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Deutsch

Datum der letzten Aktualisierung: 2021-04-14
¢ Lesen Sie dieses Dokument vor Gebrauch des Produkts aufmerksam durch und beachten Sie
die Sicherheitshinweise.

¢ Lassen Sie sich durch das Fachpersonal in den sicheren Gebrauch des Produkts einweisen.
¢ Wenden Sie sich an das Fachpersonal, wenn Sie Fragen zum Produkt haben oder Probleme auftreten.

¢ Melden Sie jedes schwerwiegende Vorkommnis im Zusammenhang mit dem Produkt, insbesondere eine
Verschlechterung des Gesundheitszustands, dem Hersteller und der zusténdigen Behorde lhres Landes.
¢ Bewahren Sie dieses Dokument auf.

Einleitung

Sehr geehrter Patient. Beachten Sie bitte, dass diese Informationsbroschiire fiir die Ottobock Produkte
SensorHand Speed und MyoHand VariPlus Speed ausgelegt wurde. Zur eindeutigen Unterscheidung wurden
daher die entsprechenden Kapitel mit dem zugehérenden Produktnamen versehen. Nehmen Sie das Produkt
nur gemdB den Informationen in den mitgelieferten Begleitdokumenten in Betrieb.

SensorHand Speed mit SUVA*-Sensorik

Ihr Orthopadie-Techniker hat fiir Sie bei der Anpassung der Prothese aus sechs moglichen Funktionsva-

rianten die flr Ihren spezifischen Bedarf geeignetste Steuerung ausgewdhlt. Im Anhang sind alle sechs

Funktionsvarianten detailliert aufgelistet und mit Anwendungsbeispielen versehen.

Um lhnen einen leichten Einstieg in die Funktionsweise der SensorHand Speed zu erméglichen, haben wir

Ihnen nachfolgend, ausgehend von der gdngigsten Steuerungsvariante (DMC = Dynamic Mode Control),

die wesentlichen Funktionsmerkmale zusammengefasst:

® Durch die Starke der Muskelanspannung kénnen Sie selbst die Geschwindigkeit des Handoffnens oder
-schlieBens steuern. Dadurch ist der Greifvorgang einfach und wirkt sehr natiirlich.

¢ Halten Sie einen Gegenstand in der SensorHand Speed, so steuern Sie mit der Stdrke der Muskelan-
spannung die Kraft, mit der dieser festgehalten wird. Das sanfte Erfassen von kleinen und zerbrechlichen
Gegenstdanden ist daher problemlos maglich.

Griffkraftstabilisierungssystem ,,SUVA-Sensorik“ (Abb. 1)

Wenn ein Gegenstand aus lhrer Prothesenhand zu entgleiten droht, greift die SensorHand Speed selbst ohne

Ihr Zutun starker zu und stabilisiert den Gegenstand auf diese Weise automatisch. Sobald der Gegenstand

nicht mehr zu rutschen droht, wird dieser Vorgang unterbrochen.

Dazu wurde eine Sensorik in der Spitze des Daumens (siehe Pfeil in Abb. 1) und im Fingerblgel eingebaut.

Die von der Sensorik gesendeten Signale werden Uber eine spezielle Elektronik ausgewertet. Die Elektronik

gibt dann dem Antrieb vor, wie stark er zugreifen soll. Das automatische Nachgreifen kann von Ihnen jederzeit

durch ein kurzes Signal in Auf-Richtung gestoppt werden.

Die SensorHand Speed entlastet Sie deutlich von der standigen Kontrolle des Griffes und Sie konnen sich

konzentrierter anderen Dingen zuwenden. Alltagssituationen, bei denen andere Prothesensysteme eine sehr

groBe Aufmerksamkeit von lhnen abverlangen, meistern Sie mit der SensorHand Speed viel gelassener:

¢ Plastiktiiten rutschen lhnen nicht mehr ungewollt aus der Hand, wenn Sie Ihren Blick beim Einkaufen
anderen Dingen zuwenden.

e Schnirsenkel binden ist jetzt einfacher.

* Glaser, die vorsichtig gegriffen werden missen, rutschen Ihnen beim Einschenken nicht mehr aus der Hand.

* etc.

