivdet for maksimal ekning i
gripestyrke.

Sveert sakte trekkutlesning pd den linezere omformeren. Handen forblir i Gpen
posisjon.

Etter dpning slippes trekket pd den linezere omformeren sakte.

Lukkingen skjer analogt med den tid muskelavslapningen tar i lav hastighet.
Gjenstanden gripes med lav styrke (10 N). Det er ingen automatisk ekning i
gripestyrke.

Etter dpning slippes trekket pd den linesere omformeren med heyest mulige hastig-
het. Handen lukkes automatisk med heyeste hastighet, og griper om gjenstanden
med en gripestyrke pa 10 N. Dersom sensoren merker en endring i gjenstandens
posisjon, vil hdnden automatisk justeres opp til maksimal gripestyrke (100 N).
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Program 4: Styring (VarioControl) med 1 lineser omformer (bla kodeplugg)
APNE LUKKE Innledende AutoGrasp Flexi-Grip-funksjon
gripestyrke styrkeekning
Hastighet og styrke Utleserhastighet pa 10N Ved lav til middels Ved lav til middels
pa trekk pd linezer lineser omformer lukkehastighet: lukkehastighet:
omformer Ingen Virksom fra 15 N
Hastighet: Hastighet: 10N Ved middels til hey | Ved middels til hay
Proporsjonal Proporsjonal lukkehastighet: lukkehastighet:
15 mm/s til 300 mm/s | 15 mm/s til 300 mm/s Inntil maks. 100 N Virksom ved maks
gripestyrke
9.5 Program 5: VarioDual

Gul kodeplugg

Styring med to elektroder
| denne styringsmodus fastsettes &pningshastigheten av nivd og hastighet pd muskelspennin-
gen. Inntil man oppndr en minimal gripestyrke p& ca. 10 N er lukkehastigheten avhengig av
muskelavslapningshastigheten. Gripestyrken fastsettes av péfelgende eller samtidig muskelsig-
nal til den andre elektroden.
FlexiGrip er avhengig av innledende gripestyrke virksom ved litt over maksimal AutoGrasp gripe-
styrke. NG@r grepet er sikret vil SensorHand gé tilbake til innledende gripestyrke.

Elektrode 1:

Apne: Proporsjonal. Apningshcstigheten fastsettes av nivd og hastighet pd muskel-
spenningen.

Lukke: Proporsjonal. Lukkehastigheten fastsettes av hastighet og nivéd pd muskelav-
slapningen. Gripestyrken er ca. 10 N.

Stopp: med sveert sakte muskelavslapning til elekiroden. Handen stopper i dpen posi-
sjon.

Elektrode 2:

Gripe: Oppbyggingen av gripestyrken fastsettes av muskelsignalets niva til den
andre elektroden. Maksimal gripestyrke er ca. 100 N.

Eksempel 1: Etter dpning skal muskelen slappe av. Lukkingen skjer proporsjonalt med mus-

kelavslapningen. Gjenstanden gripes med minimal gripestyrke (10 N). FlexiGrip
aktiveres ved 20 N. Nar gjenstanden er festet i grepet vil SensorHand Speed gd
tilbake til minimal gripestyrke.

Eksempel 2: Etter gripingen som beskrives i Eksempel 1 mé& gjenstanden gripes med heyere
gripestyrke. Man ma fremkalle et muskelsignal til den andre elektroden. En gripe-
styrke mellom 10 og 100 N kan bygges opp proporsjonalt. Dersom gjenstanden
dlipper, okes gripestyrken med inntil 50 %. FlexiGrip aktiveres ved ca. dobbel
verdi av innledende gripestyrke inntil 130 N. Nd@r gjenstanden er festet i grepet
vil SensorHand Speed ga tilbake til innledende gripestyrke.
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Program 5: VarioDual med 2 elektroder (gul kodeplugg)

APNE LUKKE Innledende AutoGrasp Flexi-Grip-funksjon
gripestyrke styrkeokning

Hastighet Lukke: 10N Ingen AutoGrasp Virksom ved 20 N
og styrke pd Hastighet og styrke pa
muskelspenningen | muskelavslapningen til
til forste elektrode | ferste elektrode

Hastighet: Hastighet: Proporsjonal | Propor- Proporsjonal: Avhengig av
proporsjonal 15 mm/s til 300 mm/s sjonal: Inntil maks. 1,5 innledende
15 mm/s til 300 10 N til gang innledende gripestyrke, virksom
mm/s Oppbygging av 100N gripestyrke ved noe over
gripestyrke: maksimal ekning i
Gripestyrken gripestyrke
er avhengig av minimum fra 20 N
muskelsignalniva til maks. fra 130 N
andre elektrode.
Gripestyrke:
proporsjonal
10 N til 130 N
9.6 Program 6: DMC plus Sensorik kan slas av

Fiolett kodeplugg
Fiolett kodeplugg

Denne styringsmodus tilsvarer Program 1, bdde SUVA-sensoren og FlexiGrip kan deaktiveres
midlertidig.

9.6.1 Koble SUVA-sensor og FlexiGrip-funksjon inn og ut

For & kunne gripe myke og elastiske gjenstander som f.eks. skumplast kan man deaktivere
SUVA-sensoren manuelt. Apne SensorHand Speed sd langt det gdr, og hold den dpen med
muskelsignal. Samtidig utsettes SUVA-sensoren for et lett trykk (trykk den mot en hard gjen-
stand). Et kort vibrasjonssignal vil bekrefte utkoblingen. For & koble SUVA-sensoren inn igjen
felges samme prosedyre. To korte vibrasjonssignaler bekrefter aktiveringen av SUVA-sensoren.

Les Dette:
Veer oppmerksom pa at ndr SUVA-Sensorik er utkoblet, vil gripestyrken ikke automatisk
justeres, og gjenstander kan glippe ut av handen.

Nér batteriet er satt inn vil vibrasjonssignaler varsle brukeren om gjeldende modus:

To vibrasjonssignal Sensoren er koblet ut
To vibrasjonssignaler Sensoren er koblet inn

10 Behandling av batteriene

For drift av SensorHand Speed brukes bare fullt ladete batterier. Et ekstra ladet batteri ber
veere klart til bytte. Et intelligent batterimanagement informerer pasienten om den avtakende
ladetilstanden til batteriet ved at hdnden blir langsommere eller bygger opp mindre gripestyrke.
Batteriet beskyttes samtidig mot skadelig, total utlading.

Det anbefales & drive SensorHand Speed med EnergyPack (757B20) for & kunne benytte hele
effekten over et lengre tidsrom.

Med effektinnskrenkninger kan SensorHand Speed drives med EnergyPack (757B21), X-Chan-
gePack (757B15) eller MyoEnergy Integral (7567B25=*, 7567B35=").
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Detaljerte anvisninger for behandling av batteriene far du i informasjonen som felger med bat-
teriene.

Forsiktig:

A Merker SensorHand Speed et fulladet EnergyPack (757B20, 757B21) eller en
MyoEnergy Integral (757B25=*, 7567B35="), kobler den automatisk over til Li-lon-bat-
teriteknologi. Deretter ber systemet bare drives med denne teknologien. Settes likevel
en Ottobock X-ChangePack (757B15) inn, kan dennes kapasitet ikke lenger nyttes
fullt ut. En tilbakestilling for drift med X-ChangePack er mulig med Ottobock MyoSe-
lect (757T13).

P& grunn av driftssikkerheten og pdliteligheten skal utelukkende batteriene 757B20,

757B21, 757B25=", 757B35=" eller 757B15 brukes.
Leveransen skjer i driftstilstand for NiMH-batteridrift.

11 Tekniske data

Hvilestrem
Driftstemperatur
Apningsbredde
proporsjonal hastighet
proporsjonal gripekraft
Stremforsyning
Gripekomponentens levetid
Batteriets levetid

Med innskrenkninger:

EnergyPack
MyoEnergy Integral
X-ChangePack, byttebatteri NiMH

Miljebetingelser

Lagring (med og uten emballasje)
Transport (med og uten emballasje)
Drift

Lading av batteriet

12 Medisinsk produkt

Medisinsk produkt

13 Ansvar

2 mA

0-70°C

100 mm

15-300 mm/s

O-ca. 100 N

EnergyPack 757B20 (7,2 V)
5ar

2ar

757B21 (7,2 V)
757B25=*, 757B35=* (7,4 V)
757B15 (6 V)

+5 °C/+41 °F til +40 °C/+104 °F, maks. 85 %
relativ luftfuktighet, ikke-kondenserende

-20 °C/-4 °F til +60 °C/+140 °F, maks. 90 % re-
lativ luftfuktighet, ikke kondenserende

-5 °C/+23 °F til +45 °C/+113 °F maks. 95 %
relativ luftfuktighet, ikke-kondenserende

+5 °C/+41 °F til +40 °C/+104 °Fmaks. 85 %
relativ luftfuktighet, ikke-kondenserende

Produsenten Otto Bock Healthcare Products GmbH vil kun veere ansvarlig dersom brukeren
felger instruksjonene for preparering, bruk og vedlikehold av produktet, samt overholder service-
intervallene. Produsenten erkleerer uttrykkelig at dette produktet kun skal brukes sammen med
komponenter som er autorisert av produsenten (se brukerinstruksjoner og produktinformasjon).
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Producenten pdtager sig intet ansvar for skader forvoldt af komponentkombinationer (anvendel-
se af fremmede produkter) og af anvendelser, der ikke er godkendt af producenten.

Produktet skal kun tas fra hverandre og repareres av autoriserte Ottobock- teknikere.

14 Rengjoring og pleie

Rengjer produktet med en fuktig, myk klut og mild sdpe (f.eks. Ottobock Derma Clean
453H10=1) dersom det blir skittent. Pass pé& at produktet ikke skades og at vaeske ikke trenger
inn i systemkomponenten.

Terk deretter protesekomponenten med en myk klut.

15 CE-samsvar

Herved erkleerer Otto Bock Healthcare Products GmbH, at produktet er i samsvar med gjel-
dende europeiske krav til medisinske produkter. Produktet oppfyller kravene i RoHS-direktivet
2011/65/EU om begrensning i bruken av visse farlige stoffer i elektrisk og elektronisk utstyr. Den
fullstendige teksten til direktivene og kravene er tilgjengelig pd felgende internettadresse: http://
www.ottobock.com/conformity.

16 Varemaerke

Alle betegnelser, der neevnes i neervaerende, ledsagende dokument, skal uindskreenket overholde
bestemmelserne, der geelder for de til enhver tid geeldende varedeklarationsrettigheder og de
pdgeeldende ejeres rettigheder.

Alle her betegnede meerker, handelsnavne eller firmanavne kan veere registrerede varemeerker,
som de pdageeldende indehavere har rettighederne til.

Mangler der en eksplicit maerkning af mzerkerne, der anvendes i neervaerende, ledsagende do-
kument, kan det ikke udelukkes, at en betegnelse er fri for tredjemands rettigheder.

magyar

Az utolsé frissités datuma: 2021-04-15

¢ A termék haszndlata el6tt olvassa el figyelmesen ezt a dokumentumot, és tartsa be a biz-
tonsdgi utasitdsokat.

¢ A termék dtaddsakor oktassa ki a felhaszndlét a termék biztonsdgos haszndlatarél.

¢ A termékkel kapcsolatos kérdéseivel, vagy ha problémdk adédtak a termék haszndlatakor
forduljon a gydrtéhoz.

* Atermékkel kapcsolatban felmeril minden silyos varatlan eseményt jelentsen a gydrténak
és az On orszagdban illetékes hatésdgnak, kiléndsen abban az esetben, ha az egészségi
dllapot romldsat tapasztalja.

e Orizze meg ezt a dokumentumot.

1 A termék lizembe helyezése kizdrélag a mellékelt dokumentdciéban szerepl6 informdci-
6knak megfeleléen torténhet.Rendeltetés

1.1 Orvosi cél

A 8E38=8* 8E39=8* und 8E41=8* Ottobock SensorHand Speed kizarélag a felsé végtag
protetikai elldtdsdara alkalmazhato.
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1.2 Alkalmazds

A 8E38=8*, 8E39=8* und 8E41=8* Ottobock SensorHand Speed féloldai és kétoldali amputdl-
tak elatdsdra alkalmazhaté.

1.3 Alkalmazadsi feltételek

A 8E38=8*, 8E39=8* é 8E41=8* Ottobock SensorHand Speed hétkdznapi tevékenységek elld-
tasdra fejlesztet eszkdz, nem szabad kitenni rendkiviili tevékenységek, pl. extrémsportok (falmd-
szds, paplanerny6zés, stb.) okozta terhelésnek.

Az Ottobock SensorHand Speed (8E38=8*, 8E39=8* és 8E41=8*) kizdrdlag egy pdciens elld-
tasara valé. A gyartd nem engedélyezi, hogy a terméket mds pdciens is haszndlja.
1.4 Az ortopédiai miiszrész szaktuddsa

8E38=8*, 8E39=8* és 8E41=8* Ottobock SensorHand Speed protéziskézzel kizardlag a
MyoBock rendszer komponenseinek haszndlatdraz Ottobock cég dltal kiképzett ortopédiai m-
szerész lathat el pdcienst.

2 Biztonsagi tudnivalék

Az alabbi biztonsagi tudnivalék figyelmen kivil hagydasa koévetkeztében a
SensorHand Speed vezérlése és miikodése meghibdsodhat, ez pedig a pdaciens
megsérilésének kockdazataval jar egyiitt.

¢ A kozmetikai kesztyl felhiizdsdhoz ne haszndljon szilikon spray-t mert veszélyezteti a kesztyi
biztos tapaddsat. A szerelés megkonnyitésére az Ottobock a Procomfort-gélt (633S2) ajdnlja.

* A SensorHand Speed és a hozzd csatolt komponensek erds elektromdgneses sugdrzast ki-
bocsatd eszkdzok (pl. elektromos tavvezetékek, radidaddk, druhdzi lopds elhdritd rendszerek
stb.) kozelében jelentkez6 hibds mikodésének megel6zésére az elektroddkat a lehetd legki-
sebb érzékenységre kell beszabdlyozni.

e Elektromos 6sszekottetések létesitése és megszakitdsa el6tt (pl. a szenzorkéz lehlzdsa a
protézisrdl) feltétlendl ki kell venni az akkumultort a behelyezd keretbdl vagy a protézist a t6l-
téperselyen lévé gomb megnyomasaval ki kell kapcsolni.

¢ Amennyiben a bedllitdsokkal ill. az alkalmas program kivdlaslztasdaval nem ér el sikert, fordul-
jon az Ottobock Myo-szervizhez.

e A pdciensnek részletesen magyardzza el a SensorHand Speed szakszer( kezelését a ,Pdciens-
tajékoztatd” c. 3. fejezet szerint.

¢ A SensorHand Speed-et hétk6znapi tevékenységek végzésére fejlesztettilk, nem szabad vele
szokatlan tevékenysésgeket végezni, pl. extrém sportokat (zni (falmdszds, paplanernyézés,
stb.). A protézis és alkatrészeinek gondos kezelése nemcsak a varhaté élettartamdt néveli
meg, hanem elsésorban is a pdciens személyes biztonsagdt szolgdlja! Amennyiben a proté-
zist szélsGséges terhelések érik, (pl. elesés és hasononlé okokbdl), haladéktalanul feldl kell
vizsgdltatni ortopédiai miiszerésszel, nem sérilt-e meg. Keresse fel ortopédiai miszerészét,
aki a protézist, ha szikséges, bekildi az Ottobock Myo-Szerviz részlegébe.

e A terméket csak olyan alkatrészekkel kombindlja, amelyeket az Ottobock cég engedélyezett
(kombindcids lehet6ségek). Az Ottobock cég nem vdllal felel6sséget azért, ha a terméket a
megadott illesztérészektd! kiilonbdzéekkel haszndlja.

* A haszndlati utasitdsban megadott munkdlatokon kiviil egyéb médon ne manipuldlja a proté-
ziseket.

¢ Az akkumuldtorok kezelését csak az Ottobock szervizdllomdsokon végezhetik (bnamaga ne
végezzen cserét).
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¢ A termék megnyitasdat és javitasat ill. a sériilt 6sszetevok helyredllitdsat csak engedélyezett
Ottobock szakemberek végezhetik.

e Tul kis tavolsag nagyfrekvencids kommunikdcios készllékektdl (pl. mobiltelefonok, Bluetooth-,
és WLAN eszkoz06k) belsé adatkommunikdcié miatt a protézis varatlan viselkedését okozhat-
ja. Ezért javasoljuk az adott nagyfrekvencids késziilékektSl mért legkisebb tavolsagok betar-
tésat:

* Mobiltelefon GSM 850 / GSM 900: 0,99m

* Mobiltelefon GSM 1800 / GSM 1900 / UMTS: 0,7m

e DECT vezeték nélkili telefonok ideértve a baziskésziléket is: 0,35m
e ¢ \WLAN (Router, Access Points,...): 0,22m

3 Pdcienstdjékoztato

¢ Ugyelni kell arra, hogy a SensorHand Speed protéziskézbe ne keriiljon se folyadék se szildrd
anyagrészecske.

¢ A SensorHand Speed-et tilos intenziv flst vagy por hatdsdnak, mechanikus rezgésnek és té-
seknek, valamint nagy meleg hatdsanak kitenni.

¢ Lehetbleg ne tartdzkodjék elektromos tavvezetékek, addberendezések, transzformatorok vagy
egyéb erds elektromdgneses sugdrzdst kibocsatéd forrdsok (pl. druhdzi biztonsdgi rendszerek)
kozelében, mert megzavarhatjak a SensorHand Speed miikddését.

¢ Az automatikus utdnmarkolds, amelyet a szenzor megérintése vdlthat ki, 6vatossdgot kovetel
meg bizonyos helyzetekben: pl. kézfogds vagy testapoldas kdzben stb.

¢ A SensorHand Speed kinyitdsa ill. a meghibdsodott alkatrészek miikodésbe helyezése csakis
az erre felhatalmazott Ottobock myo-szervizben torténhet.

¢ Amennyiben a SensorHand Speed éppen nincs haszndlatban, Ggyelni kell arra, hogy a
szenzorika védelmében a protéziskéz mindig nyitott dlidsban legyen tdrolds kdzben.

e Kérjlik, a paciensnek adja at a SensorHand Speed pdcienstdjékoztatojdat (646D 165).

3.1 Gépjarmiivezetés

Altaldnossdgban nem lehet felelni arra, hogy egy karprotézisviseld képes-e gépjarmiivet vezet-
ni. Az elldtds fajtdjatdl (amputdciés magassdg, fél- vagy kétoldali, csonkviszonyok, a protézis
felépitése) és a karprotézis haszndldjanak egyéni képességeitdl fligg, vezethet-e gépjarmiivet.
Mindenképpen figyelembe kell venni a jarmivezetésre vonatkozé hazai térvényes elSirdsokat.
Biztositdsi okokbdl erre felhatalmozott helyen vizsgdltassa meg, mennyire képes jarmivet vezet-
ni. Az Ottobock mindenképpen ajanlja, hogy szakm(ihelyben alakittassa at gépjarmiivét egyedi
szlikségleteinek megfelelGen. (pl. irdnyitdvilla). Mindenképpen biztositani kell, hogy kikapcsolt
SensorHand Speed-del is kockdzatmentesen lehessen autét vezetni. Bekapcsolt SensorHand
Speed-del torténd vezetés vezérlészavar esetén veszélyeztetheti a kdzlekedésben résztveviket.

Vigyazat:

Amennyiben a SensorHand Speed csuklézarral van elldtva, a kezet az autévezetés
megkezdése el6tt olyan helyzetben kell poziciondlni, hogy a vezetés kdzben gyakran
el6forduld kis mértéki elforduldsa kovetkeztében a protéziskéz ne valhasson le a pro-
tézisrol!

orszag kornyezetvédelmi elGirdsai szerint torténik az drtalmatlanitdsa, az veszélyes le-
het a kdrnyezetre és az egészségre egyardnt. Kérjik, tartsak be orszaguk illetékes ha-
EE {5sagainak a visszaszolgdltatdsra és gydjtésre vonatkozd elirdsait.

Ef A terméket tilos bdrhol a vegyes hdztartdsi szemétbe dobni. Amennyiben nem az adott
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4 Karbantartas

A sajat biztonsdga, az lizembiztonsdg és a j6tdllds, az alapbiztonsdg és a lényeges teljesit-
ménytulajdonsdagok fenntartdsa, valamint az elektromdgneses 6sszeférhet6ség szavatolasa ér-
dekében 24 havonként végezze el rendszeresen a karbantartdsokat (ligyfélszolgdlati fellilvizsga-
latokat). A gyart6 a karbantartds esedékessége el6tt maxium egy, azutdn pedig harom hénapos
tlirési id6szakot engedélyez. A garancidlis id6 alatt az 6sszes termékre dltaldban érvényes a
karbantartdsi id6kézok betartdsdnak kotelezettsége. A garancia dltal nyuijtott teljes védelem
csak ebben az esetben tarthaté fenn. A karbantartds sordn tovdabbi szolgdltatasokra, mint pél-
ddul javitdsra is sor kerilhet. Ezek a kiegészité szolgdltatdsok a garancia terjedelmétdl és érvé-
nyességétdl figgben dijmentesen vagy egy elézetes drajanlat utdn fizetés ellenében végezhetbk
el. A karbantartds és javitds esetén kildje el mindig a kovetkezd komponenseket: A termék tolts-
készilékkel és halézati tdpegységgel. A fellilvizsgdlandé komponensek bekiildéséhez haszndlja
a kordbban kézhez vett szervizegység eredeti csomagoldsat.

5 Szdllitéjegyzék
1 db. SensorHand Speed
1 db. Haszndlati utasitds

6 Leirds és miikédés
Az Ottobock SensorHand Speed myoelektronikus vezérlésii protéziskéz, melynek kiemel-

kedd tulajdonsdga rendkivili markoldssebessége és innovativ finomvezérlési koncepcio-
ja. Az Ottobock SensorHand Speed SUVA-szenzorika markolds stabilizalé rendszerrel van

felszerelve. ' 1FIexiGrip- és programozé funkcidja van.

A ardnyos DMC-vezérlés (Dynamic Mode Control) lehetévé teszi, hogy a pdciens izomjelével
ardnyos mértékben szabdlyozza a markoldssebességet és -erét. Amennyiben az izomjel erés-
sége csokken, a markoldssebesség és -er6 azonnal alkalmazkodik a megvaltozott izomjelhez.

A 8E38=8* SensorHand Speed koaxidlis perselyét narancsszinl gydrd jeloli , A 8E39=8*
SensorHand Speed csatlakozdkdbelét narancsszin( hively jeloli.

6.1 SUVA-szenzorika

A hivelykujjba integralt SUVA-szenzorika (1. dbra) felismeri, ha egy megragadott targy megvdl-
toztatja a helyzetét, és kicsuszni késziil. A rendszer ekkor az el6re betdplalt kezdeti markol6 erét
automatikusan ndvelni kezdi és folyamatosan néveli, mig a targy djra stabil helyzetbe nem kerdl.

6.2 FlexiGrip-funkcio

A FlexiGrip-funkcio lehet6vé teszi, a protéziskézzel megfogott targy elforgatdsat vagy elcsusz-
tatasat anélkdl, hogy elektronikus jelekkel lazitana a markoldson, majd utdna kellien kapni. A
protéziskéz kdveti a megfogott targy helyzetvdltozdsat éppen Ugy, ahogy az ember az ép kezével
teszi. A markolds tehdt flexibilis lesz.

6.3 Programozé funkcio

A pdcienshez val6 optimdlis adaptdldshoz hat program koézll lehet valasztani. A programok ko-
z06tt a kildnbozé szinnel jeldlt kodold dugokkal lehet valasztani (2. dbra). A SensorHand Speed
gydrilag fekete kddold dugoval kerdl kiszdllitdsra, és az 1. programra van konfigurdlva elézete-
sen. A program kivdlasztdsadhoz csatlakoztatni kell a MyoSelectet (757T13). Ha a programokat
a kodold dugok segitségével szeretné vdltogatni, ez is lehetséges.

11 Az Otto Bock Healthcare Products GmbH a svdjci Balesetbiztosité Intézetttel (SUVA) egyditt fejlesztette ki.
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6.4 A SensorHand Speed ki- és bekapcsoldsa

A kozmetikai kesztyli megnyomdsdval mikodtethetd a vezérl6 elektronikdba integrdlt ki-/bekap-
csolo.

Nyomds a kézfejen: bekapcsolds (EIN) (3. dbra)

Huvelykujj alatt: kikapcsolas (AUS) (4. abra)

7 Az elektroddk bedllitasa

A SensorHand Speed SUVA-szenzorikds-ds miikodtetése akkor a legjobb, ha az elektréddk
pozicidja és bedllitdsa optimdlis. Ez az Ottobock MyoBoy-jal (7567M10/757M11=X-CHANGE)
problémamentesen elvégezhetd.

Ugyelni kell arra, hogy az elektréddk érintkezé felliltei lehetéleg teljes terjedelmiikben érintkezze-
nek a borfelllettel. Amenyiben elektromos késziilékek okozta erés zavards észlelhetd, felll kell
vizsgdini, j6 helyen vannak-e az elektréddk, és adott esetben dt kell helyezni ezeket mashova.
Ha a zavarokat nem sikerll elhdritani, forduljon az Ottobock Myo-szervizhez.

Figyelem!

A pdciens az elektréddk bedllitdsa kdzben feltétlenil tartson sziineteket, az izomféra-
dds ugyanis szabdlytalan eredményeket ad, a terapeuta pedig hajlamos tul érzékenyre
dllitani az elektréddkat.

1., 5. és 6. program:

A MyoSoft vagy a PAULA programban ki kell vélasztani a kivant vdltozatot. Mindegyik elektré-
ddat agy kell bedllitani, hogy a pdciens az adott izomjelet kb. 2 mdsodpercig a HIGH (magas)
érték felett tudja tartani (7. dbra/1).

2. program:

A MyoSoft vagy a PAULA programban ki kell vélasztani a kivant vdltozatot. Mindegyik elektré-
dat agy kell bedllitani, hogy a pdciens az adott izomjelet kb. 2 masodpercig a LOW (alacsony)
érték felett tudja tartani (7. dbra/2).

3. program:

A MyoSoft vagy a PAULA vagy a SensorHand Speed programban az AutoControl méduszt kell
kivdlasztani. Az elektroddt ugy kell bedllitani, hogy a péciens az adott izomjelet kb. 2 mdasodper-
cig az ON (Be) érték felett tudja tartani (8. dbra).

4. program:

A MyoSoft vagy a PAULA vagy aSensorHand Speed programban a VarioControl méduszt kell
kivalasztani. Az elektrodat agy kell bedllitani, hogy a pdaciens az adott izomjelet kb. 2 masodper-
cig a HIGH (magas) érték felett tudja tartani (7. dbra/1).

Megjegyzés a 7. és 8. abrdahoz: A 3. és 4. program estében csak egy izomjelet szabad figye-
lembe venni!

8 Funkciéfajtak

A kivant program meghatdrozdsdhoz a megfelelé kédold dugét kell bedugni (2. dbra).
13E184=8 (fehér) 13E184=3 (z6ld) 13E184=5 (sdrga)13E184=8 (fekete)

13E184=2 (piros) 13E184=4 (kék) 13E184=6 (lila)

Ha a fekete kédold dugé (13E184=8) be van dugva a SensorHand Speed vezérl6 elektronikdja-
ba, a MyoSelecttel (767T13) valamennyi funkciéfajtat be lehet dllitani. A SensorHand Speed se-
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bességét a MyoSelecttel (757T13) mindegyik kédol6 dugé segitségével be lehet dllitani. Ehhez
olvassa el a haszndlati utasitast (647G131).
A kédolé dugé cseréje el6tt a belsd kéz biztositékat el kell tdvolitan. A belsé kezet félig le kell
huzni. Ki kell cserélni a kddold dugét (2.dbra).

Ujra vissza kell hiizni a helyére a belsé kezet és a biztosité gy(irdit.

Annak érdekében, hogy a rendszer felismerje az Uj kédoldst, az akkut ki kell venni, majd djra
vissza kell tenni (reset). Tiz programvariacioé dll rendelkezésre.

9 Programattekintés

két elektroda

sebesség: aranyos

1. program nyit zar indikdacio
DMC plus szenzorika | az izomjelet az elekiréda | az izomjelet az elektréda | 2 erbs izomjelet produldlé
fehér kddol6 dugd veszi veszi pdciensek kedvenc prog-

sebesség: aranyos

ramja

piros kodol6 dugd

két elektroda

sebesség: ardnyos

2. program nyit zar indikacio
AutoControl - az izomjelet az elektré- | az izomjelet az elektréda | 2 gyenge izomjelet produ-
LowInput da veszi digitdlisan veszi (barmi- | kalé pacienseknek

lyen szintd rovid jel)

sebesség: dllando

AutoControl -
LowInput
piros kédolé dugd

egy elektréda és
egy tetszés szerinti
Ottobock kapcsold

az izomjelet az elektré-
da veszi

sebesség: aranyos

kapcsolé jel

sebesség: dllandd

csak 1 gyenge izomjelet
produkadld pdcienseknek

AutoControl -
LowlInput
piros kodolé dugd

tetszés szerinti
MyoBock kapcsold

A kéz addig van nyitva,
amig a kapcsol6 FEL-
oldala m(ikédik.

sebesség: dllandd

Jel a kapcsolé ZAR ol-
dalén: a kéz zarédik

sebesség:dllandd

tal gyenge izomjelet ado,
vagy izomjelet nem adé
pdcienseknek

3. program

nyit

zar

indikacio

AutoControl
z6ld kédolé dugéd

egy elektréda

gyors, tartés izomjel az
elektrédan keresztiil

sebesség dllandé

egészen lassu izomel-
lazulds az elektréddn
keresztlil:

a kéz nyitva marad

gyors izomellazulds az
elektroddn keresztil: a
kéz zarodik

sebesség dlland6

csak 1 nagyon gyenge
izomjelet produkdlé pdci-
enseknek

AutoControl
z6ld kdédold dugd

tetszés szerinti
MyoBock kapcsold

addig van nyitva, amig
a kapcsolot mikodtetik

sebesség:
dllandd

zarédik, mihelyst a kap-
csol6t nem mikodtetik

sebesség:
dllandé

tal gyenge izomjelet ado,
vagy izomjelet nem adé
pdcienseknek
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4. pogram

nyit

zar

indikacié

VarioControl
kék kodold dugd

egy elektréda

az izomfeszités sebes-

ségét és erejét az elekt-

réda érzékeli

Sebesség: ardnyos:

az izomellazitds sebes-
ségét és erejét az elekt-
roda érzékeli

Sebesség: ardnyos:

Egy er8s izomjelet produ-
kalé pdacienseknek, vagy

azoknak, akik hajlamosak
a kokontrakciéra.

VarioControl
kék kddold dugd

egy linedris vezérl6elem

a hlzds sebességét és
er@sségét a linedris ve-
zérl6elemen

sebesség: ardnyos:

a huzds sebessége és
gyenglilése a linedris
vezérl6elem érzékeli

sebesség: ardnyos:

tal gyenge izomjelet add,
vagy izomjelet nem adé
pdcienseknek

5. program

nyit

zar

indikacié

VarioDual
sarga kodold dugo

két elektroda

az izomfeszités sebes-
ségét és erejét az elsd
elektroda érzékeli

sebesség: ardnyos:

az izomellazulds sebes-
ségét és erejét az els6
elektréda érzékeli
sebesség: ardnyos:

A markol6 er6 az izom-
jellel aranyos a masodik
elektrodan.