* Entwickelt von Otto Bock HealthCare Products GmbH in Zusammenarbeit mit der Schweizerischen Unfall Versicherungs Anstalt, SUVA
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Dieses Nachgreifen ist jedoch nur bis zum maximalen Wert der automatischen Griffkraftnachregelung méglich
und fir die Programme 1-4 vorgesehen. Das automatische Nachgreifen kann jederzeit durch ein kurzes
Signal in Auf-Richtung gestoppt werden.

Fur das Greifen von weichen Schaumstoffen oder Werkzeugen bietet lhnen das Programm 6 die Moglichkeit,
die ,SUVA-Sensorik" manuell zu deaktivieren.

Achtung:

Das automatische Nachgreifen des Griffstabilisierungssystems ,SUVA-Sensorik®, welches bei
Bertihrung des Sensors eingeleitet werden kann, erfordert einen sorgféltigen Umgang in bestimmten
Situationen: z.B. beim Handeschdtteln, Kérperpflege etc.

Die Prothesenhand bitte immer in leicht gedffnetem Zustand aufbewahren. Sie schitzen so die
Sensorik und Mechanik vor méglichen Folgeschaden durch hohe Dauerbelastung.

FlexiGrip

Die FlexiGrip-Funktion ermdglicht es, einen ergriffenen Gegenstand in der Elektrohand neu zu positionie-
ren, ohne den Griff (iber Elektroden (oder Schalter) 6ffnen und dann wieder schlieBen zu miissen. Die
Prothesenhand folgt den Lagednderungen wie es eine natirliche Hand auch tun wiirde. Dazu ist keine
Muskelanspannung erforderlich.

MyoHand VariPlus Speed

Die MyoHand VariPlus Speed ist eine myoelektrisch gesteuerte Prothesenhand, die sich durch eine besonders
hohe Griffgeschwindigkeit in Verbindung mit einem innovativen feinflihligen Steuerungskonzept auszeichnet.
Unterschiedliche proportionale und digitale Programme zur Ansteuerung mit 1 oder 2 Elektroden, Linear-
Steuerungselement oder Schalter erlauben eine individuelle Anpassung an die Bedlirfnisse des jeweiligen
Patienten.

Die MyoHand VariPlus Speed basiert auf dem Otto Bock DMC System (DMC = Dynamic Mode Control).
Dieses von Otto Bock entwickelte System nutzt zwei unabhdngige Mess- und Regelsysteme, um Griffge-
schwindigkeit und Griffkraft optimal an das Muskelsignal des Patienten anzupassen.

Die proportionale DMC-Steuerung erméglicht es dem Patienten, Griffgeschwindigkeit und Griffkraft pro-
portional zur Héhe seines Muskelsignals zu steuern. Andert sich die Stérke des Muskelsignals, passen sich
Griffgeschwindigkeit und Griffkraft sofort dem verdnderten Muskelsignal an.

Ihr Orthopdadie-Techniker hat fiir Sie bei der Anpassung der Prothese aus sechs mdglichen Funktionsva-
rianten die fir lhren spezifischen Bedarf geeignetste Steuerung ausgewdahlt. Im Anhang sind alle sechs
Funktionsvarianten detailliert aufgelistet und mit Anwendungsbeispielen versehen.
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Allgemeine Sicherheitshinweise

Eine Nichtbeachtung der nachstehenden Sicherheitshinweise kann zu Beschédigung oder
Fehlfunktion des Produkts fiihren. Beachten Sie die Sicherheitshinweise und die angege-
benen Vorkehrungen in diesem Begleitdokument.

Fiihren eines Fahrzeuges

A Ob und wie weit der Trdger einer Armprothese zum Fuhren eines Fahrzeuges in der Lage ist,
kann pauschal nicht beantwortet werden. Dies hangt von der Art der Versorgung (Amputations-
hohe, einseitig oder beidseitig, Stumpfverhaltnisse, Bauart der Prothese) und den individuellen
Fahigkeiten des Trdgers der Armprothese ab. Beachten Sie unbedingt die nationalen gesetz-
lichen Vorschriften zum Fiihren eines Fahrzeuges und lassen Sie aus versicherungsrechtlichen
Gruinden lhre Fahrtiichtigkeit von einer autorisierten Stelle Gberprifen und bestdtigen. Generell
empfiehlt Ottobock, das Fahrzeug von einem Fachbetrieb auf die jeweiligen Bedlrfnisse umri-
sten zu lassen (z. B. Lenkgabel). Es muss unbedingt sichergestellt sein, dass ein risikoloses Fa-
hren mit abgeschalteter System-Elektrohand méglich ist. Das Fahren bei eingeschalteter System-
Elektrohand kénnte durch Fehlsteuerung zur Gefdéhrdung der Verkehrsteilnehmer fiihren.