2 er6s izomjelet produldlo
pdcienseknek vald ve-
zérlés

6. program

nyit

zar

indikacio

DMC plus szenzorika
lila kédolé dugd

két elektroda

az izomjelet az elektrd-
da veszi

sebesség: aranyos

az izomjelet az elektro-
da veszi

sebesség: ardnyos

2 gyenge izomjelet produ-
kalé pdacienseknek

SUVA szenzorika és

FlexiGrip lekapcsolhaté.

Minden eréérték (pl. 100 N ~ 10 Kp ) nem koételezé iranyadé érték, melynek célja a kllonfé-
le izemmoédok miikodési elveinek értelmezése.

DMC plus szenzorika

fekete kédoloé dugoé

2 elektrédas vezérlés

Ez a vezérlés megfelel a DMC-vezérlésnek, de markolds stabilizdl6 SUVA-szenzorikdval is ren-
delkezik. A markolds sebességét ill. a markold er6 nagysdgat az (az izomfeszitésbdl szarmazo)
izomjel hatdrozza meg.

9.1 1. program:

Nyitas: ardnyos, a nyité elektréda érzékeli.

Zaras: ardnyos, a zar6 elektréda érzékeli.

1. példa: Gyenge izomjel esetén egy targy megragaddsdhoz a lehetd legkisebb markold
er6 épll fel (10N) .
Amennyiben a szenzorika a targy helyzetének valtozdsat érzékeli, ha sziiksé-
ges, akdr a kezdeti markol6 er6 1,5-szeresét is rendelkezésre bocsatja (15 N).
A FlexiGrip 20 N esetén kezd mikddni. A terhelés elmaraddsakor a SensorHand
Speed Ujra az el6z6 markolé erdt bocsdtja ki.

2. példa: Er6sebb izomjel er6sebb markol6 erét generdl, és a targy helyzetének vdltoza-

sa esetén adott esetben akdr a maximdlis markolé erét (100 N) is kifejti utdlag.
A FlexiGrip 130 N esetén kezd mikodni. A terhelés elmaraddsakor a
SensorHand Speed Ujra az el6z6 markol6 erét adja le.
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1. program DMC plus szenzorika (fehér kodold dugo)
nyit zar indité automatikus Flexi-Grip funckié
markol6 erd markol6 eré
utanszabalyzas
az izomjelet az az izomjelet az ardnyos: ardnyos: az indité markold eré
elektréda veszi elektréda veszi 0 N-TOL max. az indi- fliggvényében, mindig kis
100-Ig té markolé eré mértékben a maximdlis
1,5-szerséig markold eré folott ma-
kodik.
sebesség: sebesség: pl.
ardnyos: ardnyos indité markolé er6 | min. 20 N-t6l
15 mm/s-tdl 15 mm/s-tdl 10 N = markolé er6 | max. 130 N-igl
300 mm/s-ig 300 mm/s-ig -utdnszabdlyozas
max. 15 N-ig

Erésebb izomjellel, az automatikus markold eré utdnszabdlyozdstdl fliggetlenil szikség esetén

akdar a maximdlis erével (100 N) tud markolni.

Megjegyzés: Egy révid ,NYITAS" impulzussal barmikor ledllithaté az automatikus markol6 erd
utanszabdlyzds és a Flexi-Grip funkcié is.

9.2 2. program: AutoControl - Lowinput

Piros kédolé dugé

2 elektrédds szabdlyozas,

1 elektréoda és 1 kapcsolé vagy

1 kapcsolé
A kéz a leggyorsabb markoldssal és a legkisebb erével fogja meg a targyat (10 N).
Ha a szenzorika a targy elmozduldsdt érzékeli, sziikség esetén automatikusan a maximdlis mar-
kol6 erével (100 N) fogja meg.
A FlexiGrip a maximdlis markol6 erétél kezdve l1ép mikddésbe. A terhelés elmaraddsakor a
SensorHand Speed Ujra az el6z6 markolé erét generdlja.

9.2.1 2 elektrédds vezérlés:

Nyitas: ardnyos, a nyit6 elektroda érzékeli.

Zaras: maximdlis sebességgel, tetszéleges ersségi rovid izomjellel az ON-kiisz6bon
Gt hat a zéré elektrédara.

2. program: 2 elektréda AutoControl — Lowlnput (piros kédold dugd)
nyit 24 indité automatikus
markolé eré markol6 eré
utanszabdlyzds
max. 100 N-ig

Flexi-Grip funckié

az izomjelet az elekt- | az izomjelet az elekt- | 10N a maximdlis marko-

réda veszi réda digitdlisan veszi 16 er6tdl 1ép miko-
(barmilyen szintd ro- désbe
vid jel)

sebesség: sebesség:

ardnyos15 mm/s-t6l | dlland6é 300 mm/s-ig

300 mm/s-ig
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9.2.2 1 elektrédds és 1 kapcsolds vezérlés

Nyitas:
Zaras:
Megjegyzés:

ardnyos, a nyité elektréda érzékeli.
maximdlis sebességgel a kapcsol6 révid mikodtetésével.
a csatlakozo kdbel piros/fehér vezetékét (13E99) a koaxidlis dugoénadl (9E169) a

ZAR-oldalon kell bedugni (5. dbra: (1) akku csatlakoztatd kdbel, (2) elektréda,
(3) a csatlakozd kdabel (13E99) piros/fehér ere)

2. program: elektroda és kapcsold AutoControl — LowlIn

put (piros kédold dugo)

nyit

zar

indité
markolé eré

automatikus
markolé eré
utanszabdlyzas

Flexi-Grip funkcié

az izomjelet az elekt-
réda veszi:
a kéz nyit

sebesség:
ardnyos:

15 mm/s-tél
300 mm/s-ig

a jelet a kapcsold
veszi: a kéz zarédik

sebesség:
dllandé
300 mm/s-ig

10N

max. 100 N-ig

a maximdlis marko-
16 er6tdl hat.

9.2.3 Egy kacspolés vezérlés:
Ez a program bdrmelyik Ottobock MyoBock kapcsoléhoz csatlakoztatva haszndlhaté.

Nyitas:
Zaras:

maximdlis sebességgel, amig a kapcsolé ZAR-oldala miiksdik. A kéz nyitva marad.
maximdlis sebességgel, amig a kapcsoldé ZAR-oldala mikadik.

2. program: kapcsol6 AutoControl — LowlInput (piros kddol6 dugd)

nyitva, amig a kap-
csol6 NYIT-oldala
mikodik.

sebesség
konstans 300 mm/s

oldala veszi: a kéz za-
rodik

sebesség:
konstans 300 mm/s

nyit zar indité automatikus Flexi-Grip funckié
markol6 eré markol6 eré
utanszabdlyzas
A kéz addig van a jelet a kapcsold ZAR 10N max. 100 N-ig a maximdlis mar-

kol6 erétdl kezdve
hat.

9.3 3. program:

AutoControl

Zo6ld kédolé dugo
Vezérlés 1 elektrodaval 1 linearis vezérlé elemmel vagy

1 kapcsoléval

A kéz a leggyorsabb markoldssal és a legkisebb erével (10 N) fogja meg a tdrgyat .

Amennyiben a szenzorika a tdrgy helyzetének megvdltozdsat érzékeli, automatikusan folyamatosan a
szilkséges markold erbig noveli a teljesitményt (max. 100 N).
A FlexiGrip 130 N esetén kezd hatni. A terhelés elmaraddsakor a SensorHand Speed Ujra az el6z6
markolé erét generdlja.
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9.3.1 Egy elektrédds vezérlés:

Nyitds:
Zards:
Tartas:
1. példa:

2. példa:

maximdlis sebességgel, az elektréddara haté gyors tartds izomjellel.

maximdlis sebességgel, az elektréddra haté gyors tartds izomelernyedéssel.

az elektréddra hat6é nagyon lasst izomelernyedéssel: A kéz nyitva marad.

Nyitds utan a pdciens az izmdat nagyon lassan ellazitja.

A nyitashelyzet vdltozatlan marad.

Nyitds utdn a pdciens az izmdt a lehetd leggyorsabban ellazitja. A kéz a leggyorsabban
zarédik és a targyat 10 N erével markolja meg.

Amennyiben a szenzorika a targy helyzetének megvdltozdsat érzékeli, automatikusan
a maximdlis er6ig 100 N) erdsiti a markoldst

3. program: 1 elektréda AutoControl (zokd kodold dugo)

sebesség
dllandé
300 mm/s

nyit zar indité automatikus Flexi-Grip funckié
markolé6 eré markolé eré
utanszabdlyzds
Gyors, tartés izomjel | az elektréddra haté na- | 10 N max. 100 N-ig a maximdlis marko-
az elektrodan gyon lassu izomelernye- 16 eré6tdl hat.
déssel:

a kéz nyitva marad
Gyors izomellazulas az
elektrédan keresztiil: a
kéz zarodik

sebesség:

dllandé

300 mm/s

9.3.2 Vezérlés 1 linedris vezérlé elemmel

Nyitas:
Zaras:
Tartas:

1. példa.

2. példa:
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maximdlis sebességgel, a linedris vezérl6 elemre haté gyors hizdssal
maximdlis sebességgel, a linedris vezérl6 egységre hat6 izomelernyesztéssel.
a linedris vezérlé elemre haté hizds nagyon lassi mérséklésével: A kéz nyitva
marad.

nyitds utdn a pdciens a linedris vezérlé elemre hatéd hizdst nagyon lassan mérsékli.
A nyitashelyzet valtozatlan marad.

Nyitds utdn a pdciens a linedris vezérl6 elemre hatd huzdst a lehetd leggyorsab-
ban csoékkenti.

A kéz a leggyorsabban zarédik és a targyat 10 N erével markolja meg.

Amennyiben a szenzorika a térgy helyzetének megvdltozdsat érzékeli, automati-
kusan a maximdlis eréig 100 N) erdsiti a markoldst
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3. program: 1 linedris vezérlé elem AutoControl (z6ld kodold dugd)

nyit zar indité mar- automatikus Flexi-Grip funckié
kolé6 eré markolé6 eré
utdnszabadlyzdas
a linedris vezérlé a linedris vezérlé elemre | 10 N max. 100 N-ig a maximdlis marko-
elem gyors meghu- hat6 hizds egészen las- 16 er6tdl hat.
zdsa san csokken

a kéz nyitva marad

a linedris vezérlé eelemre
haté hizds gyorsan
csokken

a kéz zdrodik

sebesség: sebesség:
dllandé dllandd
300 mm/ 300 mm/s

9.3.3 Vezérlés egy kapcsoléval:

Nyitas : maximdlis huzdassal, mig a kapcsold mikodik.

Zarés : a kapcsoloé elengedésekor a kéz automatikusan a lehetséges legnagyobb se-
bességgel zarodik, és 10 N erével markolja meg a targyat.

Megjegyzés:  a csatlakozo kdabel (13E99) piros/fehér vezetékét a NYIT-oldalra kell rddugni a
koaxidlis dugon (6. dbra: (1) akku csatlakoztatd kdbel, (2) az akku csatlakoztato
kdabel (13E99)

3. program: 1 kapcsold AutoControl (z6ld koédold dugd)

nyit zar indité mar- automatikus Flexi-Grip funcki6
kol6 eré markol6 eré
utdnszabdlyzas
A kéz addig van nyit- | Automatikusan zdr, mi- 10N max. 100 N-ig a maximdlis marko-
va, amig a kapcsol6 | helyst a kapcsolét elen- 16 er6tdl hat.
mikodik. gedik.
sebesség: sebesség:

konstans 300 mm/s | konstans 300 mm/s

9.4 4. program: VarioControl
Kék kédolé dugo
1 elektrédas vezérlés
vagy1 linedris vezérl6 elem

E program vdlasztdsa esetén a nyitds sebességét izomfeszités ereje és sebessége hatdrozza

meg. A zdrds sebessége az izomlazitds mértékének és sebességének a fliggvénye.

A FlexiGrip a maximdlis markolé erétdl hat. A terhelés elmaraddsakor a SensorHand

Ujra az el6z6 markol6 er6t generdilja.

nyitds: proporciondlis A nyitds sebességét az izomfeszités sebessége hatdrozza meg.

zQras : proporciondlis. A zards sebesség az izomellazitds sebességének és erejének a
figgvénye. Ez egyben megadja az utdnmarkolds maximdlis erejét is.
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tartas:
1. példa:

az elektroddra hat6 nagyon lassu izomlazitdssal.
Nyitds utdn a pdciens az izmdt lassan ellazitja. A zards analég a lassd izomel-

lazitds id6tartamdval. A tdrgyat kis erével (10N) fogja meg. Nem indul meg az
automatikus markol6 eré utdnszabdlyzas.

2. példa:

nyitds utén a pdciens az izmat a lehetd leggyorsabban ellazitja. A kéz a leg-

gyorsabban zarédik és a targyat 10 N erével markolja meg. Amennyiben a
szenzorika a tdargy helyzetének megvdltozasat érzékeli, automatikusan a maxi-
mdlis er6ig 100 N) erdsiti a markoldst

4. program: 1 elektrodds vezérlés VarioContol (kék kddold dugd)

nyit zdar indité automatikus Flexi-Grip funckié
markol6 eré markol6 eré
utanszabalyzas

Az izomfeszités se- Az izomlazitds sebessé- [10 N Kis-kdzepes zards- |kis-kdzepes zdrdsse-
bessége és ereje az  |ge és ereje az elektro- sebességig bességnél
elektrédara hat ddra hat nincs hat 15 N-tél
sebesség: sebesség: 10N kozepes-magas  |kdzepes-magas zdrds-
proporciondlis: proporciondlis: zdrdssebességnél [sebességnél a maxi-
15 mm/s-tdl 15 mm/s-tdl max. 100 N-ig malis markol6 erétdl
300 mm/s-ig 300 mm/s-ig hat

9.4.1 Vezérlés 1 linedris vezérlé elemmel
proporciondlis A nyitds sebességét a linedris vezérl6 elemre hatd hizds ereje és

Nyitds:

sebessége hatdrozza meg.

Zaras :

proporciondlis. A zdards sebességét a linedris vezérlé elemre hat6 hizds ereje és

sebessége hatdrozza meg. Ez egyben megadja az utdnmarkolds maximdlis erejét is.

Tartds: a linedris vezérl6 elem hizdsdnak egész lassu csokkentésével, a kéz nyitva marad.

1. példa. nyitds utdn a pdciens a linedris vezérlé elemre haté hizdast nagyon lassan mérsékli.
A zdrds analdg a lassu izomellazitds id6tartamaval. A targyat kis erével (10N) fogja
meg. Nem indul be az automatikus markolé eré uténszabdlyzds.

2. példa: Nyitds utdn a pdciens a linedris vezérl6 elemre hatd hizdst a lehet6 leggyorsabban
csOkkenti. A kéz a leggyorsabban zarédik és a targyat 10 N erével markolja meg.
Amennyiben a szenzorika a tdargy helyzetének megvdltozasat érzékeli, automatiku
san a maximdlis eréig 100 N) erdsiti a markoldst.

4. program: 1 linedris vezérl6é elem VarioContol (kék kodold dugd)

nyit zar indité automatikus Flexi-Grip funckié
marko,5l6 markol6 erd
eré utanszabdlyzas

A linedris vezérl A linedris vezérl6 elem- [10 N Kis-kdzepes zdrdsse- |kis-kdzepes zdrdsse-
elemre haté huzdas re haté eré csokkené- bességig bességig
ereje és sebessége  |sének sebessége nincs hat
hatdrozza meg. 15 N-t6l
sebesség: sebesség: 10N kdzepes-magas z4-  |kdzepes-magas zd-
proporciondlis: proporciondlis: réssebességnél rdssebességnél
15 mm/s-tdl 15 mm/s-tél max. 100 N-ig a maximdlis markolo
300 mm/s-ig 300 mm/s-ig er6tél hat
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9.5 5. program: VarioDual

sarga kédolé dugé

2 elektr6dds vezérlés
E program vdlasztdsa esetén a sebességét az izomfeszités sebessége hatdrozza meg. A zdrds
sebessége a kb. 10 N minimdlis markolé eréig az izom ellazitdsénak sebességétdl fiigg. A marko-
16 er6t az utdna kévetkezd vagy vele egy id6ben a mdsodik elektroddra kibocsdijtott izomjel szabja
meg.
A FlexiGrip az indité markol6 erd fliggvényében, mindig kis mértékben a maximdlismarkolé erd fo-
I6tt hatékony. A terhelés elmaraddsakor a SensorHand Speed Ujra az el6z6 markolé erét generdlja.

1 elektroda:

Nyitas: proporciondlis A nyitds sebességét az izomfeszités sebessége hatdrozza meg.

Zarés : proporciondlis. A zards sebesség az izomellazitds sebességének és erejének a
fuggvénye. A markolé eré kb. 10 N.

Tartas: az elektroddra hatd nagyon lassu izomlazitdssal. A kéz nyitva marad

2. elektréda:

Markolds: a markold eré mértékét a masodik elektroddra haté izomjel nagysdga hatdrozza
meg. A maximadlis maximdlis markold erd kb. 100 N.
1. példa: Nyitds utdn a pdciens az izmdt tetszéleges sebességgel ellazitja. A zards ardnyos

az izomellazitds sebességével. A targyat minimdlis erével (10 N) fogja meg.
A FlexiGrip 20 N esetén kezd hatni. A terhelés elmaraddsakor a SensorHand
Speed Ujra a minimdlis markold erét generdlja.

2. példa: az 1. példdban leirt markolds utdn a tdrgyat Ujra fokozott erével kell megfog-
ni. Ehhez a pdciens izomjelet bocsdjt a masodik elektréddra. Proporciondlisan
10N - 100 N markolé er6 generdlhaté. Amennyiben a megmarkolt targy helyze-
te megvdltozik, a markol6 eré az elére megadott érték 1,5-szeresére ndvekszik.
A FlexiGrip az el6re megadott max. 130 N markolé erd kb. kétszeresénél fejti ki
hatdsat A terhelés elmaraddsakor a SensorHand Speed djra a minimdlis

5. program: 2 elektroda VarioDual (sarga kédold dugd)
nyit zar inditoé automatikus Flexi-Grip funckié
markolé eré markolé eré
utanszabdlyzas

Az izomfeszités zdrds: 10N markolé eré 20 N-t6l

sebessége és ereje | Az izomlazitds sebessé- utanszabdlyzds

az 1. elektréddra ge és ereje azl. elektro- nincs

hat ddra hat

sebesség: sebesség:

proporciondlis: proporciondlis:

15 mm/s-tdl 15 mm/s-tdl

300 mm/s-ig 300 mm/s-ig
markolé er6 novelés: ardnyos: proporciondlis: az indité markold
a markolé eré a 2. 10 N-tél max. 1,5-szeres in- | erd fliggvényében,
elektréddra haté izomjel | 100 N dité markolé eré mindig kis mérték-
nagysagatol figg. elekt- ben a maximdlis-
réda. markol6 eré folott
markold erd: ardnyos fejti ki hatdsat
10 N-t6l min. 20 N-tdl
130 N-ig max. 130 N-ig
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9.6 6. program: a DMC plus szenzorika lekapcsolhato

fehér kédol6 dugo

2 elektrédas vezérlés
Ez a vezérlés megfelel az 1. programnak, de van SUVA-szenzorikdja. és a FlexiGrip funkcié ide-
iglenesen deaktivalhaté.

9.6.1 A SUVA-szenzorika és a FlexiGrip funkcié ki-bekapcsoldsa

Puha, benyomddoé targyak megragaddsdhoz (ilyenek pl. a habszivacsok, vagy egyes szersza-
mok, pl. csipeszek) a SUVA-szenzorika kézzel deaktivalhaté. Ehhez a SensorHand Speed-et
utkozési ki kell nyitni és tetszéleges erejli izomjellel nyitott dllésban kell tartani. Ezzel egy idében
a SUVA-szenzorikdra (1. dbra) enyhe nyomast kell kifejteni (egy kemény targy megnyomdsaval).
Rovid rezgés jelzi vissza a kikapcsolds tényét. A SUVA-szenzorika bekapcsoldsdhoz ugyanezt a
miveletet kell elvégezni. Két révid rezgés jelzi vissza a SUVA-szenzorika aktivizdléddsat.

Q Megjegyzés:
Vegye figyelembe, hogy ha a SUVA-szenzorika ki van kapcsolva,a markol6 eré6 nem
dllitédik automatikusan utdna, és a megragadott targyak kieshetnek.*

Az akkumuldtorok behelyezése utdn rezgés jelzi a pdciensnek az aktudlis moéduszt.
Egyszeri rezgd jelzés: a szenzorika ki van kapcsolva
Kétszeres rezg® jelzés: a szenzorika be van kapcsolva

10 Az akkumuldatorok kezelése

A SensorHand Speed lizemeltetéséhez csak teliesen feltoltott akkumuldtort szabad haszndini.
Mindig dlljon készenlétben egy masodik feltdltott Ottobock akkumuldtor. Az intelligens akkume-
nedzselés tajékoztatja a pdcienst az akku toltéttségi szintjétdl, ahogy meril le ugyanis, igy mo-
zog egyre lassabban a kéz és csékken folyamatosan a markolé erd. Az akku ugyanakkor védve
van a veszélyes tulzott mértékd lemeriléstdl.

Azért ajanljuk a SensorHand Speed (zemeltetését EnergyPack-kal (757B20), hogy a protézis-
kéz teljesitménye hosszabb id6n at maximdlis legyen.

Bizonyos teljesitménykorldtok mellett a SensorHand Speed miikddtetheté 757B21
EnergyPackkal, 757B15 X-ChangePackkal vagy MyoEnergy Integrallal (757B25=*, 757B35=").
Az akkumuldtorok kezelésével kapcsolatos részletes informdciok az akkuk mellett taldlhaté tud-
nivalokban olvashaték

c Figyelem:

Ha a SensorHand Speed teljesen feltoltétt EnergyPack-ot (757B20/757B21) vagy
MyoEnergy Integralt (757B25=*, 757B35=") észlel, automatikusan dtkapcsol a Li-ion
akkutechnolégidra. Utdna a rendszert mdr csak ezzel a technologidval lehet miikod-
tetni. Amennyiben mégis 757B15 Ottobock X-ChangePack haszndlatdra kerdl sor, az
akkumuldtor teljes kapacitdsa mdr nem haszndlhaté. Az X-ChangePack technolégia
haszndlatdra az Ottobock MyoSelect (757T13) segitségével lehet visszadlini.

A megbizhatdsdg és az lUzembiztonsdg megkéoveteli, hogy kizarélag az Ottobock akku-
muldtorait (757B20, 757B21, 757B25=*, 757B35="* vagy 757B15) haszndljdk.

Uzemkész dllapotban, NiMH akkumuldtoros Gizemmédra dllitva szdllitjuk.
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11 MdUiszaki adatok

nyugalmi dram 2 mA

Uzemi hémérséklet 0-70°C

nyildsszélesség 100 mm

proporciondlis sebesség 15-300 mm/s

proporciondlis markolé eré 0-100 N

dramelldtas Bock EnergyPack 757B20 (7,2 V)
A szorit6 0sszetevok élettartama 5 év

Az akkumuldtor élettartama 2 év

Korlatozdasok mellett:

EnergyPack 757B21 (7,2 V)

MyoEnergy Integral 757B25=*, 757B35=" (7,4 V)

X-ChangePack, csere- akkumuldtor NIMH ~ 757B15 (6 V)

Kornyezeti feltételek

Tdrolds (csomagoldssal és csomagolds nélkil) +5 °C/+41 °F — +40 °C/+104 °F
legfeljebb 85%-os relativ pdratartalom, nem
lecsapddo

Szdllitds (csomagoldssal és csomagolds nélkil) -20 °C/-4 °F — +60 °C/+140 °F
legfeljebb 90%-os relativ pdratartalom, nem

lecsapddd

Uzemeltetés -5 °C/+23 °F — +45 °C/+113 °F
legfeljebb 95%-os relativ pdratartalom, nem
lecsapddd

Az akkumuldtor toltése +5 °C/+41 °F — +40 °C/+104 °F
legfeljebb 85%-os relativ pdratartalom, nem
lecsapddd

12 Alkalmazott szimbélumok

Orvostechnikai eszkz

13 Szavatossdg

Az Otto Bock Healthcare Products GmbH, (a tovdbbiakban a Gydrté) csakis akkor vdllal sza-
vatossdgot, ha a termékre vonatkozé be- és feldolgozdsi utasitdsok és el6irdsok, valamint az
dpoldsi utasitasok és a karbantartdsi terv dltal el6irt intervallumok be vannak tartva. A Gydarté
hatdrozottan rédmutat arra, hogy jelen termék kizarélag a Gyarté dltal jovahagyott épité-elem
kombindcidkban haszndlandé (Id. a haszndlati utasitdsokat és katalégusokat). A Gydrté nem
felel olyan kdrokért, melyek dltala nem engedélyezett alkatrész-kombindciok (idegen termékek
alkalmazdsa) és alkalmazdsi médok miatt keletkeznek.

Ezt a terméket kizarolag engedélyezett Ottobock szakszemélyzet nyithatja ki és végezhet rajta
javitdsokat.

14 Tisztitds és dpolds

Ha a termék bepiszkolodik, akkor nedves, puha ruhdval és kimél§ szappannal (pl. az Ottobock
453H10=1 jell Derma Cleanjével) tisztitsa. Ugyeljen arra, hogy a termék ne kdrosodjon és ne
keriljon folyadék a rendszer 6sszetevdibe.

Veégll a protézisalkatrészeket puha ruhdval torélje szdrazra.
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15 CE mindsités

Az Otto Bock Healthcare Products GmbH ezennel kijelenti, hogy a termék megfelel az orvos-
technikai eszk6zokre vonatkozd eurdpai elGirdsoknak. A termék megfelel az egyes veszélyes
anyagok elektromos és elektronikus berendezésekben valé alkalmazdsdnak korlatozdsardl szé-
|6 2011/65/EU RoHS-irdnyelv kdvetelményeinek. Az iranyelvek és kdvetelmények teljes szévege
a kovetkez6 internetcimen dll rendelkezésre: http://www.ottobock.com/conformity

16 Aruvédjegy

A jelen kisér6é dokumentumban szerepld valamennyi megnevezés korlatozdas nélkil az érvénybenlévé
védjegyzési és az adott tulajdonosi jogok ald tartozik. Valamennyi itt megnevezett mdrka, kereske-
delmi megnevezés vagy cégnév lehet bejegyzett mdrkanév is, az adott tulajdonos jogai ald tartozik.
A jelen kisér6 dokumentumban haszndlt markdk kozil kifejezetten hidnyzé megnevezésbdl
nemkévetkezik, hogy egy megnevezésre nem vonatkozik harmadik fél joga.

Tirkge

Son giincelleme tarihi: 2021-04-15

¢ Uriini kullanmadan énce bu dokiimani dikkatle okuyun ve giivenlik bilgilerine uyun.

¢ Uriiniin givenle kullanimi konusunda kullaniciyi bilgilendirin.

o Uriinle ilgili herhangi bir sorunuz varsa veya herhangi bir sorunla karsilasirsaniz iireticiye danisin.

e Uriinle ilgili ciddi durumlar, 6zellikle de saghk durumunun kétiilesmesi ile ilgili olarak Greticinize
ve Ulkenizdeki yetkili makamlara bildirin.

* Bu dokiimani saklayin.

Uriinii sadece birlikte teslim edilen bilgiler dogrultusunda isletime aliniz.

1 Kullanim Amaci

8E38=8* veya 8E39=8" Ottobock SensorHand Speed sadece (st ekstremite harici protez uy-
gulamalari igin kullanilabilir.

1.1 Medikal Amacg¢

8E38=8*, 8E39=8" ve 8E41=8* Ottobock SensorHand Speed viicudun Ust kismindaki asiri du-
rumlarinda sadece eksoprotetik beslemeler igin kullanilir.

1.2 Kullanim

8E38=8*, BE39=8* ve 8E41=8* Ottobock SensorHand Speed tek tarafli veya cift tarafll ampute
edilmis hastalar igin kullanilir.

1.3 Kullanim kosullari

8E38=8*, BE39=8* ve 8E41=8* Ottobock SensorHand Speed guinliik aktiviteler icin gelistiriimis-
tir ve alisilmisin disindaki aktiviteler érnegin ekstrem spor tirlerinde (serbest tirmanma, yamag
parasitd, vs.) kullanlmamalidir.

Ottobock SensorHand Speeg 8E38=8*, 8E39=8* ve 8E41=8* sadece tek bir hastanin destek-
lenmesi igin 6n gorilmustir. Uriiniin baska hastalarda kullaniimasina Uretici tarafindan izin veril-
mez.
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1.4 Ortopedist teknisyeninin ézellikleri

Bir hastada 8E38=8*, 8E39=8* ve 8E41=8* Ottobock SensorHand Speed kullanimi sadece
Ottobock MyoBock pargalarinin kullanimi igin egitim gérmis ve sertifika almis ortopedist teknis-
yeni ile gergeklestirilmelidir.

2 Guvenlik Uyarilan

kontroliine veya fonksiyon bozukluklarina sebebiyet verebilir ve hasta icin bir ya-
ralanma riski olusturabilir.

Q Asagida belirtilen givenlik bilgilerine uyulmamasi, Sistem Elektronik El‘in hatali

* Protez eldivenin giyilmesi sirasinda silikon sprey kullanmayiniz, aksi halde eldiven giivenli se-
kilde oturmaz. Montaj yardimcisi olarak Ottobock Procomfort jel 633S2 dnerilmektedir

e SensorHand Speed ve bagl olan pargalarda gigli elektro manyetik yayilmalari (6rn. yiksek
gerilim hatt, verici, trafolar, magzalardaki triin giivenlik sistemlerinin yakininda) azaltmak igin,
elektrodlarin olabildigince hassas olmayan bir sekilde ayarlanmig olmasi gerekir.

e Elektrikli baglantilarin sékilmesinden veya olusturulmasindan (6rn. elin protezden gekilmesi)
once sistemin mutlaka enerji kaynagindan ayrilmasi gerekir. Bunun igin akiimilatori yerlestir-
me gergevesinden cikariniz veya protezi, sarj kovanindaki tusa basarak kapatiniz

* Yapilan ayarlar veya secilen programlardan arzu edilen sonucun alinamamasi durumunda
Ottobock Myo Servisine miiracaat edilmelidir.

e Hasta SensorHand Speed'in dogru kullanimi hakkinda 3. madde (“Hasta Bilgileri”) uyarinca
bilgilendirilmelidir.

e SensorHand Speed glnlik aktiviteler igin gelistirilmistir ve ekstrem sporlar (serbest tirman-
ma, paragliding, vs.) gibi asin aktiviteler igin kullanimamalidir. Protez ve bunlarin diger par-
calarina itina ile bakilmasi sonucu sadece yasam beklentileri degil ayni zamanda hastanin
kisisel glivenligi de emniyete alinir! Protez asin zorlanmaya maruz birakildiysa (6rn. diigsme
veya benzeri), bu durum derhal bir ortopedi teknisyeni tarafindan hasar bakimindan kontrol
edilmelidir. Muhatap kisi gerektiginde protezi Ottobock Myo servisine gonderen yetkili ortope-
di teknisyenidir.

e Uriinii sadece Ottobock tarafindan onaylanan pargalar ile birlestiriniz (Kombinasyon olanak-
larr). Ottobock, Uriin igin belirtilen pargalarin disinda pargalar kullanildiginda higbir sorumluk
Ustlenmez.

¢ Bu kullanim kilavuzu igerisinde belirtilen galismalar haricinde protezde manipilasyon yapiima-
malidir.

e Akdlerin kullanimi sadece Ottobock servis merkezlerine mahfuzdur (degisiklik yapilamaz).

¢ Uriinin agilmasi ve onarilmasi veya hasarli pargalarin onariimasi calismalari sadece yetkili
Ottobock uzman personeli tarafindan yapilabilir.

e HF iletisim cihazlarina gok az mesafede (6rn. mobil telefonlar, Bluetooth cihazlar, WLAN ci-
hazlari) dahili veri iletisiminin bozulmasindan dolayi protezde beklenmedik hareketler meyda-
na gelebilir. Bu HF iletisim cihazlarina bu nedenlerden dolayi gerekli minimum mesafelerde
durulmasi 6nerilmektedir:

® Mobil telefon GSM 850 / GSM 900: 0,99 m

* Mobil telefon GSM 1800 / GSM 1900 / UMTS: 0,7m
¢ Baz istasyonu: 0,35m dahil DECT telsiz telefonlar

¢ WLAN (Router, Access Points,...): 0,22m
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3 Hasta Bilgileri

¢ SensorHand Speed igine kati veya sivi herhangi bir maddenin kagmamasina dikkat edilmelidir.

¢ SensorHand Speed yogun duman veya toza, mekanik vibrasyonlara veya ¢arpmalara ve yiik-
sek sicakliklara maruz birakilmamalidir.

e Yiksek gerilim hatlar, vericiler, trafolar veya diger giiclii elektromanyetik 1sima kaynaklarin
oldugu yerlerin yakinlarinda bulunuldugunda (6rn. magazalardaki Griin glivenlik sistemlerinin
yakininda) SensorHand Speed‘de hatali fonksiyonlar meydana gelebilir.

¢ Sensore dokunularak baslatilabilen otomatik yeniden kavramanin belirli durumlarda ézenli bir
sekilde kullanilmasi gerekir: 6rn. el sikkma, viicut bakimi vs.

e SensorHand Speed'in agilmasi ve onariimasi veya hasarli pargalarin tamiri sadece sertifikali
Ottobock Myo Servisi tarafindan yapilmalidir.

e Eger SensorHand Speed kullaniimayacaksa sensorik ve mekanizmanin korunmasi igin elin
aclk konumda muhafaza edilmesine dikkat edilmelidir.

¢ Litfen hastaya SensorHand Speed ile ilgili 646D 165 hasta bilgilerini teslim ediniz.

3.1 Otomobil Kullanma

Kol protezi tagiyan bir kisinin otomobil kullanip kullanamayacagi genel olarak ifade edilemez. Bu
durum, kol protezi kullanan kisinin gérdiigu protez uygulamasina (amputasyon seviyesi, tek veya
cift tarafl, giidik durumu, protezin kurulum sekli) ve bireysel yeteneklerine bagldir. Bir motorlu
tasitin kullanilimasi igin gegerli ulusal yasal talimatlara mutlaka uyun ve sigorta yasalarina yone-
lik nedenlerle sirlis yeteneginizi yetkili bir merkeze kontrol ettirin ve onaylatin. Ottobock genel
olarak, kullanilacak otomobilin bir uzman tarafindan ihtiyaglar dogrultusunda modifiye edilmesini
(6rnegin 6zel bir direksiyon tertibati ile) 6nerir. Guvenlik agisindan SensorHand Speed kapali
konumdayken otomobil kullanilmaldir. SensorHand Speed caligir konumdayken otomobil kulla-
nildiginda, hastanin muhtemel bir hatal kontrolu trafigin tehlikeye girmesine sebebiyet verecektir.

Dikkat:

A Eger SensorHand Speed bir el mafsal baglantisi ile donatildiysa, kavrama pargasi
kullanimdan 6nce hdafif bir dondirme ile elin protezden ¢oziilmeyecegi sekilde pozis-
yonlandiriimalidir!!

uygun olmayan bir imha, gevreye ve sagliga zarar verebilir. Litfen llkenizde gegerli

ﬁ Bu driin her yerde aynstinlmamis ev ¢opi ile atiimamalidir. Ulkenizin yénetmeliklerine
olan geri verme ve toplama yontemleri ile ilgili agiklamalar dikkate aliniz.

4 Bakim

Yaralanmalari énlemek ve (riin kalitesini stirdiirmek icin her 24 ayda bir diizenli olarak bakim
(servis bakimi) yapiimasi tavsiye edilir. Tolerans penceresi, bakim siiresinin gegmesinden sonra
maksimum bir ay 6nce veya U¢ ay sonrasidir. Genel olarak tiim Urlnler igin garanti siresi bo-
yunca 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 ser-
vis hizmetleri garanti kapsamina ve gegerliligine gore lcretsiz veya dnceden fiyat teklifi ile Geretli
bir sekilde yurtilebilir. Bakim ve onarimlar igin her zaman asagidaki bilesenler génderilmelidir:
Uriin, sarj cihazi ve adaptér. Kontrolii yapilacak bilesenleri géndermek igin énceden alinmis ser-
vis (nitesinin nakliye ambalaji kullaniimalidir.
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5 Ambalaj Kapsami

1 adet SensorHand Speed
1 adet Kullanma Talimati

6 Tarifi ve Fonksiyonu

Ottobock SensorHand Speed, yenilikgi hassasiyet kontroll ve yiiksek kavrama hizi 6zelligine sa-
hip myoelektronik kontrollii bir el protezidir. Ottobock SensorHand Speed SUVA-Sensor'? (Grip
Stabilisation System), FlexiGrip ve programlama fonksiyonlari ile donatiimistir.

Orantii DMC-Kontrolii (Dynamic Mode Control) hastanin kavrama hizini ve kavrama kuvvetini,
verdigi kas sinyalinin ylksekligi ile orantili sekilde kontrol etmesine olanak saglar. Kas sinyalinin

glict degistiginde kavrama hizi ve kavrama kuvveti degisen kas sinyaline aninda uyum saglar.
8E38=8* SensorHand Speed'in koaksiyal kovani portakal renginde bir halka, SensorHand Spe-
ed 8E39=8* veya 8E41=8*baglanti kablosu ise portakal renginde bir kovan ile isaretlidir.

6.1 SUVA Sensor

Basparmaga entegre edilmis bulunan SUVA Sensor (Resim 1) kavranan bir cismin konumunu
degistirdigini ve bir kayma riskinin olustugunu algilar. Sistem baslangigta belirlenen kavrama gi-
clini, kavranan cisim hareketsiz durana kadar otomatik olarak ve kademesiz sekilde ylkseltir.

6.2 FlexiGrip Fonksiyonu

FlexiGrip Fonksiyonu, kavrama kuvvetinin elektrod sinyalleriyle gevsetilmesine ve yeniden kav-
ranmasina lizum kalmadan, kavranan bir cismin gevriimesini veya konumunun degistirilmesini
mimkin kilar. Protez el, dogal elin yapacagr sekilde, kavranan bir cismin konum degisikliklerini
algilar ve takip eder. Bu 6zellik ele esneklik kazandirr.

6.3 Programlama Fonksiyonu

Hastaya en uygun uyum igin 6 farkll program arasinda segim yapilabilir. Programlar farkl renkte
kodlama figleri kullanilarak belirlenir (Resim 2). Genelde programm 1, Dynamic Mode Control
tercih edildiginden bitiin eller beyaz kodlama fisi takili olarak teslim edilir.

6.4 SensorHand Speed’in calistirnimasi ve kapatilmasi

Kozmetik eldivene basarak elektronik kontrol mekanizmasina entegre agma/kapama digmesini
calistirabilirsiniz.

El Gstl bolgesi: Ac fonksiyonu (Resim 3)

Basparmak bolgesi:  Kapat fonksiyonu  (Resim 4)

7 Elektrodun (larin) Ayarlanmasi

SUVA Sensor Teknolojisine sahip SensorHand Speed'in mimkiin olan en iyi fonksiyonu elekt-
rodlarin en uygun konuma yerlestirilmesi ve dogru ayarlanmasi ile saglanir. Uygun elektrod konu-
mu ve ayari 757M10/757M11=X-CHANGE Ottobock MyoBoy ile sorunsuz sekilde belirlenebilir.

Elektrotlarin kontak yiizeylerinin mimkin oldugunca tim ylzeyleriyle sakat olmayan deriye te-
mas etmelerine dikkat edilmelidir. Elektrikli cihazlar nedeniyle ciddi arizalar gozlenirse, elektrot-
larin konumu kontrol edilmeli ve gerekirse degistiriimelidir. Arizalarin giderilememesi durumunda,
litfen Ottobock Myo servisine bagvurun.

Dikkat!

A Kas yorulmasi dogru olmayan sonuglar olusturdugu ve bunun sonucunda, hekim elekt-
rotlari daha duyarli bir sekilde ayarlama egiliminde oldugu igin, egzersizler sirasinda
hasta molalar vermelidir.

12 Isvigre Kaza Sigortalan Kurumu SUVA ile isbirligi igerisinde Otto Bock Healthcare Products GmbH tarafindan gelistirilmistir
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Program 1, 5 ve 6:

MyoSoft veya PAULA yazilim programinda arzu edilen programi seginiz. Her bir elektrod, hasta
ilgili kas sinyalini takriben 2 saniye sireyle HIGH (ylksek) degerinin tzerinde tutabilecegi sekilde
ayarlanmalidir (Resim 7, poz. 1).

Program 2:

MyoSoft veya PAULA yazilim programinda arzu edilen programi seginiz. Her bir elektrod, hasta
ilgili kas sinyalini takriben 2 saniye siireyle LOW (diistik) degerinin tzerinde tutabilecegi sekilde
ayarlanmalidir (Resim 7, poz. 2).

Program 3:

MyoSoft veya PAULA yaziim programinda AutoControl modunda sensor eli seginiz. Her bir
elektrod, hasta ilgili kas sinyalini takriben 2 saniye siireyle ON degerinin lizerinde tutabilecegi
sekilde ayarlanmalidir (Resim 8).

Program 4:

MyoSoft veya PAULA yazilim programinda VarioControl modunda sensoér eli seginiz. Her bir
elektrod, hasta ilgili kas sinyalini takriben 2 saniye stireyle HIGH degerinin lzerinde tutabilecegi
sekilde ayarlanmalidir (Resim 7, poz. 1).

Resim 7 ve Resim 8 ile ilgili agiklama: Program 3 ve 4'de sadece bir kas sinyali gorebilirsiniz!

8 Fonksiyon Tiirleri

Arzu edilen programin belirlenmesi igin uygun kodlama figinin kullaniimasi gerekir (Resim 2)
13E184=1 (beyaz) 13E184=3 (yesil) 13E184=5 (san) 13E184=8 (siyah)
13E184=2 (kirmizi) 13E184=4 (mavi) 13E184=6 (mor)

13E184=8 siyah kodlama soketi SensorHand Speed'in kumanda elektronigine takilmigsa,
MyoSelect 757T13 ile tim fonksiyon tirleri ayarlanabilir. 757713 MyoSelect ile SensorHand
Speed'de hiz ayarlamasi biitiin kodlama figleriyle yapilabilir. Bunun igin 647G131 kullanma kila-
vuzunu okuyunuz.

Kodlama figini degistirmeden ig elin emniyet halkasini sékiiniz. ig eli kismen siyirip kodlama fisini
degistiriniz (Resim 2)

ic Elin ve Emniyet Halkasinin Tekrar Yerine Takilmasi.

Sistemin yeni kodlama fisini algilayabilmesi icin akii kisa bir sire igin yerinden gikarilmali ve tek-
rar takiimalidir (Reset). On adet farkli program tiirl arasinda segim yapilabilir.

9 Program Tablosu

Program 1 Acma Kapama Endikasyon
DMC plus Sensor Elektrod tzerinden myo- | Elektrod lizerinden myo- | 2 giiglii kas sinyaline
Beyaz kodlama figi sinyali sinyali sahip hastalar igin tercih

edilir
iki elektrod Hiz: Hiz:
Orantili (proporsiyonel) | Orantili (proporsiyonel)
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Kirmizi kodlama fisi

ylkseklikte kisa sinyal)

Program 2 Acma Kapama Endikasyon
AutoControl - Elektrod lizerinden myo- | Elektrod lizerinden myo- | 2 zayif kas sinyaline sahip
Lowlinput sinyali sinyali dijital (herhangi hastalar igin

Kirmizi kodlama figi

Bir elektrod ve arzu
edilen herhangi bir
Ottobock salteri

Hiz:
Orantili (proporsiyonel)

Hiz: Sabit

iki elektrod Hiz: Orantili Hiz: Sabit

(proporsiyonel)
AutoControl - Elektrod tGzerinden myo- | Salter Gizerinden myo- Sadece 1 kasi olan ve
LowlInput sinyali sinyali zayif kas sinyaline sahip

hastalar igin

AutoControl -
LowlInput
Kirmizi kodlama fisi

Salterin agma tarafi
basili tutuldugu siirece
el agllr.

Salterin kapama tarafi
lzerinden sinyal: El ka-
panir

Kas sinyali olmayan veya
¢ok zayif kas sinyaline sa-
hip hastalar igin

Yesil kodlama fisi

Bir elektrod

ve slrekli myo sinyali

Hiz: Sabit

mesi:
El agik konumda kalir

Hizl kas gevsemesi: El
kapanir

Hiz: Sabit

Arzu edilen herhangi bir | H,: Sabit Hiz: Sabit
MyoBock salteri

Program 3 Acma Kapama Endikasyon
AutoControl Elektrod lzerinden hizli | Cok yavas kas gevse- | Sadece 1 kasi olan ve

¢ok zayif kas sinyaline sa-
hip hastalar igin

AutoControl
Yesil kodlama figi

Salter basili tutuldugu
strece el aclilir

Salter birakildiginda el
otomatik olarak kapanir

Kas sinyali olmayan veya
¢ok zayif kas sinyaline sa-
hip hastalar igin

Mavi kodlama figi

geriliminin hizi ve glicl.

geriliminin hizi ve glici.

Arzu edilen herhangi bir | Hz: Sabit Hiz: Sabit

MyoBock salteri

Program 4 Acma Kapama Endikasyon
VarioControl Elektroda verilen kas Elektroda verilen kas 1 kasi olan ve gii¢li kas

sinyaline sahip veya
kokontraksiyona egilimli

Mavi kodlama figi

Bir transduiktor

ve glcu.

Hiz:
Orantili (proporsiyonel)

zini ve glclnl diiglirme

Hiz:
Orantili (proporsiyonel)

Bir elektrod Hiz: Hiz: hastalar icin
Orantili (proporsiyonel) | Orantili (proporsiyonel)
VarioControl Transduktori gekme hizi | Transdiktori gekme hi- | kas sinyali olmayan veya

cok zayif kas sinyaline
sahip hastalar igin

SensorHand Speed
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Program 5

Acma

Kapama

Endikasyon

VarioDual
Sari kodlama figi

iki elektrod

ilk elektrod iizerinden
kas geriliminin hizi ve
gtici.

Hiz: Orantili (proporsi-
yonel)

ilk elektrod izerinden
kas geriliminin gevseme
hizi ve glici

Hiz: Orantil
(proporsiyonel)

ikinci elektrod tizerinden
kas sinyalinin yliksekligi
ile orantili kavrama
kuvveti.

2 giglu kas sinyaline
sahip hastalar igin kontrol

Program 6

Acma

Kapama

Endikasyon

DMC plus Sensor
Mor renkli kodlama figi

iki elektrod

Elektrod lzerinden myo-
sinyali

Hiz:
Orantili (proporsiyonel)

Elektrod lzerinden myo-
sinyali

Hiz:
Orantili (proporsiyonel)

2 guicli kas sinyaline
sahip haslar igin program

SUVA Sensor ve FlexiGrip
kapatilabilir.

Bitiin kuvvet degerleri (Ornek: 100 N ~ 10 Kp ) baglayici olmamakla birlikte farkl isletim
tirlerinin fonksiyon prensibini aciklamak icin belirtilmistir.

9.1 Program 1:

tarafindan belirlenir.
Acma:
Kapama:

DMC plus Sensor

Beyaz kodlama fisi

2 elektrodlu kontrol

Bu kontrol DMC kontroliine tekabiil etmekle birlikte ayrica “SUVA Sensor” ‘e (grip stabilisation
system) sahiptir. Kavrama hizi ve kavrama kuvveti kas sinyalinin glicii (kas geriliminden olusur)

Acma elektrodu tzerinden orantili (proporsiyonel).
Kapama elektrodu lizerinden orantili (proporsiyonel).

Ornek 1:

Ornek 2:
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Zayif bir kas sinyali cismin kavranmasi i¢in gereken en disiik kavrama kuvvetini
(10 N) olusturur. Sensor kavranan cismin kaydigini algiladiginda, kavrama
kuvvetini otomatik olarak ilk kavrama kuvvetinin 1,5 misline kadar (ihtiyaca gore)
artirir (15 N).

FlexiGrip 20 N ‘de etkinlesir. Cismin konumu degistikten sonra SensorHand
Speed tekrar dnceki kavrama kuvveti ile kavrar.

Daha gliglii bir kas sinyali daha ylksek bir kavrama kuvveti olusturur ve kavrama
kuvveti cismin kaymamasi igin - ihtiyaca gére - azami 100 N ‘ye yiikselir.
FlexiGrip 130 N ‘de etkinlesir. Cismin konumu degistikten sonra SensorHand
Speed tekrar 6nceki kavrama kuvveti ile kavrar.

SensorHand Speed



Program 1: DMC plus sensor (beyaz kodlama fisi)
Acma Kapama Baslangig Otomatik Flexi-Grip fonksiyonu
kavrama kavrama
kuvveti kuvveti ayar
Elektrod lzerinden | Elektrod tizerinden | Orantili: Orantili: Baslangigtaki kavrama
myo sinyali myo sinyali ON ‘den Baslangi¢ kavrama | kuvvetine bagl olarak,
100 ‘e kuvvetinin azami 1,5 | azami kavrama kuvveti
kadar misline kadar ayarinin biraz Gzerinde
etkinlesir.
Hiz: Orantil Hiz: Orantil Ornek: asgari 20 N ‘den itibaren
(proporsiyonel) (proporsiyonel) Baslang kavrama azami 130 N ‘den
15 mm/s ‘den 15 mm/s ‘den kuvveti 10N = itibaren
300 mm/s ‘e kadar | 300 mm/s ‘e kadar kavrama kuvveti
azami 15N 'e
kadar ayarlanir

Gerektiginde daha glgli bir kas sinyali ile, otomatik kavrama kuvveti ayarindan bagimsiz olarak,
kavrama kuvveti azami 100 N ‘e kadar artirilabilir.

Bilgi: Kisa bir “AG" sinyali ile otomatik kavrama kuvveti ayari ve FlexiGrip fonksiyonu
her an durdurulabilir.

9.2 Program 2: AutoControl - Lowlnput

Kirmizi kodlama fisi

2 elektrodlu kontrol,

1 elektrod ve 1 salter veya

1 salter
El en yiiksek hiz ile kapanir ve bir cismi en dislk kuvvetle kavrar (10 N).
Sensor cismin kaydigini algiladiginda kavrama kuvveti cismin kaymamasi igin - ihtiyaca goére -
azami 100 N ‘ye yUkselir.
FlexiGrip azami kavrama kuvvetinden itibaren etkinlesir. Cismin konumu degistikten sonra Sen-
sorHand Speed tekrar dnceki kavrama kuvveti ile kavrar.

9.2.1 2 Elektrodlu Kontrol:
Acma: Acgma elektrodu tizerinden orantili (proporsiyonel).

Kapama: Kapama elektroduna, ON esiginin tizerinde istenen herhangi yikseklikte kisa bir
kas sinyali sayesinde azami hiz ile.

bir kas sinyali sayesinde azami hiz ile.

Program 2: 2 Elektrod AutoControl — Lowlnput (kirmizi kodlama figi)
Acma Kapama Baslangi¢ Otomatik Flexi-Grip
kavrama kavrama fonksiyonu
kuvveti kuvveti ayan
Elektrod lzerinden Elektrod lzerinden 10N azmai 100 N ‘e kadar | azami kavrama
myo sinyali myo sinyali dijital kuvvetinden
(herhangi yiikseklikte itibaren etkinlegir
kisa sinyal)
Hiz: Orantil
(proporsiyonel) Hiz: Sabit
15 mm/s ‘den 300 mm/s
300 mm/s ‘e kadar
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9.2.2 1 Elektrodlu ve 1 Salterli Kontrol

Acma: Acma elektrodu tizerinden orantili (proporsiyonel).
Kapama: Saltere kisa bir slre ile basildiginda azami kavrama kuvveti ile.
Bilgi: 13E99 Baglanti Kablosununun kirmizi/beyaz renkli kablosunu, 9E169 Koaksiyal

Fis'in KAPAMA tarafina takiniz (Resim 5: (1) aki baglanti kablosu, (2) elektrod,
(8) 13E99 Baglanti Kablosunun kirmizi/beyaz damari)

Program 2: Elektrod ve Salter AutoControl — Lowlnput (kirmizi kodlama figi)
Acma Kapama Baslangig Otomatik Flexi-Grip

kavrama kavrama fonksiyonu
kuvveti kuvveti ayari

Elektrod lzerinden Salter tzerinden 10N azami 100 N ‘e kadar | azami kavrama

myo sinyali: sinyal: kuvvetinden

El acilir El kapanir itibaren etkinlesir

Hiz: Orantil Hiz: Sabit

(proporsiyonel) 300 mm/s

15 mm/s ‘den

300 mm/s ‘e kadar

9.2.3 1 Salterli Kontrol:
Bu program arzu edilen herhangi Ottobock MyoBock Salteri ile birlikte kullanilabilir.

Agcma: Salterin ACMA tarafina basildigi siirece azami hizla. El sonra agik kalir.
Kapama: Salterin KAPAMA tarafina basildigi siirece azami hizla.
Program 2: Salter AutoControl — LowInput (kirmizi kodlama fisi)
Acma Kapama Baslangi¢ Otomatik Flexi-Grip
kavrama kavrama fonksiyonu
kuvveti kuvveti ayarn
Salterin ACMA Salterin KAPAMA 10N azmai 100 N ‘e kadar | azami kavrama
tarafina basildig tarafi (zerinden sinyal: kuvvetinden
slirece el acilir El kapanir itibaren etkinlesir
Hiz: Sabit Hiz: Sabit
300 mm/s 300 mm/s
9.3 Program 3: AutoControl

Yesil kodlama fisi
1 elektrodlu ve 1 transdiiktoérlii veya 1 salterli kontrol

El en yiiksek hiz ile kapanir ve en bir cismi en dislk kavrama kuvvetiyle (10 N) kavrar.

Sensor cismin kaydigini algiladiginda ihtiyag duyulan kavrama kuvvetini (azami 100 N) otomatik
olarak ve kademsiz sekilde ayarlar.

FlexiGrip 130 N ‘de etkinlesir. Cismin konumu degistikten sonra SensorHand Speed tekrar 6n-
ceki kavrama kuvveti ile kavrar.

9.3.1 1 Elektrodlu Kontrol:

Acma: Elektrod tizerinden hizl ve strekli bir kas sinyali ile azami hiz ile.

Kapama: Kasin hizli sekilde gevsetilmesiyle azami hiz ile.

Duraklatma:  Elektrod lizerinden kasin gok yavas gevsetilmesiyle: El agik konumda kalir.
Ornek 1: Hasta eli agtiktan sonra kasini gok yavas gevsetir.

Agilma konumu degismez.
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Ornek 2:

Hasta eli agtiktan sonra kasini gok hizli gevsetir. El otomatik olarak en ylksek
hizla kapanir ve cismi 10 N kavrama kuvvetiyle kavramaya baslar.

Sensor cismin kaydigini algiladiginda kavrama kuvveti cismin kaymamasi igin -
ihtiyaca gore - azami 100 N * e y(kselir.

Program 3: 1 Elektrod AutoControl (yesil kodlama fisi)
Acma Kapama Baslangig Otomatik Flexi-Grip
kavrama kavrama fonksiyonu
kuvveti kuvveti ayan
Elektrod lzerinden Elektrod Uzerinden ¢ok | 10 N azmai 100 N ‘e kadar | azami kavrama
hizl ve stirekli myo yavas kas gevsemesi: kuvvetinden
sinyali: El agik konumda kalir itibbaren etkinlesir
Elektrod Uzerinden hizli
kas gevsemesi: El
kapanir
Hiz: Sabit Hiz: Sabit
300 mm/s 300 mm/s

9.3.2 1 Transdiiktorli Kontrol:

Acma:
Kapama:
Duraklatma:
Ornek 1:

Ornek 2:

Transdiiktorin hizli gekilmesiyle azami hiz ile.

Transdiiktorin hizli serbest birakilimasiyla azami ile.

Transdiiktoriin cok yavas serbest birakiimasiyla: el agik konumda kalir.

Hasta eli agtiktan sonra transdiiktéri gok yavas serbest birakir.

Elin agik konumu degismez.

Hasta eli agtiktan sonra transduktori gok hizli serbest birakir.

El otomatik olarak en ylksek hizla kapanir ve cismi 10 N kavrama kuvvetiyle
kavramaya baslar.

Sensor cismin kaydigini algiladiginda kavrama kuvveti cismin kaymamasi igin -
ihtiyaca gore - azami 100 N * e ytkselir.

Program 3: 1 Transdiiktér AutoControl (yesil kodlama fisi)

Hiz: Sabit
300 mm/s

Acma Kapama Baslangic Otomatik Flexi-Grip
kavrama kavrama fonksiyonu
kuvveti kuvveti ayari
Transduktori yiksek | Transdiktorin cok yavas | 10 N azmai 100 N ‘e kadar | azami kavrama
hizla gekerek serbest birakilmasiyla el kuvvetinden
agtk konumda kalir itibaren etkinlesir

Transdiktorin hizl
serbest birakilmasiyla el
kapanir

Hiz: Sabit
300 mm/s
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9.3.3 1 Salterli Kontrol:

Acma:
Kapama:

Bilgi:

Saltere basildigi sirece azami hizla.

Salterin birakiimasiyla el otomatik olarak azami hizla kapanir ve cismi 10N
kavrama kuvvetiyle kavramaya baslar.

13E99 Baglanti Kablosununun kirmizi/beyaz renkli kablosunu, 9E169 Koaksiyal
Fis'in ACMA tarafina takiniz (Resim 6: (1) aki baglanti kablosu, (2) 13E99
Baglanti Kablosunun kirmizi/beyaz damari).

Program 3: 1 Salter AutoControl (yesil kodlama fisi)

Acma Kapama Baslangic Otomatik Flexi-Grip

kavrama kavrama fonksiyonu
kuvveti kuvveti ayar

Saltere basildigi Salter birakildiginda 10N azmai 100 N ‘e kadar | azami kavrama

slirece agar. otomatik olarak kapanir kuvvetinden

itibaren etkinlesir
Hiz: Sabit
Hiz: Sabit 300 mm/s
300 mm/s

9.4 Program 4:

VarioControl
Mavi kodlama fisi
1 elektrot ya da 1 dogrusal kumanda elemani ile kumanda

Bu program seceneginde elin agilma hizi, kas geriliminin ylksekligi ve hizi tarafindan belirlenir.
Elin kapanma hizi ise kas geriliminin gevseme hizina baglidir.

FlexiGrip azami kavrama kuvvetinden itibaren etkinlesir. Cismin konumu degistikten sonra Sen-
sorHand Speed tekrar dnceki kavrama kuvveti ile kavrar.

Acma:
Kapama:

Duraklatma:
Ornek 1:

Ornek 2:
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Orantili (proporsiyonel). Elin agilma hizi kas geriliminin hizi ve glicti tarafindan
belirlenir.

Orantili (proporsiyonel). Elin kapanma hizi kas gerilimini gevseme hizi ve giicl
tarafindan belirlenir. Azami yeniden kavrama kuvveti de bu sekilde belirlenir.
Elektrod tizerinden kasin gok yavas gevsetiimesiyle. El agik konumda kalr.
Hasta eli agtiktan sonra kasini yavasca gevsetir. Elin kapanma stiresi kasin
gevseme slresine uygun sekilde dislk hizla gergeklesir. Cisim distk kavrama
kuvvetiyle kavranir (10 N). Tekrar kavrama otomatik olarak olugsmaz.

Hasta eli agtiktan sonra kasini yiksek hizla gevsetir. El yiksek hizla kapanir
ve cismi 10 N kavrama kuvvetiyle kavramaya baslar. Sensér kavranan cismin
kaydigini algiladiginda kavrama kuvveti cismin kaymamasi igin - ihtiyaca gére -
azami 100 N ‘e yukselir.
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Program 4: 1 elektrodlu kontrol VarioContol (mavi kodlama figi)

(proporsiyonel)
15 mm/s ‘den
300 mm/s ‘e kadar

(proporsiyonel)
15 mm/s ‘den
300 mm/s ‘e kadar

Acma Kapama Baslangig Otomatik Flexi-Grip fonksiyonu
kavrama kavrama
kuvveti kuvveti ayari
Elektrod lizerindeki Elektrod tzerindeki | 10 N Duslik veya orta Duslik veya orta hizda
kas geriliminin hizi ve | kas geriliminin hizda kapama igin kapama igin 15 N
glict gevseme hizi ve yok ‘den itibaren etkinlesir
guci

Hiz: Orantili Hiz: Orantili 10N Orta veya yiiksek Orta veya yiiksek

hizda kapama igin
azami 100 N'e kadar

hizda kapama igin
azami kavrama
kuvvetinden itibaren
etkinlesir

9.4.1 1 Transdiiktorli Kontrol

Acma:

tarafindan belirlenir.

Kapama:

Orantili (proporsiyonel). Elin agilma hizi transdiktorin gekilme hizi ve glci

Orantili (proporsiyonel). Elin kapanma hizi transdiiktori serbest birakma hizi

ve glcl tarafindan belirlenir. Azami yeniden kavrama kuvveti de bu sekilde
belirlenir.

Duraklatma:
Ornek 1:

Transdlktorin gok yavas serbest birakiimasiyla. El agik konumda kalr.
Eli actiktan sonra hasta transdiiktord yavasca serbest birakir.

El kasin gevseme hizina uygun sekilde dislik hizla kapanir. Cisim diisiik kavrama
kuvvetiyle (10 N) kavranir. Otomatik yeniden kavrama kuvveti olusmaz.

Ornek 2:

Hasta eli agtiktan sonra transdiktord en ylksek hizla serbest birakar.

El en ylksek hizla kapanir ve cismi 10 N kavrama kuvvetiyle kavramaya baslar.
Sensor kavranan cismin konumunu degistirdigini algiladiginda - ihtiyaca gére -
kavrama kuvvetini azami kavrama kuvvetine kadar (100 N) yikseltir.