Vorsicht:
Ist die Armprothese mit einem Handgelenkverschluss ausgeriistet, muss die Greifkomponente

vor Benutzung so positioniert werden, dass ein leichtes Verdrehen nicht zu einem Lésen der
Hand von der Prothese fithren kann!

Abstand zu Kommunikationsgerdten

Bei zu geringem Abstand zu HF Kommunikationsgerdten (z.B. Mobiltelefone, Bluetooth-Gerdate,
WLAN-Gerdte) kann es durch Stérung der internen Datenkommunikation zu unerwartetem Verhalten
der Prothese kommen. Es wird empfohlen folgende Mindestabstdnde einzuhalten:

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

* Mobiltelefon GSM 1800 / GSM 1900 / UMTS: 0,7m

e DECT Schnurlostelefone inkl. Basisstation: 0,35m

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

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

® Beim Aufenthalt in der Nahe von Hochspannungsleitungen, Sendern, Trafos oder anderen Quellen starker
elektromagnetischer Strahlung (z.B. Warensicherungssysteme in Kaufhdusern) kann es zu Fehlfunktionen
der System-Elektrohand und der angeschlossenen Komponenten kommen. Um diese Gefahr zu reduzieren,
sollten die Elektroden so unempfindlich wie mdglich eingestellt sein. Sollten Sie haufiger entsprechende
Fehlfunktionen verzeichnen, so lassen Sie bitte die Einstellung der Elektroden beim Fachbetrieb tberpriifen.
Achten Sie darauf, dass weder feste Teilchen noch Flissigkeit in die System-Elektrohand eindringen kénnen.
Die System-Elektrohand sollte keinem intensiven Rauch oder Staub, keinen mechanischen Vibrationen
oder St6Ben und keiner groBen Hitze ausgesetzt werden.

Die System-Elektrohand wurde fir Alltagsaktivitaten entwickelt und darf nicht fir auBergewodhnliche Ta-
tigkeiten wie zum Beispiel Extremsportarten (Freiklettern, Paragleiten, etc.) eingesetzt werden. Sorgfdltige
Behandlung der Prothese und Ihrer Komponenten erhoht nicht nur deren Lebenserwartung, sondern dient
vor allem der personlichen Sicherheit des Patienten! Sollten auf die Prothese extreme Belastungen aufge-
bracht worden sein (z. B. durch Sturz, 0.4d.), so muss diese umgehend von einem Orthopddie-Techniker auf
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Schdden uberprift werden. Ansprechpartner ist der zustdndige Orthopddie-Techniker, der die Prothese
ggf. an den Ottobock Myo-Service weiterleitet.

¢ Das Offnen und Reparieren der System-Elektrohand bzw. das Instandsetzen beschddigter Komponenten
darf nur durch den zertifizierten Ottobock Myo-Service vorgenommen werden.

o .e\or dem Losen oder Herstellen von elektrischen Verbindungen (z.B. Abziehen der Hand von der Prothe-
se) unbedingt das System von der Energiequelle trennen. Dazu den Akkumulator aus dem Einlegrahmen
nehmen oder die Prothese durch Driicken des Tasters in der Ladebuchse ausschalten.

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

* Kombinieren Sie das Produkt nur mit jenen Komponenten, die von Ottobock freigegeben wurden (Kombi-
nationsmaoglichkeiten). Die Verwendung von ungeeigneten Prothesenpassteilen kann durch Fehlfunktionen
oder Bruch tragender Teile zu einem Verletzungsrisiko fiihren. Ottobock tibernimmt keine Haftung, wenn
das Produkt mit anderen als den angegebenen Passteilen verwendet wird.

e AuBer den in dieser Gebrauchsanweisung beschriebenen Arbeiten diirfen keine Manipulationen an der
Prothese durchgefiihrt werden.