Program 4: 1 transdiktér VarioContol (mavi kodlama figi)

(proporsiyonel)
15 mm/s ‘den
300 mm/s ‘e kadar

(proporsiyonel)
15 mm/s ‘den
300 mm/s ‘e kadar

Acma Kapama Baslangig Otomatik Flexi-Grip
kavrama kavrama fonksiyonu
kuvveti kuvveti ayari

Transdiktorin Transduktorin 10N Duslk veya orta Dustk veya orta

cekilme hizi ve giicli | serbest birakiimasi kapama hizinda yok | kapama hizinda
hizi 15 N ‘den itibaren

etkinlesir.

Hiz: Orantil Hiz: Orantili 10N Orta veya yliksek Orta veya yiliksek

kapama hizinda
azami 100 N ‘e
kadar

kapama hizinda
azami kavrama
kuvvetinden itibaren
etkinlesir
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9.5 Program 5:

VarioDual
Sari kodlama fisi
2 elektrodlu kontrol secenegi

Bu program segeneginde elin acilma hizi kas gevsemesinin hizi ve yiiksekligi ile belirlenir. Takriben 10
N ‘lik asgari kavrama kuvvetine ulasan kapama hizi ise kas gevsemesinin hizina baghdir. Kavrama
kuvveti ayni anda veya hemen sonrasinda ikinci elektrod lzerinden verilen kas sinyali ile belirlenir.
FlexiGrip baslangigtaki kavrama kuvvetine bagl olarak azami kavrama kuvvetinden itibaren etkinlesir.
Cismin konumu degistikten sonra SensorHand Speed tekrar énceki kavrama kuvveti ile kavrar.

Elektrod 1:
Acma:
Kapama:

Duraklatma:

Elektrod 2:
Kavrama:

Ornek 1:

Ornek 2:

Orantili (proporsiyonel). Agma hizi kas geriliminin hizi ve glict tarafindan belirlenir.
Orantili (proporsiyonel). Kapama hizi kas gevsemesinin hizi ve giicl tarafindan
belirlenir. Kavrama kuvveti takriben 10 N ‘dir.

Elektrod Gizerinden ¢ok yavas kas gevsemesiyle. El agik konumda kalir.

Kavrama kuvvetinin olusumu ikinci elektrod Uzerindeki kas sinyalinin ylksekligi
tarafindan belirlenir. Azami kavrama kuvveti takriben 100 N ‘dir.

Hasta eli agtiktan sonra kasini arzu ettidi hizla gevsetir. Elin kapanmasi kas gevseme
hiziyla orantili sekilde gerceklesir. Cisim azami kavrama kuvvetiyle (10 N) kavranir.
FlexiGrip 20 N ‘de etkinlesir. Cismin konumu degistikten sonra SensorHand Speed
tekrar en diistk kavrama kuvvetiyle kavrar.

Ornek 1'de belirtilen bir kavramadan sonra cisim daha yiiksek kavrama kuvvetiyle
kavranmak istenir. Hasta bunun igin ikinci elektrod lizerinde bir kas sinyali olusturur.
10 N ve 100 N arasinda orantili (proporsiyonel) bir kavrama kuvveti olusturulabilir.
Kavranan cismin konumunu degistirmesi durumunda kavrama kuvveti 6ngorilen
kavrama kuvveti degerinin 1,5 misline yiikselir. FlexiGrip, 6ngérilen kavrama
kuvvetinin 2 misli bir degerde, azami 130 N ‘e kadar etkinlesir. Cismin konumu
degistikten sonra SensorHand Speed tekrar baslangigtaki kavrama kuvvetiyle
kavrar.

Program 5: 2 elektrod VarioDual (sari kodlama fisi)
Acma Kapama Baslangi¢ Otomatik Flexi-Grip
kavrama kavrama fonksiyonu
kuvveti kuvveti ayan
1. elektrod lzerindeki | Kapama: 10N Tekrar kavrama 20 N ‘den itibaren
kas geriliminin hizi ve | 1. elektrod lizerindeki kas ayari yok
glcl gevsemesinin hizi ve giicl
Hiz: Orantil Hiz: Orantil
(proporsiyonel) (proporsiyonel)
15 mm/s ‘den 15 mm/s ‘den
300 mm/s ‘e kadar 300 mm/s ‘e kadar
Kavrama kuvvetinin Orantili Orantil Baslangigtaki
olusumu: (propor- (proporsiyonel): | kavrama kuvvetine
Kavrama kuvveti 2. siyonel): Baslangic bagl olarak
elektrod tizerindeki kas 10 N ‘den kuvvetinin azami | azami kavrama
sinyalinin yliksekligine 100 N ‘ye 1,5 misline kadar | kuvvetinden
bagl. kadar itibaren etkinlesir.
Kavrama kuvveti: Orantili Asgari 20 N ‘den
(proporsiyonel) azami 130 N ‘den
10 N ‘den130 N ‘ye kadar itibaren

186 | Ottobock

SensorHand Speed



9.6 Program 6: DMC plus Sensor kapatilabilir
Mor kodlama fisi
2 elektrodlu kontrol

Bu kontrol segenegi 1 no'lu programa tekablil eder ancak SUVA Sensor ve FlexiGrip Fonksiyo-
nu gegeci olarak devre digi kalr.

9.6.1 SUVA Sensoér’in ve FlexiGrip Fonksiyonu’nun acilip kapatiimasi

Yumusak bir slinger veya cimbiz benzeri esnek aletlerin kavranmasi igin SUVA Sens6ér manuel
olarak devre digi birakilabilir. Bunun igin SensorHand Speed'’i dayanak noktasina kadar aginiz
ve arzu edilen seviyede bir kas sinyali ile agik konumda tutunuz. Bu esnada SUVA Sensor'in
(Resim 1) lizerine hafifce bastirniz (sert bir cisimle). SUVA Sensoér devre digi kaldiginda kisa bir
titresim sinyali duyulur. SUVA Sensor'l tekrar etkinlestirmek igin ayni islemleri gercgeklestiriniz.
SUVA Sensor tekrar devreye girdiginde iki adet titresim sinyali duyulur.

Megjegyzés:
SUVA Sensoér kapatildiginda kavrama kuvvetinin artik otomatik olarak ayarlanmayaca-
gini ve kavranan cisimlerin kayabilecegini dikkate aliniz.

Ak takildiginda duyulan titresim sinyalleri hastayi kullanilan mod hakkinda bilgi verir.
Tek titresim sinyali: Sensor devre digi (kapali)
iki titresim sinyali: Sensor devrede (agik)

10 Akimulatérlerin Kullanimi

SensorHand Speed'i ¢aligtirmak igin yalnizca tam dolu akdler kullaniimalidir. Degistirilmek tizere
6nceden sarj edilmis bir akli bulundurulmalidir. Akilli aki yénetimi, elin giderek yavaslamasi ve
kavrama glictniin dismesiyle hastayr akiimilatér sarj durumunun azalmasi hakkinda bilgilendi-
rir. Akimlatér ayni zamanda tehlikeli asiri desarj olmaya karsi korunur.

SensorHand Speed'in daha uzun sire tam verimle kullanilabilmesi igin elin EnergyPack
(757B20) ile ¢alistirimasi tavsiye edilir.

SensorHand Speed, gii¢ sinirlandirmalariyla EnergyPack (7567B21), X-ChangePack (757B15)
veya MyoEnergy Integral (757B25="*, 757B35=") ile ¢aligtirlabilir.

Akimilatérlerin kullanimina dair detaylh bilgiye akiimilatérlerle birlikte gelen bilgilerden ulasabi-
lirsiniz

Dikkat:

A SensorHand Speed, dolu bir EnergyPack (757B20, 757B21) ya da MyoEnergy In-
tegral (757B25=", 767B35=") algilarsa, otomatik olarak Li-iyon akii teknolojisine ge-
¢is yapar. Bundan sonra sistem yalnizca bu teknolojiyle ¢alistirimalidir. Yine de bir
Ottobock X-ChangePack (757B15) takilirsa bunun kapasitesi tamamen kullanilamaz.
MyoSelect (757T13) ile X-ChangePack ile calismaya geri dondlebilir.

Calisma giivenligi ve giivenilirlik nedenleriyle yalnizca 757B20, 757B21, 757B25=",
757B35=" veya 757B15 akiimilatérleri kullaniimaldir.

Teslimat, NiIMH akiimilatér igletim durumunda gerceklesir.
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11 Teknik veriler

Cevap akimi 2 mA

isletme sicakligi 0-70°C

Aciklik genisligi 100 mm

Orantil hiz 15-300 mm/s

Orantili kavrama giicl O-yakl. 100 N

Voltaj beslemesi EnergyPack 757B20 (7,2 V)
Kavrama bilesenlerinin kullanim émri 5 yil

Akdlerin kullanim émri 2yl

Sinirlandirmalaria:

EnergyPack 757B21 (7,2 V)

MyoEnergy Integral 757B25=*, 757B35=* (7,4 V)

X-ChangePack, degistirilebilir akimdlator NiIMH ~ 757B15 (6 V)

Cevre sartlan

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
Aki sarji +5 °C/+41 °F ila +40 °C/+104 °F

maks. %85 rolatif hava nemi, yogusmasiz

12 Kullanilan semboller

Medikal Grin

13 Sorumluluk

Otto Bock Healthcare Products GmbH, (takip eden bélimlerde Uretici), sadece iiriiniin belirti-
len isleme ve kullanma uyarilari ve bakim talimatlari ve bakim araliklarina uyulmasi durumunda
sorumluluk Gstlenir. Uretici, bu (iriniin sadece Uretici tarafindan onaylanmis yapi parcasi kom-
binasyonlarinda (Bkz. Kullanim kilavuzlari ve kataloglar) kullanilmasi gerektigini 6zellikle belirtir.
Uretici tarafindan izin verilmemis yapi elemanlarinin (diger Griinlerin kullanimi) ve uygulamalarin
verdigi hasar igin Uretici sorumluluk Gstlenmez.

Bu driin sadece yetkili Ottobock teknik personeli tarafindan agilmali ve onarilmalidir.

14 Temizleme ve bakim

Kirlenmesi halinde drin nemli, yumusak bir bez ve yumusak bir sabun ile (6rn. Ottobock Derma
Clean 453H10=1) temizlenmelidir. Urlinin zarar gérmemesine ve sistem bilegenlerine sivi mad-
de girmemesine dikkat edilmelidir.

Protez bilegenleri daha sonra yumusak bir bez ile kurulanmalidir.

15 CE Uygunlugu

Otto Bock Healthcare Products GmbH, driiniin Avrupa'daki medikal Griin yonetmeliklerine uy-
gun oldugunu beyan eder. Bu riin, RoHS 2011/65/EU ybnergesi uyarinca, elektrikli ve elektro-
nik cihazlarda tehlikeli maddelerin kullanimi ile ilgili sinirlamalarin kosullarini yerine getirmekte-
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dir. Yonetmelikler ve taleplerin tam metni asagidaki internet adresinde kullanima sunulur: http://
www.ottobock.com/conformity

16 Marka

Ekteki belgede gegen tim tanimlar yurirliikteki marka hukuku ve kendi sahiplerinin haklarininhi-
kiimlerine tabidir. Burada belirtilen tim ticari markalar, ticari isimler veya firma isimleri tescilli ticari
markalar olabilirve kendi sahiplerinin haklarinin hikimlerine tabidir.

Bu belgede kullanilan markalarin agik ve net sekilde 6zelliklerinin belirtiimemesi sonucunda isim-
hakkinin serbest oldugu anlasiimamalidir.

EMuika

Hpepopnvia televtaiag evnuépwong: 2021-04-15

* MeleTr|oTE TIPOOEKTIKA TO TIAPOV €yypado TIpLv amo 1n XPAon Tou TIPoidvTog Kal TipooeETe
Tiq utodeifelg aodaleiag.

¢ Evnuepwvete Tov XpAoTn yla v acdalr xpron Tou TpoiovToc.

¢ ArmeuBuvBeite 0TOV KATAOKELAOTH AV EXETE EPWTIOELG OXETIKA HE TO TIPOIOV A TIpoKUoLY
TipofARuata.

e EvnuepwveTte TOV KOTAOKELAOTH Kal Tov appodio dopéa tng xwpag oag yia kabe coPapd
oupPAv oe oXEon pe To TIPOIGY, 10iwG O TIEPITITWON ETIOEIVWONG TNG KATAOTAONG TNG UYElQG.

e dDuAa&te to apdv Eyypado.

OfTeTE TO TPOIOV OE AstTovpyia pévo oclpdwva He TG TIAnpodopisg Tov epthapBdavovtal oTo Tape-
XOHEVO OUVOBELTIKO €yypado.

1 ZkKomog xpARong

1.1 latpikog okomog

Ta SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8* ka1 8E41=8* tng Ottobock mpoopiCovtal amokAeloTika yia Xpron
OTNV AVTIKATAOTAoN TWV AVw AKPwV He EEWTEPIKO TEXVNTO HENOG.

1.2 E¢apuoyri
Ta SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8* ka1 8E41=8* tng Ottobock pmopouv va ypnotporownBolv oe
aoBeveiq pe povoTIAeLPO i apdiTAeVpo akpwTNELACUS.

1.3 ZuvOrikeg xpriong

Ta SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8* ka1 8E41=8* g Ottobock oxedidotnkav yla kabnuepivég dpaotn-
pLOTNTEG Kal dev TIPETIEL va XPNOoLoTIolouvTal yia el8kég dpaoTnpldTnTeG, OTIWG TL.X. ATAITNTIKA abAfuarta
(eAelBepn avappixnon, TapaTévTe K.ATL).

Ta SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8* kai 8E41=8* mpoopileTal anokAeloTiKa yla epappoyn oe Evav
pévo aobevn. Z0pdwva pe TG uTIodEIEELG TOL KATAOKELAOTH, N XPHON TOL TIPOIoVTOG amd delTEPO ATOHO
Oev ETUTPETETAL.

1.4 ApuodiétnTa Touv TeXVIKOD 0pBOTIESIKWY EIOWV

H mepiBaldn evdg aobevoiq pe ta SensorHand Speed 8E38=8*, 8E39=8* ka1 8E41=8* tng Ottobock erutpé-
TIETAL PHOVO OE TEXVIKOUG 0pBoTedIK®V 10wV, oL oToioL £xouv exmialdeuTei kat TiotoronBei ard v Ottobock
avagopikd pe t xpnon eEaptnuatwv MyoBock.

2 Ymodei&elg aocdaleiag

Z& mePiMTWON KN TAPNONG TWV MAPAKATW UTodei§ewv aodaleiag evdéxetal va
onNUEWWOEL E0PaApévog XELPLONOG ] BUCAELTOVPYIO TOU CUCTHHATOG NAEKTPIKAG AKpag
Xeipag pe Kivduvo Tpavpatiopol yia Tov acoevi.
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Mn xpnotpototeite ompEL OlAKOVNG OTav TOTIOBETEITE TO KOOUNTIKO YAVTL, SLOTL KATL TETOLO UTIOPEL va
odnynoet oe kakn epappoyn tou yavtiol. Qg BondnTiké péco ya tnv tomobéton ouviotdtal 1o (ehé
Procomfort 633S2 tng Ottobock.

MNa va meplopioete Tiq duoAettoupyieg tou SensorHand Speed kat Twv cuvdedepévwv efaptnudtwv
amno oxupn NAeKTPopayvnTiki aktvoBolia (r.x. Kovtd oe aywyoulg upnAig tdong, Topmolg, LeTaoyn-
HATIOTEG, OUOTARATA A0PANONG EUTIOPEVUATWY OE EUTIOPIKA Kataotipata), Ba mpémel va pubpioste
Ta nAekTPOdLla OTN HIKPOTEPN duvaTth gvalodnoia.

Mpwv tn Sdtakot i n dnuioupyia pag nAekTpikng obvdeong (TL.x. adaipeon Tou TEXVNTOL XEPLOU ATIO
v TPOBeoN), TIPETEL OTIWOBATIOTE va. aToouvdgeTe 10 olOoTNUA amd Tnv Ty Tpododociag. MNa to
OKOTIO auTd, adalpéote TNV pratapia amod v urodoxr NG f ATIEVEPYOTIOLOTE TO TEXVNTO HENOG Ta-
TWVTag 1o TAAKTPO OtV LTtodoXr bdPTIoNG.

2€ TIEPITITWON TIOU OgV UTIOPEITE va TIETUXETE TO eTOUUNTO amoTtéleopa pe TG pubpioelg ) v etmAoyn
Tou KatdAAnhou TipoypdappaTtog, anevbuvbeite oto Tprpa Myo-Service tng Ottobock.

Evnpepwote tov acBevrj yia tov opBd xelpopd tTou SensorHand Speed oOpdwva pe 1o kepdhawo 3
«YTod¢eifelq yia tov aoBeviy».

To SensorHand Speed oxediaotnke yia kabnuepvég dpaoctnpldTnTeg Kal dev TIPETIEL va XPNOLLOTIOL-
eital ya edkég dpaoatnpldTnTeG, OTWG TL.Y. amaltnTika abAiuata (eAedBepn avappixnon, aparévie
K.ATL). H emupelng ¢povtida tou texvnTol péAoug Kal Twv e§aptnudtwy tou dev avEdvel amwg v
avapevopevn didpkela Cwng Toug, aMda eEutinpeTel kKupiwg TNV TIPOoWTIK aodpdiela Tou acbevoig! Av
n TpdBeon €xel umooTel peyAAn katamndévnon (T.x. Adyw TI®ong 1 AAng mapopolag attioloyiag), Ha
Tpénel va eeTaotel apéowg armod Tov TeXVIKO opBomedikWV 0wV yia PAAPeG. ZUvOEOHOG ETIKOWVWVIAG
eivat o appodlog texvikdg opBotedikwv ed®V, o omoiog Ba petafiBdcel KATA TEPITITWAON TO TEXVNTO
péhog oto Tprpa Myo-Service tng Ottobock.

2uvdualete To TPOIdV povo pe eEaptipata Ta oroia €xouv eykplOei amod v Ottobock (Suvatdtnteg
ouvduaopol). H Ottobock dev avahapPdvel kapia eubivn, epdoov To Tipoidv xpnotporotndei pe e§aptni-
pata cuvappoyng dladopeTikd and ta avapepopeva.

ExT6g amo Tig epyaocieg mou mieptypddovtal otig apoloeg odnyieg xpriong, ot emepPAaocelg otnv ipdOe-
on dev eTUTPETIOVTAL.

O xepopdg TG pmatapiag TEETeEL va Tipaypatortoleital amokAsloTika amnd kévipa opPlg g
Ottobock (n avtikatdotaon amné 1o xprotn anayopesveta).

To dvotypa Kal n eMoKeLn Tou TIPOIOVTOG, KABWG Kal N ATIOKATACTACN EEAPTNUATWY TIOU £XOLV UTIOOTEL
Cnud, etutpémetatl va die§ayovtat pévo amod efovalodotnuévo texvikd mpoowtiké tng Ottobock.

‘Otav n amndotaon and ouokevég emikowvwviag vpnAig ouxvotntag (HF), émwg T.x. kivntd tAédwva,
ouokevég Bluetooth kat WLAN, eival pikpr}, n pdOeon evoéxetal va apouolacel ATiPOOHEVN CUKTIEPL-
dopd Aoyw dlatapaxng NG E0WTEPIKAG eTikolvwviag dedopévwy. MNa 1o Adyo autod, cuviotdral va -
pouvtal ol akdAouBeg eAAXLOTEG ATIOOTACELG ATIO TIG OUYKEKPLUEVEG CUOKEVEG eTtkolvwviag HF:

Kvnto TNAépwvo GSM 850 / GSM 900: 0,99 m

Kivntoé TNAépwvo GSM 1800 / GSM 1900 / UMTS: 0,7m

acbppato tnAépwvo DECT oupmepidapfavopévou tou otabpou Bdong: 0,35m

WLAN (router, access points k.Att.): 0,22m

YTmiodei&elg yia tov acbevi

Mpooéyete 18laitepa va pnv ewépyovtal oteped owpartidia fj vypd oto SensorHand Speed.

To SensorHand Speed dev Tipétel va ektiBeTal oe €vTovo KATvo 1] OKOVI, KNXAVIKEG DOV OELG, KPOUTELG
1 vPnAég Beppokpaoieg.

Amodelyete Tnv apapovr Kovid oe aywyolg VPNAAG TAonG, TIOUTIo0NG, LETAOXNUATIOTEG 1} AMEG TIN-
YEG LOXUPNG NAEKTPOUAYVNTIKAG akTvoPoAag (T.X. cuotipata acdpAalong TPOoIOVIWY O EUTIOPLKA Ka-
Taotipata), kabwg evdéxetal va onpelwbolv duoAettoupyieg oto SensorHand Speed.

To autépato «odi€po» Tou pmopei va TpokAnBei ayyiCoviag tov aebntipa mMPolTobETEL TIPOCEKTIKN
XPNON OE CUYKEKPLUEVEG TIEPUTITWOELG: TL.X. KATA TN Xelpadia, TNV TEPLTIOINON TOU CWHATOG K.ATL.
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e To dvowypa kat n erokeun Tou SensorHand Speed i n amokatdotaon edattwpaTK®V EapTUATWY
ETITPETETAL Va YiveTal pévo amod To e§ouvotodotnpévo TuRpa Myo-Service tng Ottobock.

¢ Av 10 SensorHand Speed mapapével axpnotporointo, TPETEL va GPOVTIOETE WOTE TO XEPL va puAdcae-
TaL avolytd yla Adyoug TipooTaciag Twv alodnTipwy Kat TwWV LNYAVIKWY HEPWV.

¢ [apadwote atov acbevi) Tig «MAnpodopieg yia Tov acbevr)» 646D 165 yia 1o SensorHand Speed.

3.1 Odriynon oxriuarog

Tnpeite mavta v €0vikr vopoBeoia oxeTika pe v 0dRynon oxnpatwy kat {ntriote amd pia eEoualodoTnpévn

utinpeoia va eEeTdoel Kal va TILoTOTIOWOEL TNV KATAAMNAGTNTA 0ag wG TIPOG TNV 0drynon yia AGyoug VOULUNG

aogpdhiong. Mevikd, n Ottobock ouvioTtd v pocappoyr Tou AVTOKLVATOL ATl EEELOIKEUUEVO CUVEPYEIO OTIG

€KAOTOTE AVAYKeG (TT.X. Stxala TiovioD). MNpémel onwaodnmote va diacdaliletal 6Tt gival duvatr n acpaing

odrjynon e armevepyoroinpévo To SensorHand Speed. H 0djynon pe evepyotonpévo to SensorHand Speed

evOExetal va B€aoel o Kivduvo Toug XPrRoTeG Tou OPOpoU AOYw £0PAAUEVOL XELPLONOD

Mpoooxn:

Av 10 SensorHand Speed eivai eEomAilopévo pe pnxaviopd acddaiiong kaptou, TipLv ard T XPHRon
1o e€aptnua cOANYPNG TIPETEL va ToTIoBETEITAL e TETOLO TPOTIO, WOTE LA KIKPT TIEPLOTPOdI va
pnv odnyei og amoolbvdeon Tou TeXVNTOL PéAoug amnd tnv ipdOeon!

anoppippdtwy. ‘Otav dev polvtat oL eBvikoi Kavoviopoi, N andppupn propsei va €xet SUOHEVEIG
ETUMTWOELG OTOo TIEPLPAM oV kal Tnv vyeia. AdBete uTtoYn oag Tig uTodEiEeLG Tou appddiou eBvVikod
EEE ¢$opsa OXETIKA pe TIG Oladkaoieg eTOTPodrG KAl CUAOYAG.

ﬁ AuTd 10 TIPOIdV dEV TIPETIEL VA ATIOPPITITETAL OTIOUDNTIOTE O€ XWPOUG YEVIKAG CUAAOYAG OLKLOKWY

4 Zuvtipnon

MNa v anoduyn TpavpaTiopwy kat ) diapvAagn tng moldTNTAG TOU TIPOIOVTOG, CUVIOTATAL N
Olevépyela TaKTIKAG ouvtpnong (embewpnon o€pPig) kABe 24 urveg. ETitpémnetal mapékkAion 1o
TIOAU €vOG pAvVa TIPLV KAL TPLWV KNVWV HETA TNV TIPOYPAUUATIOHEVN NUEPOUNVIA YLA T GLVTAPNON.
levikd, yla 6Aa 1a Tpoidvta LoxUEL N UTIOXPEWTLKY TAPNON TWV SLACTNUATWY CUVTAPNONG KATd
1 ddpkela woyvog tng eyyonong. Mévo €tol diaopalifetal n MARPENG yyunTikn KAAvyn. Z10
TIAQUOLO TNG OUVTAPNONG eVOEXETAL va TIPOKUPEL avaykn yla TIpoobeTeq epyaoieq oEPPLG, OTwG
TL.X- Hla eTiiokeun. AuTég ol pooBeteq epyaoieq o€pPlg pmopolv va exkteholvtal avaloya pe
TIG KaAUYPeLG Kal TNV Lox0 Tng eyyunong dwpeadv A pe xpéwan adou ponynOel OXeTIKA EKTINON
Tou KOOTOUG. A TIG Epyasieq OUVTAPNONG KAl TIG ETILOKEVEG TIPETIEL VA ATIOOTEAOVTAL TIAVTOTE
Ta akéiouba eEaptripata: To mpoidv, o dopToTAG Kal To TPododoTikd. Na v amooToA Twv
eEapTNUATWY TIPOG EAEYXO TIPETIEL VA XPNOLLOTIOLEITAL ) CUOKELADIA ATIOOTOANG TNG HovAadag
oépPLg Tou eixate apardpet.

5 Mepiexodpevo cvokevaoiag
1 tept. SensorHand Speed

1 tep. Odnyieg xpriong

6 Mepiypadn kat Aettovpyia

To SensorHand Speed tng Ottobock ivat éva puonAektpikd eleyyopevo texvntod XEpPL, To oToio Slabétel
10aitepa peyain taxutnta Aaprg oe cuvouaops pE Hia TIPWTOTIoPLaKH HEB0SO eAéyyou vPnArg evalodnoiag.
To SensorHand Speed tng Ottobock givar e§omhiopévo pe 1o obotnpa otabepotoinong AaPrg «Aodntipeg
SUVA™». Aiabétel Aettoupyia FlexiGrip kat Aertoupyia mpoypappatiopou.

To avahoyikéd obotnpa eAéyxou DMC (Dynamic Mode Control) etutpémel otov acBevrj Tov €éAeyxo tng Taxy-
TNTag Kal G Woxvog AaPng kat'avaloyia pe tnv €vtaon Tou puikol onpatog. Av aAa&el n évtaon Tou puikol
onparog, n TaxyTnTa kat n .xvg g Aapng mpoocappélovial apéows oTo VEO HUIKO ORpa.

H opoa&ovikr vrtodoxr Tou SensorHand Speed 8E38=8* emuonpaivetal pe €vav moptokaAi SakTUALo, EVK TO
kaAwdlo obvdeong touv SensorHand Speed 8E39=8* r) 8E41=8" e éva mopTtokaAi TiepiPAnua.

13 Kataokevdotnke amndé v Otto Bock Healthcare Products GmbH oe cuvepyaoia pe to eABetiké 186pupa Aopdreiag Atuxnudtwy, SUVA
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6.1 AwoOntripegc SUVA

O evowpatwpévol otov avtixelpa aodntipeg SUVA (ei. 1) avayvwpiCouv tote alalet n B€on evog aviikel-
Hévou TIou odiyyel To TeEXVNTO HEAOG KaL, WG eK TOUTOU, TIOTE UTIAPXEL KivOuvog va TiEoel. To ovoTtnpa avgdvel
TOTE AQUTOHATA Kat ouvexopeva Tnv LoV AaPng, EekvwvTag amo tnv apxika pubpiopévn Baoikn oxd Aapng,
woo6ToL TO avtikeipevo otabeporoinBei Eavd oto xEpt.

6.2 Aeitoupyia FlexiGrip

H Aeitoupyia FlexiGrip etutpérel tnv meplotpodr evog avTIKEEVOL OTO XEPL I TN LETAKIVNON Tou, XWPIig va
arnatteital xaddpwon kat obodiEn g Aaprg péow onpdtwy nAektpodiwv. To TeXVNTO XEPL akoAouBei Tig
ahlayég B€ong Tou avTKelpEvou, OTIWG akpLB®G €va Guotkd XEpL. ZUVETIWG, N AaPr| yivetal euENKTN.

6.3 /NetToupyia poypaLUaTIOUOU

lMNa BéAtiotn mpooappoyn otov acbevny uttdpyouv €&l Tpoypdppata mpog erhoyn. Ta poypdppata avtd
emuAéyovtal péow Puopdtwv kwdikotoinong diadopetikol xpwpatog (eik. 2). To SensorHand Speed e€o-
mAiCetal amno 1o epyooTdoio pe paipo BUopa KwdLKOTIoiNoNG Kal gival TipopubLLopévo oTo Tpdypappa 1.
Ma v erudoyn mpoypdppatog ouvdéate To MyoSelect 757T13. Av mipotipdte fiopata kwdikotoinong yla
™V eTAOYH TIPOYPAUHATWY, auTtd eival eTtiong edIkTo.

6.4 Evepyomoinon kat amevepyomnoinon tou SensorHand Speed

O dwakomTNng EvepyoTIoinong/arevepyoroinong Tou eival EVOWUATWHEVOG OTO NAEKTPOVIKO CUOTNHA EAEYXOU
gvepyoroleital TieCovtag 1o SLAKOOHNTIKO YAVTL.

Meploxn petakaptiou: ENEPIOMNMOIHZH Aettoupyiag (ew. 3)

Meploxn avtixelpa: ATENEPT OINOIHZH Aettouvpyiag  (ek. 4)

7 P0Bpuon twv nAektpodiwv

H BéATiotn Aettoupyia tou SensorHand Speed pe alobntipeg SUVA emutuyyxdavetal péow g BEATIOTNG
ToToBETNONG kat puBuLong Twv nAekTpodiwv. To MyoBoy 757M10/757M11=X-CHANGE=X-CHANGE 1nqg
Ottobock eyyvdtat Tnv amnpdokotn puOuLon Twv NAekTPodiwv.

Mpémel va TipooéxeTe oL emiidpdaveleg emadng Twv NAeKTPodiwy va epAamTovTal He OAn TNV TiPAVELA TOUG OE
aképato d¢ppa. Eav mapatnpnBolv évioveg dlatapaxég amnd NAEKTPIKEG CUOKEVEG, TIPETIEL va eAeyyOei kal
evieXOHEVWG va TpottoTionBei n B€on Twv nAektpodiwv. Edv ot diatapayég dev amokabiotavtal, areubuv-
Beite oto Myo-Service tng Ottobock.

Mpoooxn!

A O aobeviig TipéTel katd T didpkela TG pUBUIONG Twv nAekTpodiwv va Kavel Staleippata, dioTL
S1apopeTIKA N HUIKA KOTIWON ETIPEPEL ATIPOOHUEVEG ETUTITWOELG KAl 0 BepamevTrq €XEL TNV TAoN
va avfavel uiepPoAikd v evatodnoia Twv NAekTPodiwv.

Mpoéypappa 1, 5 kau 6:

EmuAé€Te To katdAAnAo Tipdypappa oty epappoyr) MyoSoft i PAULA. K&Be nhektpddio Ba mpémel va pub-
HoTel pe TETolo TPOTIO, WOTE 0 aoBeviq va UTOPEL va OUYKPATAOEL TO EKAOTOTE PUIKO ONpa yla Tiepitou 2
devtepoiemta oty mieptoxn Tipwv HIGH (eik. 7, 6€on 1).

Mpoypappa 2:

EmuAéETe To katdMnAo Tipdypappa oty epappoyr) MyoSoft j PAULA. K&Be nhektpddio Ba mpémel va pub-
WLOTEl pe TéTolo TPOTIO, WOTE 0 acBevrig va UTIOPEL va CUYKPATAOEL TO EKAOTOTE HUIKO OApa yla TiepiTou 2
deutepolemta otny meptoxn TiHwv LOW (e, 7, B€on 2).

MNpoéypappa 3:

210 MyoSoft ) PAULA emuAéEte 1o SensorHand oe katdotaon AutoControl. To nAektpddio Ba mpémet va
puBuLOTEL pe TE€TOLo TPOTIO, WOTE 0 ACHEVAG va UTIOPEL va CLYKPATAOEL TO EKAOTOTE HUIKO Orpa yla TiepiTou
2 deutepdAermta otnv mieploxn Ty ON (e. 8).

MNpéypappa 4:

210 MyoSoft i PAULA emuAé€te 1o SensorHand og katdotaon VarioControl. To nAektpddio Ba mpémel va
PUBLLOTEL pE TETOLO TPOTIO, WOTE 0 ACOEVG VA UTIOPEL VA OUYKPATAOEL TO EKACTOTE HUIKO Orpa yla TIEPITIOV
2 deutepdAenta otnv mieploxn Tpwv HIGH (e, 7, 6€on 1).
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2nueiwon ya TNy €lK. 7 Kat Tnv eik. 8: Zta mpoypdppata 3 kat 4 propei va mapatnendei puikd orpal

8 Tpémot Aettoupyiag

MNa tov kaBoplopd Tou embupnTol TIPOYPAUHATOG, TOTIOBETAOTE TO avtioTolyo PUopa KwdikoToinong (etk. 2)
13E184=1 (Aeuko) 13E184=3 (ripdoivo) 13E184=5 (kitptvo) 13E184=8 (uauvpo)
13E184=2 (kOKKIvo) 13E184=4 (ptAe) 13E184=6 (pop)

Edv 1o patpo Boopa kwdikotoinong 13E184=8 eloaxBei otnv nAektpovikn eAéyxou tou SensorHand Speed,
16TE OMOL oL TPATIOL AetToupyiag pmopolv va pubuiotolv pe 1o MyoSelect 757T13. H piBuion tng tayitntag
Tou SensorHand Speed pe 10 MyoSelect 757T13 pmopei va die€axOei pe omolodnmote BUoHa KwdIKOTIONONG.
Alapdote oxeTika pe auto Tig odnyieg xpriong 647G131.

Mptv v aAhayn tou Biopatog KwdikoToinong, apatpéate To dAKTUALO aodaleiag armod T0 ECWTEPLKO TOU
1exvntol péloug. TpaPn&te mpog ta €§w TpAHa Tou ecwTEPIKOL TEXVNTOU LEAoUG. ANAETE To Buopa KwdL-
Kotoinong (e. 2).

TomoBetoTE Eavd TO E0WTEPIKS TEXVNTO HENOG Kal To dakTuAlo aodaleiag.

Mpokeévou va eival duvatn n avayvwplon g véag kwdikoroinong amnoé To obotnua, fa xpelaotel va
adaipebei ya Aiyo n unatapia kat €neita va tomrobetnBei Eava (emavekkivnon). Ymdpyouv 10 diabéoipa
TIPOYPAHHATA Yla va eTIAEEETE.

9 ZUVOTTIKA TIAPOLCiacn TPOYPAMHUATWY

Mpoéypappa 1 Avolypa KAeiowo ‘Evdeign
AwoOnTtiipeg DMC Muiké orjpa péow tou Muiké onpa péow tou MpoTip®pevo TPOYpappa
plus nAektpodiov nAektpodiou yia acbeveig pe 2 aobevn
Aevkd Boopa Huikd orjpata

KwOLKoTIoNOoNG

Ado nhektpodia Tayotnta: avaloyikn Tay0tnta: avaloyikn

Mpoéypappa 2 Avolypa KAeiowo ‘Evdel&n
AutoControl - Mvuiké orjua péow tou Muiké orpa péow tou MNa aoBeveiq pe 2 aobevn
Lowlnput nAektpodiouv nAektpodiou, Pndlakd | puika onupata
Kékkivo Booua (obvtopo ofua tuxaiag
KwdKoToinong évtaong)
Abo nhektpddia Taxdtnta: avahoyikn Tayutnta: otabepry
AutoControl - Muiké orjpa p€ow tou 2npa pEow Tou MNa aobeveig pe povo
Lowlnput nAektpodiov SLaKOTITN 1 pu kaL aoBevég puikod
Koékkivo Boopa onua

Kwdlkotoinong

‘Eva nhextpddio kat Taxidtnta: avahoyikn Tayutnta: otabepn
€vag Tuyaiog dLakomIng
g Ottobock

AutoControl - To xépt avoiyel 600 2Apa péow tng TAeLpdq | MNa aoBeveiq pe moAd
Lowlnput gvepyorTioleital n KAeloipatog Tou dlakoTn: | acBevi i avimapkTa puika
Kokkivo Buopa TIAeUPA avoiyHaToG TOU | TO XEPL KAEIvEL onfuata

kwdikomoinong SlaKoTn.

Tayutnta: otabepny
Tuyaiog Slakémne Taxbtnta: otabepry
MyoBock
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Mpoéypappa 3

Avolypa

KAeiowo

‘Evdel&n

AutoControl
Mpdowo Boopa

Ipriyopo, ouvexég
HUiKO oApa Héow Tou

oAb apyn puikn
XaAaon péow Tou

lNa aoBeveiq pe poévo 1 pu
Kat TToA0 acBevég puiko

kwdikottoinong nAektpodiov nAektpodiou: onfpa
TO XEPL TIAPAUEVEL
avoiyto
I"priyopn pwikn xdAaon
HEow Tou nAekTpodiou:
TO XEPL KAEivEL
Taxbtnta: Tayitnta:
‘Eva nAektpddio otabepn otafepn
AutoControl Avoiyel 600 evepyoroieital | KAeivel avtépata pohig | MNa acBeveiq pe moAod
Mpdowvo Boopa 0 dlakdmng ameheubepwei o aoBevi i} aviTIaPKTA VKA

KwdKoToinong

Tuxaiog dakdmng
MyoBock

Taxbtnta: otabepn

dLaKkoTING

Tayvtnta: otabepn

ofuata

MNpoéypappa 4 Avolypa KAeiowo ‘Evdelgn
VarioControl Taybdtnta kat 1oyog g | Taxdtnta kat 1oxog tng | MNa acBeveig pe 1 pu kat
MmiAe Boopa puikAg ovoTaong oto HUIKAG xAAaong oTo | loyupd puikd ofpa i pe

Kwdlkotoinong

‘Eva nAektp6dlo

nAektpddlo.

Taxotnta: avaloyikn

nAektpodlo.

Taxotnta: avaloyiki

TAON UTIEPOUOTOANG

VarioControl
MrmAe Boopa

Taxbtnta kat .oyog
edeAKUOHOL OTO

Tayitnta uroxwpnong
epeAKuopol Tou

Na aoBeveig pe TIOAD
aoBevég 1 aviTiapKkTo

kwdikottoinong YPOpIKS oToLXEo YpPappkol oToteiov HUiKO orfjua
eAEyxou. eNéyyou
Eva ypapuwé otoixeio | Taygrmra: TayotnTa:
ehéyxou avaloyiky avaloyikn
Mpoéypappa 5 Avolypa KAeiowo ‘Evdel&n
VarioDual Taxitnta kat .oxog g | Taxvtnta kat toxog g | ‘EAeyxog yia aoBeveic pe

Kitpwo Buopa
KwOIKOTIONOoNG

uuikAg obomaong oTo
TIPWTO NAeKTPOdI0

puikAg xdAaong oto
TIPWTO NAEKTPODI0

2 aoBevn puika onpata

Taxomta:
avaloyiKh.
Tayota: loxog AgBr’]Q avdhoyn
. , 2\ : pe TV éviaon Tou
Abo nhektpddia QVAAOYIKN LUiKoD GAHATOG OTO
delTEPO NAeKTPOALO.

Mpoéypappa 6 Avolypa KAgiowo ‘EvdelEn
AwoOntiipeg DMC Muiké orjua péow tou Muiké onpa péow tou Mpdypappa yia acbeveiq
plus nAektpodiov nAektpodiouv pe 2 aoBevn puika
Mop Booua ofuata

KwdKoToinong

Abo nhektpddia

Taxidtnta: avahoyikn

Taxitnta: avaloyikn

Awbntipeg SUVA kal
FlexiGrip pe duvatdtnta
arevepyoToinong.
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‘OAeg ot TIHEG LoXUog (T1.X. 100 N ~ 10 Kp ) gival evOEIKTIKEG, TIPOKELLEVOL va KaTaoTel oadng n apxn
Aettoupyiag Twv dadopwv TpOTIWV AstTovpyiag.

9.1 lMpdypauua 1: AwoOnTtiipeg DMC plus
Aguk6 Boopa kwdilkomoinong
‘EAeyxoG pE 2 nAekTpodia
Autd 1o obotnpa eréyxou eival avtiotorxo Tou DMC, alda diabétel etumAéov 1o obotnua otabepotioinong
Aaprg «Awobntripeg SUVA». H taxitnta rj n 1ox0g AaPrg kabopiCetal amd v éviaon tou puikol ofpatog,
n oToia TIPOKOTITEL ATo TN Wikr) oboTaon.
Avoilypa: avaloyikd HEow Tou NAEKTPOSIOL avoiylaTog.
KAeiowpo: avaloyikd péow Tou NAekTPodiou KAELOILATOG.
Mapddetypa 1:  Ze mepintwon xapnAol puikol onpatog, yia 1o odifipo evog aviKeEVOU XPNOLHOTIOLETAL
n eAaxiotn toxog (10 N).
MoAg ot awobntrpeg avayvwpioouv pia alayi 6éong tou avikewévou, n Loxlg
avfdvetal avtépata — avaloya pe v avaykn — éwg kat 1,5 popéq oe ox€on pe v
apxikn woxd Aapng (15 N).
To FlexiGrip evepyototeital ota 20 N. Ze Tiepimtwon Tou uTtapxel Kivduvog va TiEEL To
Bapog, to SensorHand Speed odiyyel AAL pe v Tiponyolpevn Lo\ AaPng.
Mapddetypa 2:  Ze mepimtwon eviovotepou puikod oApatog Tapdyetal peyaiitepn oxig AaPig kat oe
miepimtwon alayng g B€ong Touv avrikelpévou n oxig AaBrig avavetar avtépata —
avdloya pe v avaykn — £wg kat To péytoto 6pto (100 N).
To FlexiGrip evepyototeital ota 130 N. Ze Tiepimtwon Tov UTIApyeL Kivduvog va TIECEL TO
Bapog, to SensorHand Speed odiyyel dAL pe tnv iponyolpevn o\ AaPic.

Mpoéypappa 1: DMC plus pe aiobntipeg (Aeukd Boopa kwdikotoinong)
Avolypa KAgiowo Apxikn Avtépatn avgnon Aettoupyia
LloX0g AaBng | Tng toxvog AaBrig Flexi-Grip
Muiké onua péow | Muikd ofpa péow tou avaloy.: avaloyikn: avahoya pe
TOUu NAekTPOdiou nAektpodiou 0N éwg 10 TIOAU éwg 1,5 v apxiKn L.ox0o
100 dopég v apyikn Aapng, eTudpa
1ox0 Aaprg ehdyiota ot
péylotn avgnon
TLX- Lox0og Aapng
Tayotnra: Tayomta: apytkr .oxog Aaprig | ehdy. amé 20 N
avaloyikn avaloyikn 10 N = av&non péy. ar6 130 N
15 mm/s éwqg 15 mm/s éwqg 1ox00G AaPng €wg
300 mm/s 300 mm/s 10 TIOAD 15 N

Méow evog 1oxupdTEPOL HUikoL OAPATOG pTtopei, aveEdptnta amnd v avtépatn avgnon tng woxvog AaBng,
va xpnotporoinBei n peytotn woxog AaPrg (100 N), oe epintwon avdykng.

YTodelgn: Me éva olvtopo maApd «<ANOIFMATOZ» prmopei va diakotiel avd mdoa otypr 1600 n
auvtépatn avfnon woxoog Aaprig 6o kat n Aettoupyia FlexiGrip.

9.2 [Mpdypauua 2: AutoControl - Lowlnput

KOkKivo Boopa Kwdlkomoinong

‘EAgyxoG HE 2 nAeKkTpodLa,

1 nAekTpodio kat 1 drtakomtn } 1 dlakomTn
To xépt KAeivel pe Tn ypnyopodTePn TaXUTNTA KAL TILAVEL £va AVTIKEILEVO He TN HkpoTepn X0 AaBrig (10 N).
MoAig ot aloBntrpeg avayvwpioouv pia alayn 8€ong Tou avTikelpévou, n .oxig avEAvetal autépata — ava-
hoya pe tnv avaykn — €wg Tn péylotn woxo Aaprg (100 N).
To FlexiGrip evepyotoleital amo tn Léyotn Lo\ AaPng. Ze TIEPITITWON TIoU UTIAPXEL KivOUVOG va TIECEL TO
Bdpog, To SensorHand Speed odiyyel AAL pe v Tponyolpevn 1ox0d AaPng.
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9.2.1 'EAeyxoq pe 2 nAekTpodia:

Avolypa:
KAeiowo:

avaloyika HECw Tou NAEKTPOSIOL avoiylaTog.
pe péylotn tax0TnTa HEcw OUVTOPOU HUIKOU OARATOG Tuxaiag éviaong mavw amo 1o épLo

€VEPYOTIOINONG OTO NAEKTPOBLO KAELOILATOG.

Mpoypappa 2: 2 nAektpodia AutoControl — Lowlnput (kokkivo Boopa kwdikoTttoinong)

Tou nAektpodiov

Tayotnra:
avaloyikr
15 mm/s éwg
300 mm/s

nAektpodiou, Pndrakd
(oUvtopo ofpa tuxaiag
évtaong)

Tayomta:
otabepn
300 mm/s

Avolypa KAgiowo Apxikn Avtopatn avgnon Aettoupyia
Llox0q Aapnrg | tng toxvog Aapng Flexi-Grip
Muiké ofua péow | Muikd ofpa péow tou 10N 10 TIoA0 €wg 100 N | evepyomoteitat

armod T HEyLoTn
lox0 Aapng

9.2.2 ‘EAeyxog pe 1 nAektpodio kat 1 dlakoTn

Avolypa:
KAeiowo:
YTodelEn:

avaloyikd péow Tou NAekTpodiov avoiypatog.
pe péylotn Tax0TnTa HECW OOVIOWNG EVEPYOTIOINONG TOU OLAKOTITH.
2UvOEOTE TO KOKKIVO/AEUKS KaAwdio Tou kaAwdiov olvdeong 13E99 oto opoa&ovikd Po-

opa 9E169 otnv mAeupd kAewoipatog (ek. 5: (1) kahwdio obvdeong, (2) nAektpodio, (3)
KOKKIVOG/AEUKOG TIOAOG Tou kKahwdiov olvdeong 13E99).

Mpoéypappa 2: Hhektpddio kat diakortng AutoControl — Lowln

put (kOkKwvo Buopa kwdikoTioinong)

Tou nAekTpodiou:
TO XEpL avoiyel

Tayotnta:
QAvaAOYIKH
15 mm/s éwqg
300 mm/s

TO XEPL KAEIvVEL

Taxotnta:
otabepn
300 mm/s

Avorypa KAeiowo Apxikn Avtépatn avgnon Mettoupyia
Llox0q AaBnig | Tng 1oxvog Aapnig Flexi-Grip
Muiké onpa péow | ZApa péow tou dakormtn: | 10N 10 TIOAU €wg 100 N | evepyomoteitat

amnd ) péylotn
1ox0 Aapng

9.2.3 'EAeyxog pe 1 diakormn:
Autd 10 TIPOYPappa pTopei va xpnotpotiolndei oe ocuvduaoud pe éva dakomtn MyoBock tng Ottobock.

Avolypa:

XEPL TIAPAPEVEL AVOLYTO.

KAeiowo:

pe péylotn taxitnta, 600 evepyotoleiTal n TIAeUPA avoiypatog Tov dlakomtn. Tote, To

pe péylotn Tax0InTa LEow evePYOTIOiNONG TNG TIAEVPAG KAeLoipaTog Tou dlakdTTTn.

Mpoypappa 2: Aiakomng AutoControl — LowlInput (kdkkivo Biopa kwdikotoinong)

600 gvepyorioLeital
n Tevpa
avoiypatog

Tou dakoTTN.

Tayvtmnta
otaBepri 300 mm/s

KAeloipatog Tou
SLaKOTITN: TO XEPL KAEIVEL
Tayotnta:

ot1abepri 300 mm/s

Avolypa KAgiowo Apxikn Avtéuatn adinon Aertoupyia
1loX0G AaBrig | Tng toxvog AaBrig Flexi-Grip
To xépL avoiyel 2nua péow tng meuvpdg | 10N 10 TIoAU €wg 100 N | evepyomoteitat

amnd ) péylotn
lox0 Aapng
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9.3 lMpodypaupua 3: AutoControl

Mpaocwvo Booua Kwdikomoinong
‘EAeyxog pe 1 nAektpodio,

1 ypappuiko otolxeio eAéyxov

A 1 dlakoémtn

To x€pt KAeivel pe Tn ypnyopotepn TaXUTNTA KAl TILAVEL £va AVTIKEIHEVO He TN HkpoTtepn o0 Aaprg (10 N).
Mo ot aloBntipeg avayvwpioouv pia aldayh B€ong Touv avtikelpévou, n oxig avEdvetal avtoéparta Kat
ouvexopeva pExpL v arapaitntn oo Aaprg (uey. 100 N).

To FlexiGrip evepyomoteitar ota 130 N. Ze mepintwon mov vmidpxet kivduvog va TiEoet o Bapog, to SensorHand
Speed odiyyel AL pe Tnv TIPonyoLpevn oxU Aapng.

9.3.1 'EAeyxoq e 1 nAekTpodio:

Avolypa:
KAeiowo:
Awakomn:
Mapdadeypa 1:

Mapddetypa 2:

pe péylotn TaxiInTa HEow Ypriyopou, cuvexolg HUIKoO OAHATOG OTO NAEKTPADLO.

pe péylotn TaxiInTa péow ypryopng Xahaong tou pudc.

He TIoAD apyn MUIKA XaAaon PEow Tou NAEKTPOBIOU: TO XEPL TIAPAHEVEL AVOLXTO.

Metd 1o dvorypa o aoBevrig xaAapwvel To P He TIOAD apyr TaxiTnTa.

H 6¢on avoiypatog mapapével apetapAnn.

Metd 1o Avolypa o acBeviig xaAapwvel To pu He T HEYLoTN TaxitnTa. To x€pt KAEivel
auvtépata pe t pEYLoTn Tayvutnta kat apyiCel va mdvel to avtikeipevo pe woxd Aapng 10
N.

MoAg ot awoBntrpeg avayvwpioouv pia alayfi 6éong tou avikewévou, n Loxlg
avgdvetal avtépata — avahoya pe v avaykn — éwg n pLéylotn oxv Aafrg (100 N).

Mpoéypappa 3: 1 nAektpddio AutoControl (pdoivo Biopa kwdikoToinong)
Avolypa KAgiowo Apxikn Avtépatn adinon Aertoupyia
1oX0G AaBrig | Tng toxvog Aaprigq Flexi-Grip
Ipriyopo, ouvexég | MoAb apyn HUTKA 10N 70 TIoAU €wg 100 N | evepyomoteitat
HUiKO ofpa oto X@Aaon péow Tou anoé T HEYLoTN
nAektpodio: nAektpodiou: lox0 Aapng
TO XEPL TIAPAUEVEL
avolyto
lpriyopn puikn xaaon
HEOw TOou NAEKTPODIOL: TO
XEpPL KAeivel
Tayvtnta Tayotnta:
otabepn otabepn
300 mm/s 300 mm/s
9.3.2 'EAeyxoq e 1 ypaUHIKO OTOLXEIO EAEYXOUL:
Avolypa: pe péylotn Tax0TnTa HEOW YPRYOPOU EPEAKUOUOU OTO YPAHMIKO OTOLKEID EAEYXOU.
KAeiowo: He HEYIOTN TaXUTNTA HECW YPAYOPNG UTIOXWPENONG TOU €PEAKUOHOD OTO YPAHUIKO
oToLXEI0 EAEYXOU.
Awakomn: HEOW TIOAD APYNG UTIOXWPNONG TOU EGEAKUCLOD GTO YPAUHIKO OTOLXEIO EAEYXOU: TO XEPL

Mapadeypa 1:

Mapddetypa 2:

TIAPAHEVEL QVOLYTO.

Metd 10 dvolypa o acBeviig pelwvel Tov ePpeAKUOUSO TOU YPApHIKOU OTOLXEIOU EAEYYXOL
oAU apyd.

H 6éon avoiypatog mapapével apetafintn.

Metd 1o dvolypa o acBeviig peldvel Tov ePpeAKUOUO TOU YPAKIKOU OToLKElOL EAEYXOU pE
™ pEYLoTN TayVTnTa.

To X€pt KAeivel avtopata pe tn pHEyLoTn TaxVTnTa Kat apxiCel va TAveL To aVTIKEHEVO He
o0 Aaprig 10 N.

MoéAg ot awobntrpeg avayvwpioouv pia alayfi 6éong tou avikewpévou, n Loxig
av€dvetal avtopata — avaloya pe Ty avaykn — éwg tn péylotn oo Aaprg (100 N).
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9.3.3 'EAeyxog pe 1 dakormn:

Avolypa:
KAeiowo:

YTodelgn:

pe péylotn Tayxvunta, 600 eival EvePYOTIONUEVOG O JLaKOTITNG.

Metd v aneAevbEpwaon Tou SLakoTITn To XEPL KAgivel autépata pe tn péylotn taxitnta
kat apyiCel va mdvel To avikeipevo pe oy\ Aapng 10 N.

2uvd€oTe TO KOKKIVO/AEUKO Kahwdlo Tou kaAwdiou ouvdeong 13E99 oto opoafoviko
Boopa 9E169 otnv mAeupd avoiypatog (ew. 6: (1) kaAwdio olvdeong, (2) kékkwvog/
Aeukdg TOAoG Touv kahwdiou obvdeang 13E99).

Mpoéypappa 3: 1 dakomng AutoControl (Tpdaoivo Buopa kwdikoTioinong)

Avolypa KAeiowo Apxikni Avutopatn avinon Nertovpyia Flexi-

1oX0G AaBng | tng oxvog AaBrg Grip
Avoiyel 600 Kheivel avtopata poig | 10 N 1o TIOAU €wg 100 N | evepyortoteital and
gvepyoroleital o anelevBepwOdei o ™ péylotn Loxo
SlaKoTITNG. SlakoTIng Aapng
Tayotnta:

Tayotnta: ot1abepry 300 mm/s
ot1abepry 300 mm/s

9.4 [Mpdypauua 4: VarioControl

MmAe BOopa Kwdlkomoinong
‘EAeyxoqg He 1 nAekTPOSI0 A
1 ypappko otolxeio eAéyxou

2e auTo 1o TIPdypappa n taxdInta avoiypatog e§aptdral amo v éviaon Kat T ouxvoTnTa g HUikAg ov-
omnaong. H taxdtnta kAewsipatog eEaptatal amnd m puikq xaAaon.

To FlexiGrip evepyotoleital amo ) péyot o\ AaPig. Ze TIEPITITWON TIoU UTIAPXEL KIVOUVOG va TIECEL TO
Bdpog, To SensorHand Speed odiyyel AAL pe v Tiponyolpevn 1ox0 AaPng.

Avolypa:
KAgiowo:

AlakoTn:
Mapdaderypa 1:

Mapadeypa 2:

avaloyiké. H tayitnta avoiypatog kabopiCetal amd v taxdmnta kat v oxd g
HUIKAG cvoTaong.

avaroyiké. H taxitnra kAewipatog kabopiletal amd tnv taxltnta kat mv oxd g
puikng xahaong. Etol kaBopiletal kat to 0Pog Tng pHEYLOTNG LoxVog AaPng.

péow ToAU apyng MUIkAG XaAaong pEow Tou NAekTPodiou, To XEPL TIAPAUEVEL AVOLXTO.
Metd 1o dvolypa o aoBevrg xahapwvel To pu pe apyr taxltnta. To kAeiowo yivetal oe
avtiotolyia pe ) didpkela NG XAAAong Twv puwv pe apyn taxltnta. Xpnoiloroleitat
n ehaxiotn oxg (10 N) yia ) ouykpdtnon tou avtikewévou. Aev akolouBel avtdépatn
avgnon g toxvog Aapng.

Metd 1o dvolypa o acBevig XaAaPWVEL TO LU HE TN HEYLOTN TayXUTNTA. To XEPL KAEIVEL pe
1 péylotn Taxutnta kat apxiCet va odiyyet 1o avtikeipevo pe 1oxo AaPrig 10 N. MoAg
ol aodntipeg avayvwpioovy pia alayr B€ong touv avikewévou, n oxug av&dvetal
auvtépata — avdhoya pe v avaykn — €wg Tn péyotn oxo Aapnig (100 N).

Mpoéypappa 4: 1-Eheyxog nhektpodiwv VarioControl (umhe Biopa kwdikoroinong)

Avorypa KAeiowo Apxikn Avtépatn avgnon Aettoupyia
1oX0G AaBrg | Tng toxvog AaBnrg Flexi-Grip
Taxotnta kat Taxodtnta kat loxvg tng | 10N Me ghdyxiot éwg | Me eAdyiotn éwg
Lox0G TNG HUIKAG HuiknAg xaAaong oto pétpla TaxoTnTa pétpla Tayvtnta
oboTaong oto NAeKTPAdLI0 KAeloipatog. KAeloipatog.
NAEKTPAdI0 Kapia Evepyomoteital
Tayotnta: Tayotnta: 10N Me pétpla €wg and 15 N.
avaloyikn avaloyikn peyain Taxbtnta | Me pétpla éwg
15 mm/s éwqg 15 mm/s éwqg KAeloipatog,. peyain taxutnta
300 mm/s 300 mm/s 1o oAU €wg 100 N | kAeloipaTog,.
gvepyoroleital amnod
™ péylotn oyL AaPrg
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9.4.1 'EAeyxoq pe 1 ypappuké otoixeio eAéyxouv

Avorypa: avaloyiké. H tayvtnta avoiypatog kabopiletar and tnv taxdtnta kal v oxyd Tou
edeAKLOPOU OTO Ypappikd OToLKelo EAEYXOUL.

KAeiowo: avaloyiko. H taxitnta kewsipatog kabopiletal amo tnv TaxyTnTa g UTIoXWPENoNG Tou
ebelkuopoL 01O Ypappikd otolxeio eAéyyou. ‘Etol kabopiletal kal to Odog tng pEYLoTNG
Loxvog AaPng.

Awakomn: Héow TIOAD apyrG UTIOXWPENONG TOu EPEAKUOHOV OTO YPappIKd OToLyelo EAEYXOU, TO XEPL

TIAPAPEVEL AVOLYTO.

Metd 1o dvolypa o aobeviig HeLDVEL TOV EPEAKUOUO TOU YPAUHLIKOU OTOLXEIOL EAEYXOU
apyad.

To kAeiowo yivetal oe avtiotolia pe tn Odpkela NG XAAAoNG TwWV HUWV HE apyn
TaxoOtnta. Xpnotpototeital n eAdxtotn woxog (10 N) yia T cuykpATnon Tou avTKEWEVOU.
Aev akohouBei avtopatn avgnon tng oxvog Aapnig.

Metd 1o Avolypa o aoBevig petwvet Tov eGeAKUCHO TOU YPAUILKOD OTOLXEIOL EAEYXOU HE T
pEyloTn TaxVTNTA.

To xépt kAeivel pe ) péylotn Taxutnta kat apxiCet va odiyyel To avikeipevo pe 1oxd Aaprg
10 N. MoAg ot aiobntrpeg avayvwpioovv pa alayr 6€ong Tou avikeévou, n 1oxug
av€dvetal auvtopata — avaloya pe TNV avaykn — €wg Tn péytot woyd Aapng (100 N).

Mapddetypa 1:

Mapdadetypa 2:

Mpoéypappa 4: 1 ypappikd ototyeio eréyyou VarioContol (uriAe Boopa kwdikoToinong)
Avorypa KAeiowo Apxikn Avtépatn avinon Nertoupyia Flexi-Grip
Lox0G NG loxvog AaBnig
AaBrig
Taxodtnta kat Taxbtnta 10N Me ghdyiot éwg Me ghaxiotn €wg pETpLa
Lox0G ePEAKUOUOD | UTIOXWPNONG OTO pétpla TaxomnTa Tay0mnta KAeloipatog.
OTO YPOUHIKO YPOHHIKO OTOLXEIO KAelolpatog. Evepyomoleitat
oTolxeio eNéyxou | eAéyxou Kapia amd 15 N.
Tayotnta: Taxbtnta: 10N Me pétpla €wg peydhn | Me pétpla €éwg peydin
avaloyikn avahoyikn TaxOTnTa KAewoipatog | TaxVTNTa KAELOIHATOG
15 mm/s éwqg 15 mm/s éwg 70 TIoA) €wg 100 N gvepyoroleital amo Tn
300 mm/s 300 mm/s péylotn tox0 Aaprg
9.5 Mpoypauua 5: VarioDual

Kitpwo Booua Kwdikomoinong

‘EAgyxoG HE 2 nAeKTpOSIA
e autd 10 IPdypappa n TaxvtnTa avoiypatog eEaptdtal amnd v €viaon Kal Tn ouxvoTnTa TNG HUIKAG
obomaong. H taxdtnta kAewoipatog péxpl Tnv eAdxlotn 1oxd Aafng twv mepimov 10 N e€aptaTar amnd myv
Tayvnta g puikAg xdAaong. H oxog Aaprig kabopiCetar améd 1o akdAoubo fi TauTéXPOVO HUik6 Ofpa oTo
Oe0TEPO NAEKTPODIO0.
To FlexiGrip etudpd, avahoya pe tnv apxikn woxb Aaprg, ehdxiota otn péyiot avénon tng oxvog Aapnig.
2€ TIEPITITWON TIOU LTIAPXEL Kivduvog va Tiéael To BApog, To SensorHand Speed odiyyel TIdAL pe Tnv Tipon-
youpevn 1ox0 Aapigc.

HAekTtpddio 1:

Avolypa: avaloyiké. H tayitnta avoiypatog kabopiCetal amd v taxdmnta kat v oxy g
HUiKAG ouoTiaong.

KAgiowo: avaloyiké. H taxitnta kAewoipatog kabopiCetal amd v taylinta kat v Xy ng
puikng xahaong. H woxog Aaprig avépxetal iepitouv oe 10 N.

Awakomn: péow vTEPPOAKA apyNG HUIKAG XAAaong oto nAeKTPOSLo, TO XEPL TIAPAHEVEL AVOLXTO.

HAekTtpddio 2:

AaBn: H ouvoAkn Tiun tng toxvog Aaprg kabopiCetal amoé tnv évraon Tov Huikol oRpatog

oto de0Ttepo nAekTpodio. H péyiotn oxig AaPrig avépxetal iepitouv oe 100 N.
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Mapddetypa 1:  Metd 1o Avorypa o acBeviig Xxahap®vel To pu pe otoladnmote Tayxitnta. To kAsiowo
yivetal oe avtiototkia pe v Tax0TnTa NG HUikAg XaAaong. Xpnotpotoleital n eAdx1oTn
1ox0g Aaprg (10 N) yia ™ ouykpAatnon Tou avTikePEVoL.

To FlexiGrip evepyototeital ota 20 N. 2e mepimtwon Tou uTtdpxel Kivduvog va TIEEL TO
Bdpog, to SensorHand Speed odiyyel AM pe tnv eAdxLotn 1ox0 AaBAg.

Metd tn ovodiEn énwg oto apddetypa 1, To avtikeipevo pémel va kpatnBei pe peya-
AoTepn 1ox0 AaPrg. MNa 1o okotd auvtd, o acbevrig Ttapdyel €va puiko orjpa oto devtepo
nAektpodio. Kat'avtiototxia pmopei va mapaxBei 1oxog Aaprg petagd 10 N kat 100 N.
2e mepimtwon alayng tng O€ong Tou avTikelévou oTo XEpPL, N oxVG AaPBrg avEavetal
£€wg Kkat Tepitouv 1,5 dpopég v T NG pokabopiopévng oxvog Aapng. To FlexiGrip
gvepyoroleital mepitov ot dimAdotla T NG pokaboplopévng oxiog Aafng HEXPL TO
mIoA0 ta 130 N. Ze mepimtwon mou uTdpyel kivduvog va méoel 1o Bapog, To SensorHand

Mapdaderypa 2:

Speed oodiyyet AN pe TNV apyikn 1ox0 AaPAg.

Mpoéypappa 5: 2 nAektpddia VarioDual (kitpvo Biopa kwdikoroinong)

Huikol onpatog oto 20
nNAEKTPOdIO0.

lox0g Aaprig: avaioyikn
10 N éwg 130 N

Avolypa KAeiowo Apxikn Avtépatn adnon Nertoupyia Flexi-
1ox0g AaBng | tng 1oxvog AaBng Grip

Tayotnta kat woxig | KAeiowo: 10N Xwpig av&non am6 20 N

NG HUikAg Tayutnta kat .ox0g g loxvog AaPng

olomaong HuikAG XaAaong oto 10

o010 10 nAekTpodio | NAeKTPODLO

Tayotnra: Tayotnra:

QavaloyIKr QavaloyIKr

15 mm/s éwg 15 mm/s éwg

300 mm/s 300 mm/s
ZuvoAKA T WXVoG | Avahoyikn: | avaloyikn: avdloya pe v
AaBng: 10 N éwg 10 TIOAY éwg 1,5 apxKn Lox0 Aapng,
loxbg Aaprig avdioya 100 N dopég v apxkn | eudpd ehdxlota
He tnv éviaaon Tou 1ox0 AaPng otn péylotn abgnon

tox0og Aapng
ehdy. amé 20 N
péy. amo6 130 N

9.6 lMpoypauua 6:

AwoOnTtiipeg DMC plus pe duvatoétnta anevepyomnoinong

Mop Boopa kwdkomoinong

‘EAeyxoG HE 2 nAeKkTpodLa
Autog o é\eyxog avTtioTolyei oto Tpdypappa 1, av kat ot awoOntrpeg SUVA kat n Aettoupyia FlexiGrip pro-
polv va artevepyoTiolnBolv TPoowPLVA.

9.6.1 Evepyomoinon kat amnevepyotoinon twv atedntripwv SUVA kat Tng Aettoupyiag FlexiGrip

MNa ™ ouyKPATNON HAAAKWY KAl EVKAUTITWV AVIIKEHEVWY, OTIWG TI.X. adpwdn LAIKA ) epyaleia oTwg pia
Towmida, ot aiodntipeg SUVA pmopoiv va amevepyorotnBolv xepokivnta. Na 1o okomd avtd, avoite 1o
SensorHand Speed péxpl va TeppaTiost KatL KPATAOTE TO AVOLXTO HE €va HUIKO ofpa tuxaiag éviaong. Tavtd-
Xpova aoKnoTe pikpr Tieon otoug awodntrpeg SUVA (ewk. 1) (tiieon evog okAnpou avtikeévou). ‘Eva abvtopo
SovnTko onua eruPePaliivel v arevepyortioinon. [a tnv evepyoroinon twv atodntipwv SUVA ekteéote
v idla diadikaoia. Avo pikpd dovntika onfuata erPePalwvouy Ty evepyorioinon twv aodntmpwv SUVA.

Ymodeln:

‘Exete umodn oag 61, 6tav ot awobntipeg SUVA eival amevepyorotnuévol, n 1oxug
AaPrg Oe pubpiCetal autépaTa Kal Ta avilkeipeva evogXeTal va YALOTPrioouV atd 1o
XEpPL.
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Metd tnv tomoB€tnon g pratapiag ta dovnTika ofpata €0oTololv Tov acbevr] yia v TpExouvoa Katd-
otaon Aettoupyiag.

Mové dovntiké onpa:
AiriAé dovnTikd onua:

oL aloBntpeq eival amevepyorolnpévol
oL aLodnTrpeg eivat evepyoTonpEVOL

10 Xelplopog Twv umataplwv

Ma tn Aettoupyia tov SensorHand Speed xpnotpotoleite povo mAfpwg popTiopéveg pratapieg. MNpémel va
€xete otn O1dBeon oag kal pia delTtepn PopTIoPEVN PTATApia TPOG avilkatdotaon tng pwng. ‘Eva éEumvo
oloTnUa Slaxeiplong UIaTapL®V evnpepwvel Tov acBevi OXeTIKA pe Tn XapnAi katdotaon ¢optiong ng
urnatapiag, eTUTPEMOVTAG 0A0Eva Kal TILo apyr Kivnon Tou xeptou | pikpdtepn d0vapn cuAMnYng. H pmatapia
TipootateleTal TAVTOXpova amno v eTilrpLa TAfpn amnopdpTion.

Zuviotatal n xpnon pnatapiag EnergyPack (757B20) pe 1o SensorHand Speed, ipokeipevou va pmopeite
va aflomoiioete A PWG TIG ETIOOOELG TOL TEXVNTOU HEAOUG Yia HEYANO XPOVIKO dLAoTNpa.

Me mieplopiopotg atnv anodoorn, 1o SensorHand Speed pmopei va Aertoupynoet pe 1o EnergyPack (757B21),
10 X-ChangePack (757B15) 1} to MyoEnergy Integral (757B25=*, 757B35=").

Nertropepeic 0dnyieg yla 1o Xelplopd Twv prataplv Ba Ppeite otig TAnpodopieg TIou cuvodeliouy TiG Katapieg.

duvatn pe 1o MyoSelect (7567T13).

Mpoooxr:

A Av 10 SensorHand Speed aviyveioel éva TiApeg EnergyPack (757820, 757B21) ) MyoEnergy
Integral (757B25=*, 757B35="), petapaivel auvtépara otnv texvoAoyia pmataplav Li-lon. Zn
ouvéxela, Ba TpEMeL va xpnotporolobvtal Hovo UmaTtapieq TG CUYKEKPLUEVNG TEXVOAoyiag oTo
obotnua. Av mapoia avtd ypnotporoinBei X-ChangePack (757B15), dev Ba prmopei TAéov va
XxpenotporotnBei n TMApng xwpentikdTnTd Tou. H emavadopa oe Aettoupyia pe X-ChangePack gival

lMNa Adyoug aodaleiag katd tn Aettoupyia kat alotuotiag Oa TPETIEL va XPNOLLOTIOOUVTAL aTio-
kAeloTiKA pnatapieg 757B20, 757B21, 757B25=*, 757B35=" 1} 757B15.

H mapadoon yivetal oe katdaotaon Aettovpyiag pratapiov NiMH.

11 Texvika otoixeia

Pebpa npepiag

Ogppokpaocia Aeitoupyiag

Ebpog avoiypatog

Avaloyikn taxdtnta

Avaloyikh oxic AaPrg

Mapoxn woxvog

Aidpkela (wng e€aptipatog cOANYNG
Awdpkela (wng pratapiag

Me mteplopiouoig:

EnergyPack

MyoEnergy Integral

X-ChangePack, pnatapia avukatdotaong NiMH

MepBarlovTikéEG OUVONKEG
Amobrkeuvon (pe Kal xwpiq cuokevaoia)

Metadopd (pe kal xwpiq ouokevaoia)

SensorHand Speed

2 mA

0-70°C

100 mm

15-300 mm/s

0-mep 100 N

EnergyPack 757B20 (7,2 V)
5 €

2 ¢

757B21 (7,2 V)
757B25=*, 757B35=* (7,4 V)
757B15 (6 V)

+5 °C/+41 °F éwqg +40 °C/+104 °F
HEY. OXETIKA vypaocia 85%, xwpig
OUUTIOKVWON

-20 °C/-4 °F éwqg +60 °C/+140 °F
pE€y. oxeTikA vypaocia 90%, xwpiq
OUUTIOKVWON
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Aettoupyia -5 °C/+23 °F éwgq +45 °C/+113 °F
HEY. OXETIKA vypaocia 95%, xwpig
OUUTIOKVWON

®doption pnatapiag +5 °C/+41 °F éwg +40 °C/+104 °F
pEY. OXeTIKA vypaoia 85%, xwpig
OUUTIOKVWON

12 XpnoiomoloOpeva cOppoAa

latpotexvoloyikd Tipoidv

13 Ev6ovn

H Otto Bock Healthcare Products GmbH, kaAodpevn oto &g kataokevaotrg, avaiapBdvet evbivn, edo-
oov Tnpoulvtal oL Tipokaboplopéveg uTtodeifelg katepyaoiag kal emefepyaoiag, ot odnyieg dpovtidag kat Ta
SLaCTAHATA CLVTAPNONG ToU TIPOI6GVTOG. O KATAOKEUAOTHG ETIONHAIVEL PNTWG OTL TO CUYKEKPLLEVO TIPOIOV
TIPETIEL VA XPNOoLpoTIoLleiTal HOVO e EYKEKPLUEVOUG aTId Tov i0lo ouvduacopolg eEaptnudtwy (BA. odnyieg
xpnong kat kataioyoug). O kataockevaotig dev avalapPdvel kapia evbovn yia {npieg ol omoieg Tpoka-
Aolvtatl améd ouvduaopolg eEapTNUATWY (XPROoN TPOIOVTWY AAWY KATAOKELAOTWY) Kal epapHoyEg TIou dev
eykpibnkav amé Tov idlo.

To dvolypa kat n emokeur} AUTOD TOU TIPOIOVTOG ETUTPETIETAL HOVO Ot EOVOLOOOTNUEVO TEXVIKO TIPOCWTIKO
1ng Ottobock.

14 KaBaplopoég kat ppovtida

Amtopakpivete Toug pUTIOUG amod To TIPOoIdV pe €va vypd, paiakod mavi kat Ao oarouvt (.. Ottobock
Derma Clean 453H10=1). NMpooéxete va pnv utootei {NUIEG TO TIPOIOV Kal va PNV EL0XWPRCOLY LYPA GTO
eEdpTnua Tou CUOTANATOG,.

21n ouvéxela, oteyvwoTe To eEAPTNUA NG TIPdOeoNg pe €va Hahakod Tavi.

15 Zvupopdwon CE

H Otto Bock Healthcare Products GmbH dnAwvel pe 1o tapdv 6Tt 1o Tpoidv TiAnpoi Tig L.oxiouoes eVpWTIAIKEG
TIPodlaypadEg yla Ta LaTpoTEXVONOYLIKA TIpoidvta. To Tipoidv TIAnpol Tig anattioelg g odnyiag 2011/65/
EE yia Tov TiEPLOPLOpO TNG XPNONG OPLOHEVWV ETTKIVOUVWY OUCLMV O NAEKTPLKO KAl NAEKTPOVIKO EEOTIALONO.
OAOKANPO TO KEIPEVO TWV 0ONYIWV KAl TWV ATIAUTAOEWV ival S1ab€oipo oto S1adiktvo otnv akdAoudn died-
Buvon: http://www.ottobock.com/conformity.

16 Epmopika ofipata

‘O)eg oL ovopaoieg Tiou avadEpoval 0To EOWTEPLIKO TOU TIAPOVTOG CUVOSEUTIKOU £YYPAPOUUTIOKEIVTAL XWPIG
TIEPLOPLOOUG OTIG SlaTAgELg TNG ekAOTOTE LWoXVouoag vopobeoiag Tepi onUATWY Kal 0Ta SIKALWKUATA TOU
ekdotoTe katoyov. ‘OAa ta ofpaTa, ol ERTIOPIKEG OVOHAOIEG I OL ETALPIKEG ETIWVUIES TIOL avapEpovtal 80
evOEXETAL va amoTeAOUV KATATEDEVTA EUTIOPIKA OARATA KAL EUTIITITOUV OTA SIKALWKATA TOU EKAOTOTE KATOXOU.
2¢ TepITTWOoN arousiag PNTAG EMIOAKAVONG YA TA OAKATA TIOU XPNOLLOTIO0VTAL OTO TIAPOV GUVOOEUTIKO
éyypado dev tekpaipetal 6Tl €va ofpa Oev EUTITITEL OE JIKALWUATA TPITWV LEPWV.
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Pycckuin

[ata nocnepHew aktyanusauum: 2021-04-15

¢ [lepen vcnonb3oBaHNEM U3LENUS CEAYET BHUMATEIbHO NPOYECTb AAHHbIN JOKYMEHT U CO-
6ntoaaTh ykasaHus No TexHuke 6esonacHocTy.

¢ [IpoBeauTe Nonb3oBaTEN0 UHCTPYKTaX Ha NpeaMeT 6e30MacHOro Nonb30BaHMS.

e Ecnu y Bac BO3HUKM NpoBnembl MM BONPOCH! KacatenbHO uaaenus, obpaliantech K npo-
n3BoauTenNio.

¢ O KaxaoMm cepbe3HOM MPOMWCLLECTBUM, CBA3aHHOM C U3AENNEM, B HACTHOCTU 06 yXyALEeHUN
COCTOSIHWS 30,0POBbsl, COOOLLANTE NPOV3BOANTENIO U KOMMETEHTHBIM OpraHaM Ballel CTpaHbl.

¢ XpaHuTe AaHHbIN JOKYMEHT.

Bsoaute usaenve B aKcnayaTtaumio TONIbKO CornacHo MHGoOpMaLUKM B NOCTABASIEMON B KOM-
nneKkTe AOKYMEeHTauuu.

1 HasHa4yeHue

1.1 MeanuuHckoe Ha3Ha4yeHue

OnekTpokncTn 8E38=8*, BE39=8* n 8E41=8* SensorHand Speed np-Ba Ottobock npeaHasHa-
YeHbl UCKIIOYUTENBHO A1 UCMOb30BaHUS B MPOTE3UPOBAHNU BEPXHUX KOHEYHOCTEN.

1.2 lpumeHeHne

OnekTpoknctn 8E38=8*, BE39=8* 1 8E41=8* SensorHand Speed MoryT npumeHsaTbCa ans na-
LIMEHTOB C OOHOCTOPOHHEN UM ABYXCTOPOHHEN amnyTaumen.

1.3 Ycnosus akcnnyaraumu

OnekTpoknctn 8E38=8*, 8E39=8* n 8E41=8* SensorHand Speed paspabotaHbl ons noscen-
HEBHOW [EATENIbHOCTU U HE AO/KHbI NMPUMEHATLCS ANS BUAOB aKTMBHOCTM, BbIXOAALLMX 3@ Npu-
BblYHbIE PaMKM, TakUX Kak, HanpuMep, 3KCTpeMasbHbe BUAbl crnopTta (aflbMUHUEM, NapaLlioTHbIN
CMopT ¥ TOMY NoA06HbIE).

Onektpoknctn 8E38=8*, BE39=8* n 8E41=8* SensorHand Speed npenHasHa4eHa WUCKOYM-
TeNbHO NS VHAMBMAYASIbHOTO MCMO/b30BaHUS! KOHKPETHBIM NaumeHToM. VsrotoButens He pas-
peLlaeT UCMOMb30BaTh U3Ae/ne ApyroMy uLly.

1.4 KBanugukaums texHnka-opronega

[MpoTesmpoBaHMe NauMeHToB C NpuMeHeHueM anekTpokucTen B8E38=8* 8E39=8* n 8E41=8*
SensorHand Speed paspelueHo BbINOAHATb TONBKO TEXHWKAM-OpTOoneaamM, CEPTUGULMPOBAHHbIM
komnaHwuen Ottobock nocne npoxoxaeHus kypca obyyeHusi no komnoHeHtam MyoBock.

2 YKasaHus no TexHuke 6e3onacHocTu

XeT MPUBECTU K HenpaBUJIbHOMY PEeryiMpoBaHuio unu ¢yHKLMOHUPOBAHUIO
SensorHand Speed, BcnepctBue 4ero BO3HMKaET OoNacHOCTb TPABMUPOBaHUSA na-
uMeHTa.

e Hecob6niopeHne Huxe nepevynciieHHbIX yKa3aHvu‘/'| no TexHuke 6e3onacHoOcTU Mo-

¢ He ucnonbayiiTe CUAMKOHOBBLIN CNpel Npu HaJeBaHUM KOCMETUYECKON NepyaTtku, Tak Kak OH
NpensTcTByeT ee HafexHon nocapke. [ns aTux Lenei peKoMeHayeTcsi UCMoNb30BaTh refb
Procomfort 633S2 np-Ba Ottobock.

¢ Y106bl CHU3UTL pUCK MosBNEHWsi c6oeB B PpyHKLMOHMpoBaHun SensorHand Speed v noaknto-
YEHHbIX K HEN KOMMOHEHTOB BG/N3U UCTOYHUKOB CUJIBHOTO 3NIEKTPOMArHUTHOTO WU3MydYeHWst
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(HanpyMep, BbICOKOBOMLTHBLIX JIMHUI, NEepefaTYMKoB, TPAHCHOPMATOPHbLIX MOACTAHLMIA, CU-
CTEM 3alLMTLI TOBAPOB OT KPaX B TOProBbiX LLEHTPax), ClefyeT OTPeryInpoBarb aNekTpoabl Ha
MUHUMaIbHYIO YyBCTBUTEILHOCTb.

e [epen pasbeaVHEHVEM MW BOCCTAHOBNIEHUEM SIEKTPUYECKNX COEAMHEHUN (HanpuMep, npu
U3BNIEYEHUN KNCTU U3 NpoTE3a) HEOBX0AMMO 06ECTOUUTL CUCTEMY. [1N1si STOrO BbIHBTE aKKyMy-
NATOP U3 KPEMEXHOW PaMKu UK BbIK/IOUUTE NPOTE3 HaXaTueM Ha KHOMKY B rHE3fe 3apsiaHo-
ro yctpomncrasa.

e Ecnun BbiBop COOTBETCTBYIOLLEN MPOrPamMMbl UK PEryMPOBKa HE NMPUBOASAT K OXUAaeMoMy
pe3ynbTaty, obpatuTecb B OTAEN CEPBUCHOrO OBCMYXMBaHWUS MUOSMNEKTPUYECKUX NPpUBOpOB
komnanun Ottobock.

¢ [poVHCTPYKTUPYMTE NaumeHTa Mo npaeuibHOMy obpalueHuto ¢ SensorHand Speed, pyko-
BOACTBYSCb M. 3 «YKasaHus 4 nauneHTar.

¢ SensorHand Speed paspabotaHa A5 NOBCEAHEBHOW [EATENBHOCTU U ee He paspeluaert-
CSl NPUMEHSTb 419 BUAOB aKTUBHOCTU, BbIXOASLLMX 3a NPUBbLIYHbIE PAMKM, TakMX Kak, Hampw-
Mep, 9KCTpeMasibHble BUApl criopTa (anbnMHU3M, napaniaHepusm u T.M.). TwaTenbHbIA yXopa,
3a JeTansamu npotesa U ero KOMMIEKTYIOWMMI He TONbKO NPOASIeBaeT CPOK UX CRyXObl, HO
npexzae BCero ClyXuT nosbllleHunto 6esonacHocTn nauneHta. Ecnun npotes nogseprancs akc-
TPEMa/lbHbIM Harpyskam (Hanpumep, us-3a NageHus u T.M.), To crnepyeT HemepsieHHO obpa-
TUTbCS K TEXHUKY-OpTONeay A/s NPOBEPKW MpoTe3a Ha npegMeT nospexaeHui. O6partutech
3a KOHcynbTaumei K KypupyoLemy Bac TexHuky-opToneny, KOTOpbIA Npy HEOBXOAMMOCTM OT-
NpaBuT NPOTE3 B OTAEN CEPBUCHOrO OBCYXMBaHUS MUOINEKTPUHECKMX NPUBOPOB KOMMaHUM
Ottobock.

¢ KoMBuHUpyWTE N3AENVE TONBKO C TEMU KOMMOHEHTaMW, KOTOpble UMEIOT AOMYCK KOMMaHum
Ottobock (pa3pen «BoamoxHocTn kombuHMpoBaHusi»). Komnanus Ottobock He Hecet oTeeT-
CTBEHHOCTM 3@ HAHECEHHbIN yLlepb B Clly4ae MCMoMb30BaHUS UHbIX MPUIOHOYHBLIX KOMMOHEH-
TOB, YEM YKa3aHO NPOV3BOAUTENEM.

e 3anpeLuaetcs BbINOSHSATb UHblE OEWCTBUSI C NMPOTE30M, YEM OMMWCaHHbIE B JaHHOM PYKOBOA-
CTBE MO NPUMEHEHMIO.

e O6cnyxunBaHne akKyMynsiTOPHbIX H6atapei MpousBOAMTCS TONBKO B OTAENaX CEPBUCHOro 06-
cnyxusanus komnanum Ottobock (He nponssoauTe 3ameHy 6aTtapei CaMOCTOSITENBHO).

e OTkpbiBaTb ¥ PEMOHTUPOBATL M3AENME, a TaKXKEe OCYLLECTBNIATb PEMOHT MOBPEXAEHHBIX KOM-
MOHEHTOB pa3peLLaeTcs TONIbKO NepPCOoHay, aBTopuaoBaHHOMY komnaHuen Ottobock.

e [py HaxoXAeHWM Ha HeGONMbLIOM PaCCTOSHWM OT  BbICOKOYACTOTHbIX KOMMYHUKALWOH-
HbIX YCTPOWCTB (Hanpumep, MOBWUMbHbLIX TenedoHOB, YCTPOWCTB C noapepxkon Bluetooth,
YCTPOWCTB C noaAaepxkon becnposoaHon nokanbHon cesan WLAN) MoryT BO3HUKHYTb Hewc-
NPaBHOCTU B GYHKLMOHNPOBAHUM MpOTe3a BCEACTBME COOS CUCTEMbI BHYTPEHHEro obmeHa
AaHHbiMKn. [NoaToMy pekomeHayeTcs cobniofatb cnemyowme 3HaYeHUss MUHUMAIbHOTO pac-
CTOSIHWSI 10 3TWX BbICOKOYACTOTHbIX KOMMYHMKALIMOHHBIX YCTPONCTB:

® MobunbHbin Tenedod GSM 850 / GSM 900: 0,99 m

® MobunbHbin TenedpoH GSM 1800 / GSM 1900 / UMTS: 0,7 m
* BecnposopHble TenedoHbl ctaHaapta DECT k. 6asy: 0,35 m
* WLAN (mapLupyTsatopsl, TO4KM J0CTYyNa, ...): 0,22 M
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3 YkasaHusa pis naumeHta

* Cnepute 3a TeM, 4T0bbl B anekTpokncTb SensorHand Speed He nonapanv TBepAple YacTULLb
W XNIOKOCTb.

* OnekTtpokncte SensorHand Speed He pomxHa noasepratbCsi MHTEHCUMBHOMY BO3AEUCTBUIO
AbIMa UK Nbinu, BUbpauum nnm 6UeHnio, paBHO Kak 1 BO3AENCTBUIO BBICOKUX TeMnepartyp.

® N3berante HaxoaWTbCS BONM3M BbICOKOBOJILTHBIX JIMHUIA, MepesaTymkoB, TpaHchopMaTopoB
WK OPYrux UCTOYHWMKOB CUJIBHOTO 3M1EKTPOMArHUTHOrO WU3Ny4YeHnst (HanpuMep, CUCTEMbI 3a-
LUMTBI TOBapa OT KpaX B TOProBbiX LEHTPax), B 06paTHOM Clly4ae 3TO MOXET MPWBECTU K He-
npasunbHou pabote anekTpoknctn SensorHand Speed.

* ABTOMaTMYECKUI afanTUBHbIN 3axBaT, KOTOpbIN cpabaTbiBaeT npu KOHTaKTe C CEHCOPOM, Tpe-
6yeT OCTOPOXHOro O6palLeHVsi B ONPEefEeneHHbIX CUTyauusX, HanpuMep, Npyu pyKonoxartuu,
rMryueHe Tena u T.4.

e OTKpblBaTh UM NPOU3BOAUTL PEMOHT anekTpokuctn SensorHand Speed, a Takxe pemoHT
NOBPEXAEHHbIX KOMMOHEHTOB YCTPOMCTBA MOXET OCYLLECTBNSATb TONLKO CNyX6a cepBUCHO-
ro obcnyXvBaHUs MUO3NEKTPUYECKUX MPMBOPOB, npoluedlias cepTUdUKaLMIO KOMMaHUM
Ottobock.

¢ Bo n3bexaHne noBpexaeHs CEHCOPHbIX N MEXaHUYECKNX KOMMOHEHTOB XpaHEHWE 3NEKTPO-
kuctn SensorHand Speed, koTopyto naumeHT He UCMONb3YeT, CrielyeT OCYLLECTBNATL B pac-
KPbITOM COCTOSIHUM.

¢ [Ipocbba BbigaTh naumeHTy nHpopmaumio 646D 165 no anektpokmctn SensorHand Speed.

3.1 BoxgeHue asromobuns

Ha Bonpoc, 6yaeTt nv nauMeHT ¢ NPOTE30M PYKW B COCTOSIHUM BOAUTb aBTOMOGW/b U Ha Kakue
paccTosiHMS, HE MOXeT BblTb JaHO OAHO3HAYHOro OTBETa. IJTO 3aBUCWT OT BMAA MPOTE3NpoBa-
HUSA (BbICOTa amMnyTaLyu, OAHOCTOPOHHEE UK ABYXCTOPOHHEE, AJINHA KYNbTW, KOHCTPYKLMS Npo-
Te3a) U MHAMBMAYanbHbIX criocobHocTelr nauventa. O6s3aTtenbHO cobnogante HauMoHabHbIE
MpaBuna [OPOXHOIO ABWXEHWS U B LENSX BbIMOSHEHUS CTPaxoBblX 00A3aTeNbCTB NpPOBepbTE
Bawy npurogHocTb K ynpaBneHuo TpaHCNOPTHLIM CPEACTBOM B YNOIHOMOYEHHOW OpraHusaumu,
noJly4MB COOTBETCTBYIOLLEE noaTeepxaeHue. B obwem cnyyqae komnanmsa Ottobock pekomeHpy-
€T NepeocHacTUTb aBTOMOGW/b Ha CMeLuanM3vpoBaHHOM NPeanpuaTAN B cooTBeTcTBUM ¢ Ba-
WwymMK noTpebHOCTAMM (HanpuMep, [0OCHACTUTL pyneBoy BWikon). Heobxogumo ybeomtecsi B
TOM, 4TO 6€30MaCHOCTb NPY BOXAEHUN 06ECNIEUMBAETCS TAKXKE U C OTKIIIOHEHHOW 3NEKTPOKMCTHIO
SensorHand Speed. BoxgaeHnwne ¢ BknodeHHor SensorHand Speed mMoxeT B cnyyae ee Henpa-
BUIbHOrO GYHKLMOHUPOBAHWS NPEACTaBNATb ONACHOCTb AJ1 Y4ACTHUKOB JOPOXHOrO ABUXEHMS.

e OCTOpPOXHO!
Ecnn SensorHand Speed ocHallleHa 3aMKOM LLapHMPa 3NEKTPOKUCTH, TO nepes, Uc-
Nonb30BaHWEM TPaHCMOPTHOrO CPEACTBA S/IEKTPOKUCTL AOMKHA GbiTb MpuBeaeHa B
Takoe MoJsIoXeHUe, KOTOpOoe MPEensTCTBOBaio Gbl e OTCOEeAMHEHMIO OT MpoTesa npu
JIerkoM nepekpyyMBaHum, MOryLL,eM BO3HUKHYTb NpW yNpasneHn TpaHCNOpPTHLIM Cpes-
ctoM!

YTunusaums [aHHOro nNpojykra BMecTe C HeCOPTUPOBAHHbIMK ObITOBLIMU OTXOAAMM
paspelueHa He MOBCEMECTHO. YTUnmsauus NpoaykTa, Kotopasi BbIMOSHAETCS HE B CO-
OTBETCTBUM C NPeAnncaHnsmu, aeicTaylowymm B Baluel cTpaHe, MOXeT okasaTtb Hera-
TUBHOE BNINSHWE Ha OKpPYXatoLLylo cpefy U 300poBbe Yenoseka. Heobxoaumo cobnto-

BN a7 yKasaHUs COOTBETCTBYIOLLMX KOMMETEHTHbIX opraHoB Balueii cTpaHbl 0 nopsigke
chaym n cbopa U3Aenuii Ha yTUnmusaumio.
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4 TexHun4yeckoe o6cnyxmBaHue

[na npepotBpalleHnsi TpaBM M COXPaHEHUS KauyecTBa MPOLYKLMWU PEKOMEHAYETCS PErynsipHo
uepes Kaxzable 24 Mecsua NPOBOAUTb TexHUYECKOe obcnyxuBaHue (cepBUCHBbIN 0cMOTP). OKHO
[LONYCKOB COCTaBMSIET MaKCUMyM OAMH Mecsil, O AW TpW Mecsua nocne Aatbl, Koraa Heobxo-
[AMMO BbIMOSHWTL TexHUYeckoe obcnyxuveanue. [ns Bcex napenun aenctsyet obssatenbHoe Co-
61l0AeHNE MHTEPBANOB MEXAY LMKIaMU TEXHUHECKOro 0BCnyXMBaHUS BO BPEMS rapaHTUAHOrO
cpoka. Tonbko B 3TOM Cflyyae ocTaeTcs B Cuie NojHas rapaHtuiHas sawmra. B xone TexHuye-
ckoro ob6cnyXvBaHUs MOryT NoTpe6oBaTbCs AOMNOMHUTENbHBIE CEPBUCHBIE YCNYrk, Hanpumep, pe-
MOHT. B 3aBucrMoCTM OT 06bemMa 1 Cpoka AENCTBUS rapaHTUKN 3TW LOMNOSHUTENbHbIE CEPBUCHBIE
YClyrn MOTyT BbINOMHATLCA GECMNaTHO MK 3a nnaty, ykasaHHylo B NpeABapUTENbHON CMETE pac-
xo80B. [Ang NpoBeAeHUs TEXHUHECKOro 0BCNYXMBaHUS U PEMOHTA HEOBXOAMMO BCerga npuchl-
natb crefyloLye KOMMoHeHTbl: Mapenve, 3apsagHoe ycTponctso v 6nok nutanus. Jns otnpas-
NIEHUs1 KOMMOHEHTOB, KOTOPbIE MOAMEXAT NPOBEPKE, HEOOXOAMMO MCMOb30BaTb TPAHCMOPTHYIO
Tapy nosly4eHHOro paHee CepBUCHOrO y3na.

5 O6bem nocraBku
1 wr. SensorHand Speed
1 WT. MHCTPYKUMS NO UCMONb30BaHMIO

6 OnucaHue u dpyHKUMA

SensorHand Speed npepacraenser coboii aNEKTPOKMUCTL NPOTe3a C MUOSNEKTPUYECKUM Yrpas-
JIEHVEM, OTNIN4AIOLLYIOCS 0COBO0 BbICOKON CKOPOCTBIO 3axBaTta B COYETaHUWM C MHHOBALMOHHON
KOHLienumen vyBcTBUTENBHOMO ynpasneHus. SensorHand Speed ocHalueHa cuctemon crabunm-
3aumu 3axsBata — ceHcopukon SUVA'™, a Takxe dyHkumen rubkoro 3axsata FlexiGrip u dyHkumel
nporpaMmMnpoBaHust.

Cucrema nponopumoHansHoro ynpasnedns DMC (Dynamic Mode Control [ynpaBnexue B guHa-
MUYECKOM pexume]) No3BOMSIET MALMEHTY yNPaBisTh CKOPOCTLIO MU yCUIMEM 3axBaTa nponopLm-
OHasIbHO MHTEHCKBHOCTU €ro MbILLEYHOro curHana. Mpy N3MeHeHUN UHTEHCUBHOCTU MbILLEYHOTO
CUrHasna npOoVICXOAMT MIHOBEHHas afanTaLms CKOPOCTH U yCUnus 3axeara.

KoakcuanbHoe rHespo SensorHand Speed 8E38=8* mapkrpoBaHO opaHXeBbIM KOJbLLOM, a Co-
efnHuTeNbHbIN Kabenb SensorHand Speed 8E39=8* nnu 8E41=8* — opaHxeBoI BTYIKOW.

6.1 CeHcopuka SUVA

WHTerpupoBaHHas B 6onbluoi nanew, ceHcopuka SUVA (puc. 1) pacnosHaeT, korga yaepxusae-
MbIi NPEAMET U3MEHSIET CBOE MOJIOXEHWE U, TEM CaMbIM, FPO3UT BbICKONb3HYTb. Mcxoas us nep-
BOHa4asIbHO 33aHHOTO 3HAYEHUS1 YCUIUS 3axBaTa, CUCTEMa aBTOMATUYECKU U MIABHO YBEIUYU-
BAeT ero [0 Tex Nnop, noka npeaMet He ByaeT cHoBa CTabUNM3npoBaH.

6.2 PyHkuus FlexiGrip

®dyHkupms rubkoro 3axeara FlexiGrip no3Bonser nosopaunsatb UM NepemMeLLaTb yaoepXMBaeMbIi
npeamMeT B kuctm 6e3 Toro, 4ToObl 0CNabnaTe 3axsaT CUrHanamu OT dIEKTPOLOB, a 3aTeM BHOBb
ycunueatb ero. Kuctb npotesa cnegyet 3a U3BMEHEHWUSIMU MOSTIOXEHNS YAEPXKMBAEMOro npeameTa
aHasIorMyHo TOMy, Kak 3To AenaeT 340poBas pyka. Takum o6pa3om peannsyetcs rmbkuii 3axear.

6.3 PyHKUMS nporpammMnupoBaHns

[na ontumanbHoW apanTtaumu nop, naumeHTta paspaboTaHbl WecTb nporpamm. [lporpammbl 3a-
[alTCA C MOMOLLbIO LBETHBIX KOAMPYIOLUMX LuTekepoB (puc. 2). B coctosHwm nocTasku 3a-
BogoM-usrotosutenem SensorHand Speed ocHalleHa 4YepHbIM KOOMPYIOLLMM LUTEKEPOM WU

14 Paspa6otaHa komnanueit Otto Bock Healthcare Products GmbH B cotpyaruuectse co Lseliuapckoii opraHinaaumeli CTpaxoBaHust OT He-
cuacTHbIx ciyqaes SUVA
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npengapuTenbHO HaCTpoeHa Ha nporpammy 1. [lns sagaHus nporpaMmMbl NOAKIIOYUTE UAEHTUGU-
KaLWOHHO-perympoBoyHyto annapatypy 757713 MyoSelect. B kauectBe anbTepHaTVBbl MOXHO
BOCMOJIb30BaTbCA KOAMPYIOLWMMU LWTekepamu, ecn Bel npeanoyntaete takon cnocob sapaHus
nporpaMmb!.

6.4 BknoyeHune n BbiknoyeHue SensorHand Speed

HaxaTtnem Ha KOCMEeTUYeCKyto nepyaTtky B ONpefesieHHOM MecTe NMPUBOAUTCS B AEVUCTBUE WHTE-
rPVPOBaHHbIV B 3/IEKTPOHHYIO CUCTEMY YNpaBNiEHWs NepeksoyaTeb.

B o6nacti TbiIbHON CTOPOHbI KUCTU: obyHkums BKJ1.  (puc. 3)

B o6nactu 6onbLuoro nansua: ¢dyHkums BbIKJI. (puc. 4)

7 Hacrtpoiika anektpoaoB

Haunyuwee ¢yHkumoHvposaHue SensorHand Speed c ceHcopukort SUVA pocturaetcst Tonb-
KO MPU OMNTUMAIbHOM MO3WLMOHUPOBAHNI U HACTPOWKE 3JIEKTPOLOB, KOTOPYIO HECIIOXHO BbINOJ-
HWUTb C MOMOLLBIO 0CTUPOBOYHOI annapatypsl MyoBoy 757M10/757M11=X-CHANGE.

Cnepute 3a 7€M, YTOObI KOHTAKTHbIE MOBEPXHOCTU 3/1EKTPOLOB COMPUKACANIUCH C HEMOBPEXAEH-
HbIMW y4acTKaMu KOXM K, MO BO3MOXHOCTM, MOJIHOCTbIO Mpunerann K Hum. [Npu pernctpaumm
CUMIbHbIX MOMEX OT 3MEKTPONPUBOPOB HEOBXOAMMO MPOKOHTPOIMPOBATL PACMONOXEHNE dMNEK-
TpoZa v npu HeobXoAMMOCTH M3MEHWTb ero. Ecnn nomexu He ypaeTcs yctpaHuTb, obpallantech
B OTZEN CepBUCHOro o6CnyXvBaHUs MMOSNeKTpuieckux npubopos komnaxum Ottobock.

c BHumaHue!
B npouecce PErynMpoBKn 3NEKTPOA0B NaLUeHTy HeobxoauMO aenatb naysbl, Tak Kak
BO3HMKawOWaa nHa4vye HeperynﬂpHOCTb pesyanaTos BCJsieacTBMe MbILLEYHOro yTOMJ‘Ie-
Husi NpuBena 6bl K TOMy, YTO TepaneBToM Npon3Boaunack Obl CBEPXHYBCTBUTENbHANA pe-
ryNMpoBKa 3N1eKTpoa0B.

MNporpamma 1, 5 u 6:

Bbi6epute B nporpammHom obecnedennn MyoSoft unu PAULA tpebyembiin BapuaHT nporpammbi.
Kaxablin anekTpog, AoMmKeH BbiTb HACTPOEH TakMM 06pasoM, YTOBbI NALMEHT MOT YAepPXUBaTb CO-
OTBETCTBYIOLLMIA MbILLIEYHBIA CUTHAN HA MPOTSHXKEHUM NPWUON. 2 CeKyHA, Ha ypoBHE, NpeBbiluato-
wum 3HaveHve HIGH (puc. 7, nos. 1).

Mporpamma 2:

Bbi6epute B nporpammHom obecnedennn MyoSoft unu PAULA Tpebyembiin BapuaHT nporpaMmbi.
Kaxablin anekTpog, AomKeH BbiTb HACTPOEH TakMM 06pasoM, YTOGbI NaLMEHT MOT YAEPXUBaTb CO-
OTBETCTBYIOLLMIA MBILLIEYHBIA CUIHANT Ha MPOTSHXKEHUM NPWON. 2 CeKyHA, Ha ypOBHE, NpeBbiluato-
wum 3HaveHre LOW (puc. 7, nos. 2).

Mporpamma 3:

Bbibepute B nporpammHom obecneveHnn MyoSoft nnm PAULA pexum AutoControl ans
SensorHand Speed. Onektpoa gomkeH ObiTb HACTPOEH Takum 06pa3oMm, HTOObl MauueHT Mor
YOEPXUBaTb MbILLEYHbIN CUrHaN Ha MPOTSHXKEHUW NPWBA. 2 CeKyHA, Ha YPOBHE, NMPEBbLILAOLLUM
3HaveHune ON (puc. 8).

Mporpamma 4:

Bbibepute B nporpammHom obecnedenun MyoSoft nnm PAULA pexwum VarioControl ans
SensorHand Speed. Onektpoa, fomkeH GbiTb HACTPOEH TakuM 06pa3oM, YTOObl MauMeHT Mor
YOEPXMBATb MbILEYHbIN CUTHA HA MPOTSXXEHWUU MPWUGN. 2 CEeKyHA Ha YPOBHE, MPEBLILLAIOLLMM
3HayeHue HIGH (puc. 7, nos. 1).
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YkasaHue K puc. 7 u puc. 8: B nporpammax 3 n 4 nmeetcsi BO3MOXHOCTb OTCNEXMBaTb TOSIbKO
OOMH MblLUEeYHbIN curHan!

8 Buabl dyHKLUN

Ans 3apaHus Tpebyemon nporpaMmbl HEOOXOAMMO BCTaBWTb COOTBETCTBYIOLLMIA KOAMPYIOLLMN
wrekep (puc. 2)

13E184=1 (6enbin) 13E184=3 (3eneHbin) 13E184=5 (xentbii)
13E184=2 (kpacHbin) 13E184=4 (cunHui)) 13E184=6 (dpronetosbiit)
Ecnu B anekTpoHHyto cuctemy ynpaeneHnuss SensorHand Speed 6bin BCTaBfieH YepHbIN Koau-
pyrowmin wrekep 13E184=8, To ¢ nomowbio MyoSelect 757T13 MoryT 6biTb ycTaHOBNEHBI BCE
BuAbl dyHKum. Perynuposka ckopoctu SensorHand Speed ¢ nomoupto MyoSelect 757T13 mo-
XET NPOM3BOAUTLCA C NOGLIM KoavpyowmM WTekepoM. CM. MHCTPYKUMIO MO UCMONb30BaHMIO
647G131.

Mepen Tem, kak 3aMEHWUTb KOAVPYIOLLMI LUTEKEP, yAanMUTE CTOMOPHOE KOJbLIO C Kapkaca KUCTU.
YactnyHo CTsiHUTE KapKac KUCTU. 3aMeHUTe KOAMUPYIOLLMIA WTekep (puc. 2)

13E184=8 (uepHbin)

CHoBa ycTaHOBUTE KapKac KACTU U CTOMOPHOE KOMbLO.

Yro6bl crcTemMa cMorna pacnosHarb HOBYO KOAWUPOBKY, HEOBGXOLMMO HEHAZLONIO BbIHYTb, a 3aTeM
CHOBa BCTaBUTb akKyMynsTop (nepesarpyska). [pepnaraotcs AecsTb BApMaHTOB MPOrpaMM.

9 O630p nporpamm

Mporpamma 1

OTKp.

3akp.

MokasaHue

ceHcopuka DMC plus
Benbivi kopvpytoLmii
LTekep

MI/IO(BJ'IeKTpVI‘-IeCKVIVI
CUrHan 4yepes aneKTpos,

MVIOSﬂeKTpVI‘-IecKl/Il‘/'I
CUrHan 4yepes aneKTpos

npeanoyTUTeNbHas
nporpamma aJis
nauueHToB ¢ 2

KpacHbin koampytoLLmi
wiTekep

CKOPOCTb: CKOpOCTb: CUMbHBIMU MbILLEYHbIMU
[pa anextpopa NponopLyoHabHas NpPOnopLMOHabHas curHanamm
Mporpamma 2 OTKp. 3akp. MokasaHue
AutoControl - MUOSNEKTPUYECKINI undppoBoW DK NauneHToB ¢ 2
Lowlinput CUTHas1 Yepes 3EeKTPOs, | MUOSNEKTPUYECKII cnabbIMy MbILLEYHBIMU

CUrHas Yepes aNeKTPOos,
(kopoTkuin curHan
Nto6OoN BbICOTbI)

curHanamu

KpacHbin kogupytoLwmi
LuTeKep

OnekTpop, n nobow
nepekntoyarens Ottobock

CKOPOCTb:
nponopumoHasbHas

[pBa anektpona CKOpPOCTb:

nponopuuoHanbHas CKOPOCTb: NMOCTOsIHHas
AutoControl - MUO3NIEKTPUHECKUI curHan Yyepes 015 NaUUEeHTOB C TOSbKO
Lowlinput curHan Yyepes anekTpopa, | nepekntoyarens 1 MblliLen 1 cnabbiM

CKOPOCTb: NOCTOAHHAaA

MbILLIEYHbIM CUTHaJSIOM

AutoControl -
Lowinput

KpacHbin kogupyowmi
wiTekep

Jio6ow nepeknioyarens
MyoBock

KWUCTb OTKpbIBaETCH,
noKa OcTaeTcsi Haxarow
ctopoHa Otkp.
nepekoyarens

CKOPOCTb:
NOCTOsIHHAs

CUrHan Yepesa CTOPOHY
3akp. nepeknoyarens:
KMCTb 3aKpblBaeTcs

CKOPOCTb:
NOCTOsIHHAS

NS NauneHToB Co
C/IMLLKOM cnabbiM
W OTCYTCTBYIOLLUM
MbILLEYHbIM CUrHASIOM
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Mporpamma 3

OTkp.

3akp.

Moka3saHue

AutoControl
3eneHblil KOAVPYOLWMIA
Tekep

BbICTPbIN, CTABUbHDIN
MUO3NIEKTPUHECKUI
CUrHan Yepes aNeKkTpos,

o4eHb MefjIeHHoe
paccnabneHvie MblLLbl
Yyepes aNeKTpos;:

KMCTb OCTaeTCsi OTKPbITON

6bIcTpoe paccrnabneHvie
MbILLLbI YEPES INEKTPOA!
KWCTb 3aKpbIBaeTCs

0191 NAUMEHTOB C TOSIbKO
1 MbILLLLEN M OYEeHb
cnabbiM MbILLEYHbIM
CUHaIoM

3eneHbll KoaVPYOLWNIA

0OCTaeTCa HaxaTtbiM

3aKpblBaeTCs, Kak

CKOPOCTb: CKOPOCTb:
OnekTpop, NoCTOsiHHAs nocTosiHHasn
AutoControl OTKpblBaeTcs, noka aBTOMaTMYeCcKn 0151 NaUMEHTOB CO

CNMLWKOM cnabbim

LTekep nepekntoyaresns TONbKO ByneT oTnyLUeH WN OTCYTCTBYIOLLM
nepektoyartenb MbILLIEYHBIM CUrHAIOM
Jio6ow nepeknioyatens | CKOpPOCTb! CKOpOCTb:
MyoBock NOCTOSIHHas NOCTOsiHHas
Mporpamma 4 OTKp. 3akp. MokaszaHue

VarioControl
CuHWI KopupyoLWwmit
LuTekep

OnekTpop,

CKOPOCTb 1 cuna
Hanps>XXeHns Mbllubl Ha
dNieKTpoae

CKOPOCTb:
nponopuvoHasbHas

CKOpPOCTb 1 cuna
paccnaﬁneng MbILLLLbI
Ha anekTpoae

CKOPOCTb:
nponopunoHanbHasa

Ona nauyeHTos ¢ 1
MbILLLEN M CUAbHBIM
MbILLEYHbIM CUrHAIOM
WUJIN CO CKNOHHOCTbIO
K COBMECTHOMY
COKpalLLeHUIo

VarioControl
CuHuin kopvpytowmii
wiTekep

DNEMEHT IMHENHOro

CKOpPOCTb U cUna
HaTsKeHWs Ha anemMeHTe
JIMHEVHOrO yrpaBneHus

CKOpoCTb ocnabnexus
HaTSKEHUS! Ha aNeMeHTe
NIVHENHOrOo yrpaBneHus

015 MAUMEHTOB CO
CIIMLLKOM CcnabbiM
WM OTCYTCTBYIOLLUM
MbILLIEYHbIM CUrHASIOM

CKOPOCTb: CKOPOCTb:
ynpasneHns npornopuyoHanbHas npornopuuoHanbHas
Mporpamma 5 OTKp. 3akp. Moka3saHue

VarioDual
KenTbin KogupytoLwmia
LUTeKep

CKOPOCTb 1 cuna
Hanps>XeHnsa Mbllubl Ha
nepBOM 3eKTpoae

CKOPOCTb 1 cuna
paccnabneHvsi MbiLLLbl
Ha NepBOM 3NEKTPOAE
CKOPOCTb:
npornopuuoHanbHas
ycunue saxsara
NPOMNopLMOHaNbLHO cune

nporpamMma aJis
NaLUWeHTOB C 2 CUIbHBIMM
MBILLIEYHBIMW CUrHaNaMK

plus
Duonetosbint
KOAVPYIOLLMI LTeKep

[ga anektpoga

CUrHan 4yepes aneKTpos,

CKOpPOCTb!
nponopLuoHanbHas

curHan yepes aieKkTpos,

CKOPOCTb:
npornopuuoHanbHas

CKOPOCTb: MBbILLEYHOrO CUrHana Ha
[Ba anextpopa NponopLMoHanbHas BTOPOM 3/1EKTPOAE
Mporpamma 6 OTKp. 3akp. MokazaHue
CeHcopuka DMC MUO3NEKTPUHECKINIA MUO3NEKTPUHECKUI nporpamma ans

nauneHToB C 2 CUMbHbIMU
MbILIEeYHbIMMN CUrHaNnamm

ceHcopuka SUVA n
dyHkums FlexiGrip moryt
6bITb OTK/HOYEHDI

Bce npuBeaeHHble 3HaYeHna ycunun (Hanpumep, 100 H ~ 10 Krc) aBnsioTca Heobs3aTteb-
HbIMU U OPUEHTUPOBOYHLIMM U CNYXaT TONIbKO AN HarN4HOCTU NPU 0GBbACHEHMU NMPUHLMU-
na AenCcTBUS pasNnyHbIX PeXUMoB paboTbl.
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9.1 lMporpamma 1:

CeHcopuka DMC plus
Benbih kKogupylowmi LWiTekep
YnpaBneHue ¢ NOMOLLbIO ABYX 3JIEKTPOAOB

[aHHoe ynpasneHue npeacraenset cobon ynpasneHve DMC, nononHUTeNnsHO OCHALLEHHOE CU-
cTemoi ctabunusaummn 3axsara — ceHcopukon SUVA. CkopocTb 1 ycunue 3axsata onpepens-
I0TCS BEIMYMHON MUOSMEKTPUYECKOTO CUrHana (pesybTUPYIOLLLEroCs U3 HaNPSHXKEHWS MblLLLbI).

OTKpbITHE:
3akpbiTue:
Mpumep 1:

Mpumep 2:

nponopuuoHansHoe Yepes anektpog OTkp.

NponopLUMoHanbHOE Yepes anekTpoa, 3akp.

lMpy HA3KOM MbILLEYHOM CUrHane CxBaTbiBaHWs NPEeAMETa CO34aeTCs HauMeHbLUee
ycunue 3axsarta (10 H).

Ecnu ceHcopyika peructpmpyeT n3MeHeH1e NOMoXeHUs NpeameTa, To HavanbHoe
ycunvie 3axBata aBToOMaTM4ECKM YBENMYMBAETCS — MPU HEOBXOAVMOCTY — MaKCUMASTbHO
B 1,5 pasa (15 H).

®yHkuma FlexiGrip HaunHaeT pencteosatb npu 20 H. MNpu cHATAM Harpyaku
rocnegytolee cxaaTtbiBaHue BbinonHseTcs SensorHand Speed ¢ npeapioywmm
ycunvem 3axsarta.

Mpv Gonee BbICOKOM MbILLEYHOM CUrHane cospaetcsi bonbluee ycunme 3axeara, a
NPV UBMEHEHWW MOJTOXEHUS YAEPXMBAEMOro NPeAMeTa OHO YBENNYMBAETCS — NPY
HeoBX0AUMOCTU — [0 MakcUMasibHOro 3HaveHuns (100 H).

®yHkums FlexiGrip HaunHaeT genictosatb npu 130 H. Mpu cHatumn Harpysku
nocneayiolLiee cxsatbiBaHue BbinonHseTca SensorHand Speed ¢ npegpioywmm
ycunvem 3axsara.

Mporpamma 1: cercopuka DMC plus (6enbiit KogupyoLmii lwtekep)
OTkp. 3akp. HavanbHoe | ABTOMatuM4eckas dyHkuuna Flexi-Grip
ycunue noaperyiMpoBka
3axBarta ycunus 3axsarta
MUO3/IEKTPUYECKUI | MMO3NIEKTPUHECKNI | MponopL,.: | MPONopLMOHabHas: | B 3aBUCMMOCTM OT
curHan Yepes curHan Yepes oTOH go MakcumasibHo B 1,5 | HavanbHoro ycunus
aneKTpos, 3N1eKTpos, 100 H pasa OT Ha4YasIbHOro | 3axeara, Ha4MHaeT
ycunus 3axeara flencTBoBaTth Npu
He3Ha4nTeIbHOM
CKOPOCTb: CKOPOCTb: Hanpumep, NpeBbILLEHNN
NPOMopLIMOHasIbHAs | MPOMOPLIMOHasIbHAs HavasibHoe ycunme MaKCMMasIbHOro
ot 15 mm/c oo ot 15 mm/c oo 3axgata 10 H = 3Ha4yeHus
300 mm/c 300 mm/c noaperynMpoBka o | NoAPeryIMpoBKN yeunus
makc. 15 H 3axBara
MUH. oT 20 H
MuH. oT 130 H

Bonee BbICOKMI MbILLEYHBIV CUIHAM MOXET Npu HeobxoAMMOCTU B Ntob6oe Bpemsi, HE3aBUCUMO OT
aBTOMaTMYECKOW NMOAPEryIMPOBKN YCUINS 3axBaTa, YBENMYUTb 3axBart BroTb A0 MaKCUMasIbHOMO

3HauveHus (100 H).
Kopotkum umnynbcom «OTKPbITb» MoxHO B nto6oe Bpemsi 0CTaHOBUTL Kak

YkKa3saHue:

aBTOMATNYECKYI0 NMOAPEryIMPOBKY YCUNNS 3axBaTa, Tak U BbINOSHEHWE PYHKLMN
FlexiGrip.
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9.2 lNporpamma 2: AutoControl - LowInput
KpacHbiii kogupylowmin LUTeKep
YnpaBneHue ¢ NomMoLLblo 2 aNEKTPOAOB,
1 anekTpoaa u 1 nepeknoyarens v
1 nepeknyarens

KucTb 3akpbiBaeTcs ¢ MakCHMasibHOW CKOPOCTbIO M CXBATbIBAET NPEAMET C HAMMEHbLUUM YCUU-
em 3axeata (10 H).

Ecnu ceHcopvika peructpvpyet ns3meHeHvie NosnoXeHus npeameta, To ycunve 3axeara aBToma-
TUYECKM YBENIMYMBAETCS — NPU HEOBXOAVMOCTY — BNOTb A0 MakCMMasbHOro 3HaveHus (100 H).

®yHkuys FlexiGrip HauvMHaeT fencToBatb Npy MakCUMasbHOM ycunumn 3axeata. [pu cHaTUK Harpys-
KV nocrepytolLiee cxBaTbiBaHWe BbinosHseTcs SensorHand Speed ¢ npeabloylivM ycunvem saxearta.

9.2.1 YnpaBneHue ¢ NOMOLLbIO 2 3/IEKTPOA0B

OTKpbITHE: nponopuuoHaibHoe Yepes anektpog OTkp.
3akpbiTHe: C MaKCUMasibHON CKOPOCTbIO KOPOTKMM MBbILLIEYHBIM CUIHANOM J1lo60IN BbICOTHI
cBepx noporosoro 3HaveHuss ON Ha anekTpoge 3akp.
Mporpamma 2: 2 anexktpoaa AutoControl — LowInput (kpacHbiii koanpyoLmi lwrekep)

OTKp. 3akp. HavanbHoe ABTomatnyeckas | PyHkuus Flexi-
ycunue noaperynmpoBka Grip
3axBara ycunus 3axsata

MUO3NEKTPUHECKNI undposon 10H no makc. 100 H HaunHaet

curHan vepes MUO3NEKTPUHECKNIA [encTBOBaTh Npu

aneKTpos, CUrHan Yepes a/1eKTpoz, MaKCVMasilbHOM
(kopoTkmiA curHan oo ycunum 3axsata
BbICOTbI)

CKOpPOCTb:

NPOMopLMOHanbHas | CKOPOCTb:

ot 15 mm/c oo NOCTOSIHHasA

300 mm/c 300 mm/c

9.2.2 YnpaBsneHue c nomoLlubio 1 anektpoga u 1 nepeknioyarens

OTkpbITHE:! npornopLuoHanbHoe Yepes anektpod OTkp.
3akpbiTue: C MaKCMMaJIbHOM CKOPOCTbIO KOPOTKMM HaXaTem Ha nepeksioyaresb.
YkasaHne: BcrasbTe kpacHo-6enyto xuny npvcoeanHutensHoro kabens 13E99 B koakcuabHbIN

wrekep 9E169 co ctopoHbl 3akp. (puc. 5: (1) npucoefMHUTENbHBIN Kabenb Ans
akkymynstopa, (2) anektpog, (3) kpacHo-6enas xuna nprYcoeaMHUTENLHOTO Kabens

13E99)
Mporpamma 2: anektpog, n nepeknioyatens AutoControl — Lowlnput (kpacHbivi KogvpytoLumi Tekep)
OTKp. 3akp. HayanbHoe ABTOMaTn4yeckas ®yHkums Flexi-

ycunue noaperynnpoBka Grip
3axBara ycunus 3axsara

MUO3EKTPUHECKUN curHan yepes 10H no makc. 100 H HaumHaeT

CUTHauT Yepes JNEKTPOoA: | mepekoyatens: fencTeoBath Npu

KMCTb OTKpbIBaeTCS KWCTb 3aKpbIBAETCA MaKCcuMasibHOM

CKOpPOCTb: ycunuu 3axeata

NpOMopLWOHabHas CKOPOCTb:

ot 15 mm/c oo NOCTOSIHHAsA

300 mm/c 300 mm/c
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9.2.3 YnpaBneHue ¢ nomoLubio 1 nepeknoyarens:

[aHHas nporpamma MOXeT MCMoNb30BaThCs B codeTaHuu ¢ ntobbiM nepeksiovatenem MyoBock

np-sa Ottobock.

OTkpbiTHE: C MaKCVMaJlbHOM CKOPOCTbIO, NMOKa OCTaeTCs HaxaTow cTopoHa OTkp. nepeknoyarens.
KuncTb octaetcs oTKpbITON.

3akpbiTue: C MakCUMMasIbHON CKOPOCTbIO HaXaTueM Ha CTOPOHY 3akp. nepeksioyarens.
Programm 2: nepexntoyarens AutoControl — LowInput (kpacHbin KoavpytoLmin LTekep)
OTKp. 3akp. HavanbHoe ABTOMaTMyeckas dyHkuua Flexi-Grip
ycunue noAperyimpoBka
3axBara ycunus 3axsara
KWCTb OTKpbIBaEeTCS, curHan Yepes 10H 0o makc. 100 H Ha4yMHaeT AencTBoBaTh
roKa oCTaeTcst CTOpPOHY 3akp. npy MakCUMasibHOM
HaKaTom nepeksoyaTens: ycunuu 3axsata
cropoHa OTkp. KWCTb 3aKpbIBAETCS
nepeksoHarens.
CKOpOCTL: CKOPOCTb:
noctosiHHasi 300 Mm/c | noctosiHHast 300 mm/c

9.3 lporpamma 3: AutoControl
3eneHblii KOAUPYIOLLUIA LUTEKEP
YnpaBneHue c nomowbio 1 anekrpoaa, 1 anemeHTa NIMHENHOrO
ynpasneHus unu 1 nepeknoyarens

KucTb 3akpbiBaeTcs ¢ MakCUMalbHOW CKOPOCTBIO U CXBaTbIBAET NPEeAMET C HAMMEHbLUMM YCUu-
em 3axeata (10 H).

Ecnu ceHcopvika peructpvpyet U3MeHeHVe NOMOXEHVsI NPeaMeTa, To ycunve 3axearta asToma-
TUYECKM W MNIABHO YBENNYMBAETCS — MPU HeobXOAMMOCTM — BMIOTb A0 Tpebyemoro 3HayeHus
(100 H).

®yHkupa FlexiGrip HaunHaet pencteoBatb npy 130 H. Mpu cHATMM Harpysku nocnepyiollee
cxBaTbiBaHWe BbinonHsaeTcs SensorHand Speed ¢ npeppioyLliMmM ycunvem 3axsata.

9.3.1 YnpaBsneHue c nomowbio 1 anekrpoga

OTKpbiTHE: C MaKCUMasibHOW CKOPOCTbHO BbICTPbIM, CTABWMbHBIM MbILLIEYHBIM CUTHAIIOM Yepes
3NEKTPOA,

3akpbiTue: C MaKCUMasibHOM CKOPOCTbIO GbICTpbIM paccnabneHnem Mbiluiibl.

OcraHoBKa: OYeHb MeAJ/IeHHbIM paccnabneHneMmM MblLLLbl Yepe3 SNEKTPOA,: KUCTb OCTaeTCs
OTKPbITON.

Mpumep 1: rocse OTKPbITUSI MALMEHT paccnabnsieT MbiLLLy C O4eHb MEAJIEHHOW
CKOPOCTbIO.

OTKpbITOE NONOXEHNE OCTAETCH HEM3MEHHbIM.

Mpumep 2: rocne OTKPbITUS NauMeHT paccnabnaer MbilLy C MakCMMasibHON CKOPOCTbLIO.
KucTte aBTOMaTM4eCKM 3aKpbiBAETCA C MakCMMaJIbHOW CKOPOCTbIO U HayYMHaeT
cxBaTblBaHWe npegmMeTa ¢ ycunuem 3axsara 10 H.
Ecnun ceHcopuka pernctpupyet nsmeHeHvie nofoXeHUs npeamera, To ycunue
3axBaTa aBTOMaTU4YeCKN yBen4nMBaeTcs — Npu Heob6xoAMMOCTHN — BMNOTb 4O
MakcumMasibHoro aHadeHuns (100 H).
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Mporpamma 3: 1 anektpog AutoControl (3eneHbiit

KOAVPYIOLLMIA LUTEKEP)

a/1eKTPOA;:

CKOPOCTb:

OTkp. 3akp. HauansHoe | ABTOMaTMyeckas ®yHkuusa Flexi-
ycunne noaperynMpoBka Grip
3axsara ycunus 3axearta

GbICTPbIN, CTAGUNbHBIA | O4YEHb MEAJSIEHHOE 10H no makc. 100 H Ha4yMHaeT
MUO3NEKTPUYECKUNI paccnabneHne MbiLLLbl AencTBoBatb Npu
curHan Yepes Yepes aNEeKTPOA; MaKCVMasibHOM

nocrtoaHHas 300 mm/c

KUCTb OCTaeTCs OTKPbITON ycunuu 3axsata
bbicTpoe paccnabnexve

MbILLLbI YEPES BNEKTPOL;
KUCTb 3aKpblBaeTcs

CKOPOCTb:
nocrosHHasa 300 mm/c

9.3.2 YnpaBneHue c NnomoLubio 1 anemeHTa JIMHEeMHOro ynpaBneHus

C MaKCUMasibHOM CKOPOCTbIO NMOCPEACTBOM BbICTPOro HaTSXKEHUS HA 3NIEMEHTE IMHENHOIO

C MaKCUMaJibHOW CKOPOCTbIO NMOCPEACTBOM BbICTPOrO OCNaGNEHUSI HATAXKEHNS Ha SNEMEHTe
NIMHEMHOro ynpasneHus.

04eHb MeAJIEHHbIM OCNaBIEHNEM HATSXXEHUS Ha BIEMEHTE SIMHENHOro ynpaBneHna: KUCTb OCTaeTca

nocne oTkpbITUA NauneHT o4eHb MeASIEHHO OTMYCKaeT TAry Ha anemMeHTe JIMHEeNHOro ynpaBneHusa.
OTKprTOB NoJsIoXXeHne OCTaeTCsd HEN3MEHHbIM.

OTKpbITUE:

ynpasneHus.
3akpbiTne:
OcraHoBKa:

OTKPbITOW.
Mpumep 1:
Mpumep 2:

nocsie OTKPbITVS MALMEHT OTNYCKAET TAry Ha 3/IEMEHTE JIMHENHOrO YNPaBieHNs C MaKCUMasIbHOW
CKOPOCTbIO.

Kncte aBTOMaTMHECKMN 3aKpbIBAaETCS C MAKCHMasIbHOW CKOPOCTBIO Y HA4YMHAET CXBaTbiBaHWe
npeamerta ¢ ycunvem 3axsata 10 H.

Ecnu ceHcopuka pervictpripyeT nsmMeHeH1e NosoxeHnst NpeaMeTa, To younme 3axsara aBToMaTM4eckm
yBENMYMBAETCS — NPU HEO6XOAMMOCTU — BMN/OTb A0 MAaKCUMaslbHOro 3HadeHus (100 H).

Mporpamma 3: 1 anemeHT nuHenHoro ynpaenexuns AutoControl (3eneHbii KOAMPYOLLMI LITEKEP)

CKOPOCTb:
noctosaHHas 300 mm/c

KNCTb OCTaeTcs 0TKprTOI7I

bbicTpoe ocnabnexue
TAM Ha aneMeHTe
JIVHENHOTO yrpaBneHus:
KWCTb 3aKpbIBaeTCA

CKOPOCTb:
noctosaHHas 300 mm/c

OT1kp. 3akp. HauanbHoe | ABTOMartuyeckas dyHKuMa
ycunue noaperynupoBka Flexi-Grip
3axBara ycunus 3axeara

HaTsXXeHne Ha 0O4Y€eHb MeaJieHHoe 10H 0o makc. 100 H HaynHaeT
3/1eMEeHTEe SINHENHOro ocnabneHve Tarm Ha [encTeoBaTb
ynpaBnieHus ¢ 3NeMeHTe JIMHEHOro npu

6OJbLLON CKOPOCTbIO ynpaBeneHus: MakcUMasibHOM

ycunun 3axesata
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9.3.3 YnpaBneHue ¢ nomoLbio 1 nepekntoyarens

OTtKpbiTHE:
3akpbiTue:

YkasaHue:

C MakCMMaJsIbHOM CKOPOCTbIO, MOKa OCTAETCA HaXaTbIM Nepeksioyareb.

rnocre Toro, kak nepekstoyaresns Oyaet oTnyLLeH, KUCTb aBTOMaTUYECKM 3aKpbiBaeTCs
C MakcUMaslbHON CKOPOCTbIO U HauMHAET CXBaTbiBAHWE NPeaMeTa C yecunanem
3axeara 10 H.

BcrasbTe KpacHo-6enyto xuny npucoeamHmTtensHoro kabens 13E99 B koakcuanbHbIi
wrekep 9E169 co ctopoHbl OTKp. (puc. 6: (1) NpucoefMHUTENbHBIN Kabenb Ans
akkymynsaTopa, (2) kpacHo-6enas xuna npucoeguHuTensHoro kabens 13E99).

Mporpamma 3: 1 nepeknioyarens AutoControl (3eneHbIn KoAVPYOLLMIA LUTEKEP)
OTKp. 3akp. HavanbHoe ABTomatnyeckass | PyHkuusa Flexi-Grip
ycunue noaperynmpoBka
3axBara ycunusa 3axeara
OTKpbIBaeTCH, NOKa | aBTOMaTU4ECKU 10H 0o makc. 100 H Ha4MHaeT
OCTaeTcsi HaxartbiM | 3aKpblBaetcs, [encTBOBaTh Npu
nepeko4arenbs KaK TOJNbKO MaKCUMasIbHOM
6yneT oTnyLLeH ycunum 3axsara
nepeko4arenbs
CKOPOCTb: CKOPOCTb:
noctosiHHaa 300 noctosiHHaa 300
MMm/C MMm/C
9.4 lNporpamma 4: VarioControl

CuHUIA KOaUPYIOLMIA LUTEKEP
YnpaBeneHue c nomolubio 1 anekrpoaa
vunu 1 anemeHTa IMHENHOro ynpaBneHus

B paHHOM nporpamMmMe CKOpPOCTb OTKPbITUSI ONPefensieTcs MHTEHCUBHOCTbLIO U BbICTPOTON Hanpsi-
XeHWs MbiLLbl. CKOPOCTb 3aKPbITUS 3aBUCUT OT OCNABNEHNS HANPSXKEHNS MbILLLbI.

®yHkuma FlexiGrip HauvHaeT pencTBoBaTtb Npu MakCUMasibHOM ycunumn 3axearta. [1pu cHaTUM Ha-
rpy3ku nocnegytollee cxsatbiBaHue BbinonHseTcs SensorHand Speed ¢ npeabioywym ycunvem

3axeara.
OTKpbITHE:
3akpbiTue:
OcraHoBkKa:

Mpumep 1:

Mpumep 2:
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nponopumoHansHoe. CKOPOCTb OTKPbITUA ONPEAeNnsieTC MHTEHCUBHOCTBIO 1
6bICTPOTON HANPSHKEHUS MbILLULLbI.

nponopumnoHansHoe. CKOpOCTb 3aKpbITUS ONPESENSIETCA MHTEHCUBHOCTBIO U
6bICTPOTON paccnabneHus mbilusl. TeM caMbiM 3342ETCSA TaKXKe U 3HaYeHVe
MaKCVMasbHOro yCWUvs aaanTuBHOIO 3axeara.

OYeHb MeLIEeHHbIM paccnabneHnem MblLLLbl YepPe3 SNEKTPOA, KUCTb OCTaETCS
OTKPbITON.

nocne OTKPbITUS NaUMEHT paccnabnsieT MbILLLY C MeLJIEHHON CKOPOCTbIO. 3aKpbiTne
OCYLLLECTBNIAETCS aHaNOrMYHO MPOAOIIXUTENBHOCTM pacciabneHns mMbilLbl C
MefIeHHON ckopocTbio. CxBaTbiBaHWE NPeAMeTa BbIMNOSHAETCS C MaslbiM YCUIIVEM
(10 H). ABTOMaTN4ECKON NOAPETYINPOBKM YCUNNS 3axBaTa HE NPON3BOAMUTCS.
rocne OTKPbITUS NaunMeHT paccnabnaer MbilLy C MakCMMaibHON CKOPOCTLIO.
KuncTb 3akpbiBaeTcsi C MakCcMMasbHON CKOPOCTbIO M Ha4YMHaeT cxBaTblBaHWE
npeamerta ¢ ycunuem 3axsata 10 H. Ecnu ceHcopvika pernctpupyet nameHeHue
MONIOXEHUs NpefMeTa, TO yCUve 3axsaTa aBToMaTM4YeCKy yBeIMHMBaETCS — Npu
Heo6X0AUMOCTUN — BM/IOTb A0 MakcyMasibHoro 3HadeHus (100 H).
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Mporpamma 4: ynpaenenue 1 anektpogom VarioContol (CUHWI koaypytowwwii wTekep)

Hanps>XXeHns MblLLbl
Ha aneKkTpoae

paccnabnenus
MbILLLbI HA SNEKTPOAE

OTkp. 3akp. HauanbHoe | ABTOMaTUueckas ®dyHkuus Flexi-Grip
ycunue noaperynuposka
3axsara ycunums saxsata
CKOPOCTb 1 cuna CKOpOCTb 1 cuna 10H npu ckopocTh npu ckopocTtn 3akp.

3akp. oT HU3KoMn A0
cpeaHen —
He 1crnonbayeTcs

CKOpPOCTb: CKOpOCTb: 10H npu ckopoctn 3akp. | BbICOKOW —
nponopuuoHanbHas | NponopuyoHanbHas oT cpeaHen oo Ha4MHaeT AeNCcTBOBaTh
ot 15 mMm/c oo ot 15 mm/c oo BbICOKOWN — npu MakCMMasibHOM
300 mm/c 300 mm/c no makc. 100 H ycunum 3axsara

OT HU3KOW [0 cpeaHen
Ha4MHaeT AencTBOBaTh
npu 15 H

npw ckopocTu 3akp.
OT cpeaHen [o

9.4.1 YnpaBneHue ¢ NomoLubio 1 anemeHTa IMHENHOro ynpaBneHus

OTKpbITHE:

HaTSXEHUA HA 3SIEMEHTE JIMHENHOro ynpasneHus.

3akpbiTue:

nponopuuoHasbHoe. CKOPOCTb OTKPLITUSI ONPefensieTcsl CKOPOCTbIO U CUION

OctaHoBKa:

Mpumep 1:

Mpumep 2:

nponopumnoHansHoe. CKOpoCTb 3aKpbITUS OMNpeaenseTcs CKOPoCTbio ocnabneHus
HaTSKEHUS Ha BNIEMEHTE IMHENHOro ynpas/eHns. Tem cambiM 3a8aeTcs Takxe U
3Ha4eHVe MaKCUMaIbHOrO YCWUNS afanTBHOMO 3axearta.

04eHb MeAJ1IeHHbIM OCNaBNEHNEM HATSXKEHUS HA ANIEMEHTEe NIMHENHOrOo yrpaBneHns,
KUCTb OCTAETCs OTKPbITON.

nocse OTKPbITUS NaUMeHT MeAJIEHHO OTNYCKaeT TAry Ha aJeMeHTe JIMHeNHoro
ynpasneHus.

3akpbITUE OCYLLECTBNSETCS aHANOrMYHO NPOAOIXUTENBHOCTU paccnabneHus
MbILLbl C MeAJIeHHOW ckopocTbio. CxBaTbiBaHWe NpeaMeTa BbIMOHAETCS C
mManbiM yeunvem (10 H). ABTomaTtnyeckon NopperynupoBKY ycunus 3axeata He
Npon3BOAUTCS.

NOC/IE OTKPbITUS NALMEHT OTMNYCKAET TATY Ha 3/IEMEHTE JIMHENHOTO yNpaBeHus ¢
MaKCUMasibHON CKOPOCTbHO.

KuncTb 3akpbiBaeTcs ¢ MakCUManbHOM CKOPOCTBIO M HAYMHAET CXBaTblBaHWe
npeameta ¢ ycunuem 3axsata 10 H. Ecnu ceHcopuka pernctpupyet nameHeHve
NONOXEHUs NPeaMeTa, TO yCUne 3axeaTta aBToMaTnyeckn yBenimymBaeTcs — npu
HeoBX0AUMOCTU — BMOThb 40 MakcumasibHoro 3HadeHus (100 H).

Mporpamma 4: 1 anemeHT nuHeHoro ynpasnexus VarioContol (CUHWI KOAMPYIOLLMI LUTEKEP)

HaTaXeHnsa Ha

HaTaXeHna Ha

OTKp. 3akp. HauanbHoe |  ABTOMarnyeckas ®dyHkuusa Flexi-Grip
ycunue nopperynupoBka
3axsara ycunus 3axearta
CKOPOCTb 1 cuna ckopocTb ocnabnenus | 10 H npu cKopocTh npu CKOPOCTH

3akp. oT HU3KOM Ao

3NEMEHTE NINHENHOrO | aNneMeHTe MMHEeNHOro cpeaHen — cpepHen —
ynpasneHus ynpasneHus He ucnonb3yercs Ha4MHaeT AencTeoBaTb
npu 15 H
npu ckopocTtn 3akp.
CKOPOCTb: CKOpPOCTb: 10H npu ckopoctn 3akp. | OT cpefHew 80
nporopumoHanbHas | npornopuyoHansbHas oT cpeaHen oo BbICOKON —
ot 15 mm/c oo ot 15 mm/c oo BbICOKOWN — HayMHaeT fencTeoBaTb
300 mm/c 300 mm/c no makc. 100 H npy MakCcUMasnbHOM

3akp. oT HU3KoMn [0

ycunuu 3axeata

SensorHand Speed

Ottobock | 215



9.5 lporpamma 5: VarioDual

XKentbih KOQUPYIOLLUIA LUTEKEP

YnpasneHue ¢ NoMOLLbIO 2 3NEKTPOAOB
B paHHON nporpaMMe CKOpPOCTb OTKPbITUS ONPEAENSETCH MHTEHCUBHOCTbLIO U BLICTPOTON HAMPSXKEHWS MbILL-
ubl. CKOpOCTb 3aKpbITUS A0 AOCTUXEHWUS MUHUMaNbHOTO younus 3axsata (npubn. 10 H) 3asucut ot ckopo-
CTn paccnabnenvsi MbillLbl. Ycunve 3axeara onpeaensiercs nocnefyowym Unm oAHOBPEMEHHBIM MbILLEYHbLIM
CWrHaNIOM Ha BTOPOM 31EKTPOLE.
®yHkuma FlexiGrip HauvHaeT aencTBoBaTb B 3aBYCMMOCTU OT HAYa/IbHOTO YCUMS 3axBaTa Npu He3HaunTe b-
HOM MPEBbLILLEHNN MaKCUMaIbHOTO 3HAYEHUS| MOAPEryINPOBKN ycunus 3axsarta. [pu CHATUM Harpysku no-
cnepylolliee cxBaTbiBaHKe BbinosiHsieTcs SensorHand Speed ¢ npegpiayivm ycunuem saxeara.

Snektpoa 1:

OTKpbITHE: nponopumoHanbHoe. CKOPOCTb OTKPLITUS ONPeseNeTcst MHTEHCUBHOCTbLIO U BbICTPOTON
HanNPsHKEHUS MbILLLbI.

3akpbiThe: nponopumroHanbHoe. CKOPOCTb 3aKpbITUS ONPEAENSETCA MHTEHCUBHOCTLIO U BbICTPOTOM
paccnabneHns mbiwubl. Ycunme 3axsata cocraenser 10 H.

OcrtaHoBKa: O4eHb MeA/IEHHbIM pacciabiieHMeM MbillLbl Yepe3 SNEKTPOL, KUCTb OCTAeTCsl OTKPLITON.

Snektpoa 2:

CxBaTblBaHMe: POCT yCUNUA 3axBaTa onpeAeNisieTcs CUIOoN MbILLEYHOrO CUrHana Ha BTOPOM 3/1eKTpoAe.
MakcumanbHoe ycunme 3axeara coctaenset 100 H.

Mpumep 1: nocse OTKPbITUS NaUMEHT paccnabnsieT MblLLly ¢ Nto6ol CKOPOCTbIO. 3aKpbITE BbIMONHSETCS
NPONOPLWOHaIBEHO CKOPOCTH paccniabneHuns Mbiupl. CxBaTbiBaHWe NPeaMeTa BbINONHAETCS
C MVHUManbHbIM ycunvem 3axsata (10 H).
®DyHkuma FlexiGrip HaunHaeT aevictBoBatb npu 20 H. Mpu cHaTMM Harpysku nocnepytoliee
cxBaTbiBaHWe BbinosnHseTcs SensorHand Speed ¢ MUHMManNbHBIM yCcunvem 3axsata.

Mpumep 2: Mocne cxsatbiBaHus, Kak B npuMepe 1, NpefMeT A0MKEH yAEePXKMBATLCS MOBbILLIEHHbIM
ycunuem 3axsarta. [ns aToro naumeHT Bbi3bIBAET MbILLEYHbIA CUTHAI Ha BTOPOM 9/1IEKTPOAE.
Ycunue 3axsata MOXeT NPONOpLMOHabHO Bo3pacTaTb B gnanasdoHe ot 10 H go 100 H. MNpw
MN3MEHEHWWN NOMOXEHUS YAEPXMBAEMOro NpeaMeTa 3aJaHHOe 3HaYeHue ycunus 3axsata
yBenvuuBaetcsi MakcumanbHo B 1,5 pasa. PyHkums FlexiGrip HaunHaet gencreosarb npu
yBenM4YeHUn 3a0aHHOTO 3HaYeHWs yCUnus 3axeata B Aga pasa Ao makc. 130 H, npu chatum
Harpysku nocregyiollee cxaatbiBaHue BbinosHsetcs SensorHand Speed ¢ npeabiaylmm
ycunuem 3axsara.

Mporpamma 5: 2 anextpopa VarioDual (xentbiin koaupyoLwmin LuTekep)

OTKp. 3akp. HavanbHoe ABTOMaTU4eckas ®dyHkums Flexi-Grip
ycunue noaperynMpoeka
3axBara ycunus 3axeara
CKOPOCTb U cuna Ha- | 3akpbiTue: 10H noaperynuposka ot 20 H
Nps>XeHns MblllLbl Ha| CKOPOCTb U cuna pac- ycunua 3axsata He
NepBoOM 3NeKTpoae | cnabneHuns MbllLbl Ha ucnonb3yercs

nepBOM a5ieKTpoae
CKOPOCTb:MPOMopLy-

OHaslbHas CKOPOCTb!

ot 15 mm/c o nponopuvoHanbHas

300 mm/c ot 15 mm/c go 300 mm/c
POCT ycunus 3axsara: nponopu1o- | NPOMOpPLIMOHaSb- B 3aBMCHMMOCTU OT
yCunve 3axeara 3aBUCUT | HaslbHOE: Hasi: Ha4abHOro ycunus
OT CWJ/bl MbILLEYHOTrO ot 10 H oo MakcumanbHo B 1,5 | 3axsarta, Ha4nHaet aen-
curHana Ha BTOpom 100 H pasa OT Ha4anbHO- | CTBOBATb MPU HE3HauU-
anekTpoae ro ycunus 3axeara | TelbHOM MPEeBbILLEHNN
ycunve saxsara: MaKCVManbHOro 3Have-
NponopLMoHanbHoe HWS NOLPErYNNPOBKU
ot 10 H no ycunusa saxeara
130 H MUH. oT 20 H

MuH. o1 130 H
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9.6 lNMporpamma 6: Otknioyaemas ceHcopuka DMC plus Sensorik
®duroneToBbIt KOAUPYIOLLUI LUTEKEP
YnpaBneHue ¢ NOMOLLbIO 2 3/IEKTPOAOB

[aHHoe ynpaBneHue cooTBeTcTByeT nporpamMme 1 ¢ ToW nuLb pasHuuen, Yto ceHcoprka SUVA
1 ¢yHKums FlexiGrip MoryT 6bITb BpEMEHHO A€aKTUBUPOBAHbI.

9.6.1 BkntoyeHue u BbiknoveHne ceHcopukn SUVA u dyHkumm FlexiGrip

[ns cxeaTtbiBaHWS MAMKUX U YNPYruxX 37EMEHTOB, HaNpuUMep, MSrkoro neHonnacra, Wi UHCTpY-
MEHTOB, Hanpumep, nuHueTa, ceHcopuky SUVA MoxHO pdeaktvBupoBaTh BpyyHyto. [ns atoro
packponte SensorHand Speed go ynopa v yaepxvBante B OTKPbITOM COCTOSIHUM MbILLEYHBIM
curHanom nobon cunbl. OaHOBPEMEHHO HeMHOro HapasuTe Ha ceHcopuky SUVA (puc. 1), Ha-
npumMep, nNpuxas TBEPAbIM NpeaMeT. BrikioyeHne noaTeepXxaaeTcs KOPOTKUM BUOPOCUrHANIOM.
[ns BknioyeHna ceHcopukn SUVA nostopute Ty xe npoueaypy. AktmBaums ceHcopukun SUVA
NOATBEPXAAETCSA ABYMS KOPOTKMMUN BUOGPOCUIHANaMW.

Q YkasaHue:
MomHuTe, 4TO NMpU BbIKIOYEHHON ceHcopuke SUVA aBTomatnyeckoi apgantauum ycu-
NS 3axBaTa He NPOM3BOAUTCS U CXBAYEeHHbIE NPeAMeTbl MOryT BbICKOSIb3HYThb.

Mocne yctaHOBKM akkyMynsiTopa BUGpOCHrHabl MPOMHPOPMUPYIOT NaLMEHTa O TEKYLLEM pPeXuMe.
OpHokpartHbli BUGpocHrHan: CEHCOopUKa BbIK/TIOYEHA
[BykpaTtHbln BUGpOCHrHan: CeHcopvKa BKJoUYeHa

10 O6palleHune ¢ akkymynaropamu

Onsa skcnnyataumm anektpokuctn SensorHand Speed cnepyeT vcnonb3osatb TOMBKO MOSHO-
CTbIO 3apsiKeHHble akKyMynsitopbl. Heo6xoaMMo nMeTb B pe3epBe BTOPOIN 3apsKEHHbIA akKymy-
natop. WHTennureHtHas cuctema ynpaBneHusi NuTaHneM UHGOPMUPYET MaupeHTa O CHUXEHUU
CTENEHWN 3apSKEHHOCTU akKyMynsiTopa TeM, YTO ABWXKEHUE SNEKTPOKUCTU 3amennserca u/wmm
yMeHbLUAeTCs ycunume 3axeata npeametoB. OQHOBPEMEHHO C 3TUM obecrneyeHa 3almTa akkymy-
JIfTOpa OT ONAacHOCTU rMy6oKoro paspsaa.

[ns obecneyeHnsi NOMHOM MOLLHOCTU CUCTEMbI MPOAOIIKUTENBHOE BPEMSI PEKOMEHAYeTCs UC-
nonb3oBaTb anekTpokucTb SensorHand Speed ¢ akkymynstopamu EnergyPack (757B20).

C orpaHnyeHusiMM MO MOLLHOCTM 9nekTpokucts SensorHand Speed MoxeT vcnonb3oBaTtbcs
¢ akkymynstopamu EnergyPack (757B21), X-ChangePack (757B15) unn MyoEnergy Integral
(757B25=*, 757B35=").

C noapobHbIMM yKkasaHUsiMKU MO OBPALLEHNIO C aKKyMysSTopaMii MOXHO O3HaKOMWUTLCS B npuna-
raemoit K akkymynsitopam nHdopmaumum.
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BHumaHue:

Kak Tonbko anektpokucts SensorHand Speed pacnoaHaeT NOMHOCTbIO 3apSKEHHbIN
akkymynsitop EnergyPack (757B20, 757B21) wam MyoEnergy Integral (757B25=*,
757B35="), oHa aBTOMAaTMYECKM NEPEKIOHAETCS HA PEXUM paboTbl C akKymynsTopa-
MW C JIMTUEBO-MOHHON TexHonoruei. lNMocne aToro paspelleHa aKcnyatauus cucte-
Mbl TOJIbKO C aKKyMySiiTopamu, B KOTOPbIX MPUMeHsieTcs AaHHas TexHonorus. Ecnn so-
npekn atomy 6ynet mucnonb3oBatbecsi X-ChangePack (757B15), ero akkymynstopHas
€MKOCTb yX€& He CMOXET ObiTb MCMONb30BaHa B NosHOM obbeme. ObpatHylo nepeHa-
CTPOMKY Ha akcnnyataumio ¢ akkymynstopom X-ChangePack moxHo ocyliectsuts ¢
nomowpto MyoSelect (757T13).

Mo coobpaxeHnsiM 6e30MacHOCTU U HALEXHOCTY SKCMyaTaLumun CUCTEMbI CrneyeT Uc-
Nofb30BaTh UCKIOHUTENBHO akkymyasTopel 757820, 767B21, 757B25=*, 757B35="
nnn 757B15.

MocTaBka OCyLLECTBASETCA C YCTAHOBNEHHBIM PEXMMOM 3KCTyaTaLmmn Ha akKyMynsiTo-
pax Tuna NiMH (HukeneBo-kaaMueBble/HMKeNeBO-MeTaNIorMAPUaHbIE akKyMyIsTopbI).

11 TexHU4YecKue xapakTepucTuKu

Tok nokos

Pa6oyas Temneparypa

LLInpuHa packpbitus
MponopuyoHanbHas CKOpPoCTb
MponopuvoHansHoe ycunue 3axeara
OnekTtponuTaHue

Cpok cnyx6bl KOMNOHEHTOB 3axBaTta
Cpok cnyx6bl akkymynsTopa

C orpaHn4eHuUsiMmn rno MOLLHOCTHU:

EnergyPack
MyoEnergy Integral
X-ChangePack,

CMEHHbIV HUKENeBO-MeTannornapuaHbli akkymynstop NiMH

Ycnosus npumMmeHeHna nsgenunsa

XpaHeHue (c ynakoBkon 1 6e3 Hee)

TpaHcrnopTnpoBKa (c ynakoBkoi 1 6e3 Hee)

Okcnnyarauus

3apsinka akkymynstopa
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2 mA

0-70°C

100 mm

15-300 mm/s

O-ok. 100 N

EnergyPack 757B20 (7,2 V)
5 net

2 ropa

757B21 (7,2 V)
757B25=*, 757B35=* (7,4 V)

757B15 (6 V)

+5 °C/+41 °F — +40 °C/+104 °F
OTHocuTenbHas BNaXHOCTb BO3ayxa Makc.
85 %, 6e3 KoHaeHcaumm Bnaru

-20 °C/-4 °F — +60 °C/+140 °F
OTHocuTenbHas BNaXHOCTb BO3Ayxa Makc.
90 %, 6e3 KoHaeHcauuMm Braru

-5 °C/+23 °F — +45 °C/+113 °F
OTHocwuTeNbHas BNaXHOCTb BO3Myxa Makc.
95 %, 6e3 KoHaeHcauuMmM Braru

+5 °C/+41 °F — +40 °C/+104 °F
OTHocuTenbHas BNaXHOCTb BO3Ayxa Makc.
85 %, 6e3 KoHaeHcauumm Braru
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12 NpumMmeHsieMmble CUMBOJbI

MeauumHckoe nspgenve

13 OTBETCTBEHHOCTD:

Komnanus Ottobock Products Healthcare GmbH, nmeHyemasi B ganbHeiiem «nsrotosutesnb»,
HECeT OTBETCTBEHHOCTb TOSIbKO MPU COBMOAEHUN yKasaHuii no o6paboTke nspenus u yxogy 3a
HUM, a TaKkxe Npu CoBNIOAEHUN UHTEPBANOB TEXHUYECKOrO 06CyXMBaHKs. Marotoutens oco6o
yKa3blBaeT Ha TO, YTO WCMONb30BaHUE AAHHOrO U3AENUs LOMYyCTUMO TONbKO B PaspeLleHHON UM
KOMOMHaLMN KOMMEKTYIOLLMX (CM. MHCTPYKLUMK MO MUCMONb30BaHWio 1 Katanorv). Marotosutens
HE HeceT OTBETCTBEHHOCTU 3a MOBPEXAEHUs! BCIEACTBME UCMONb30BaHUS HepaspeLleHHbIX 1M
KOMGMHaLMI KOMMIEKTYIOLLMX MU UCMONb30BAHUS HE MO Ha3HAYEHMIO.

OTKpblBaTb M PEMOHTUPOBATbL WU3AENME pPa3peLlaeTcs TONbKO aBTOPU30BaHHLIM KOMMAHWUEN
Ottobock crneupanucram.

14 Ouncrtka u yxon

Mpyn sarpsisHeHUM uspenue ouulLaTb BIAXHOMW, MSMKOM TKaHbIO; MOXHO MCMOMb30BaTh MSrkoe
mbino (Hanpumep, Ottobock Derma Clean 453H10=1). O6pataiite BHUMaHue Ha TO, 4TOObI 13-
fenve He 6bIf0 NOBPEXAEHO U B CUCTEMHbIE KOMMOHEHTbI He nonaaana XuaKocTb.

3ateM KOMMOHEHTbI npoTe3a cnenyet BbiTepeTb MSITKOMN TKaHbHO.

15 CootBetctBMe cTaHpaptam CE

Hacrosawmm komnarua Otto Bock Healthcare Products GmbH 3aasnser, 4to nsgenve coorsert-
CTBYeT eBpOnenckuM TpeboBaHMsaM K USAENNSIM MeAULMHCKOro HasHadeHus. [laHHoe uspenve
otBeyvaeT TpebosaHuam Oupektvebl RoHS 2011/65/EC 06 orpaHuyeHun ncnonb3oBaHus onpe-
JleNeHHbIX OMacHbIX BELLECTB B ANIEKTPUHECKMX U SNEKTPOHHBIX yCTponcTeax. MosHbIN TekcT au-
pekTB 1 TpeboBaHW NPeaOCTaBNeEH MO CreayoLWEMY UHTEpPHeT-agpecy: hitp://www.ottobock.
com/conformity

16 ToBapHbI 3HaK

Bce ykasaHHble B pamMkax aHHOro CONpoBOANTENBHOIO JOKYMeHTa HaMMeHoBaHus cnegyetbeso-
rOBOPO4YHO paccmaTpueatb B COOTBETCTBUM C [MoNoXeHUAMN AeNcTBYIOLWEero 3akoHoaaTeIbCTBa
0 TOBapHbIX 3HaKax v npaeax vx Bnagenbues. Bce ykasaHHble 3aecb Mapku, TOpProeble HavMme-
HOBaHWS UM HAa3BaHWSA KOMMNaHUIA MOTyT ObiTb 3aperncTpYpoBaHHbIMA TOProBbIMM MapKamu, 1c-
NoJSIb30BaHVE KOTOPbIX Pa3peLLeHo C yHeTOM NpaBux BlaenbLeB.

OTcyTCTBME HETKO BbIPaXEHHON MapKMPOBKM UCMOSb3YEMbIX B AAHHOM COMPOBOAUTENILHOM LOKY-
MEHTe TOBapHbIX 3HAKOB He MO3BOJISET AenaTb 3ak/IloYeHUs O TOM, YTO HasBaHWe CBOGOAHO OT-
npa. TPETbWX JINLL.
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