¢ Die Handhabung des Akkus ist ausschlieBlich den Ottobock Servicestellen vorbehalten (keinen selbst-
standigen Austausch durchfiihren).

® Achten Sie beim Betreiben des Produkts in unmittelbarer Nahe von aktiven, implantierbaren Systemen
(z.B. Herzschrittmacher, Defibrillator, etc.) darauf, dass die vom Implantat-Hersteller geforderten Mindest-
abstdande eingehalten werden. Aufgrund von erzeugter elektromagnetischer Strahlung des Produkts kann
es zu Stérungen der aktiven, implantierbaren Systeme kommen. Beachten Sie ferner unbedingt, die vom
Implantat-Hersteller vorgeschriebenen Einsatzbedingungen und Sicherheitshinweise.

Wasser- bzw. Feuchtigkeitseintritt

Elektrik und Mechanik Ihrer System-Elektrohand sind nicht wasserfest. Sie miissen verhindern, dass Was-
ser in die System-Elektrohand eindringen kann. Sie kénnen zur taglichen Pflege die System-Elektrohand
waschen, Geschirr spllen 0.4., aber Sie missen darauf achten, dass der Prothesenhandschuh keinerlei
Beschddigungen aufweist. Ferner miissen Sie vermeiden, dass Wasser Uber den Stulpenrand IGuft und in
die Handmechanik eindringt. Wenn Sie feststellen, dass trotzdem Wasser in das Handinnere eingedrungen
ist, suchen Sie bitte sofort Ihre Servicestelle auf, damit groBere Schaden vermieden werden.

Handschalter (Abb. 2 und Abb. 3)
Die System-Elektrohand ist mit einem elektrischen Ein- / Ausschalter ausgeriistet. Der Schalter ist diskret
unter der Innenhand angebracht, so dass er duBerlich nicht zu erkennen ist.

Abbildung 2: Handschalter Position ,ein“, die System-Elektrohand ist eingeschaltet
Abbildung 3: Handschalter Position ,aus”, die System-Elektrohand ist ausgeschaltet.
Wann sollten Sie den Handschalter benutzen?

Wenn eine Griffposition Gber Idngere Zeit beibehalten werden soll, z.B. beim Festhalten eines Essbestecks
oder beim Schreiben.

Sie verhindern damit eine ungewollte Handoffnung, die durch unbeabsichtigte Muskelanspannung oder durch
extreme elektrische Storeinflisse ausgeldst werden kann. AuBerdem wird dadurch eine langere Betriebszeit
des Akkus in lhrer Prothese erzielt.

Der Handschalter Iasst sich einfach mit Ihrer anderen Hand, aber auch durch Druck auf das Bein oder eine
Stuhllehne schalten.
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Handgelenkverschluss (Abb. 4)

Ist Ihre System-Elektrohand mit einem Handgelenkverschluss ausgerstet, bieten sich lhnen folgende
Méglichkeiten:

Sie kénnen die System-Elektrohand durch Verdrehen (passives Pro- und Supinieren) in die fiir Sie giinstigste
Greifposition bringen. Dadurch sind viele Gegenstdnde leichter greifbar. Darlber hinaus kénnen Sie die System-
Elektrohand sehr leicht vom Schaft trennen, um sie gegen einen System-Elektrogreifer auszutauschen. Dazu
die System-Elektrohand einmal um die eigene Achse bis zu einem leichten Widerstand drehen (ca. 360°), ganz
gleich, ob rechts oder links herum (Abb. 4). Wird dieser iiberwunden, ist die System-Elektrohand abnehmbar.

Einrasten des Handgelenkverschlusses

Handgelenkverschluss in den Eingussring einfiihren, fest eindriicken und die System-Elektrohand oder den
Elektrogreifer leicht nach links oder rechts drehen. Durch den Druck wird der Rastmechanismus ausgeldst
und die Elektrohand oder der Elektrogreifer fest im Eingussring verankert.

Uberprifen Sie nach dem Einrasten immer den festen Sitz der Elektrohand bzw. des Elektrogreifers.

Akkumulatoren

Zum Betrieb |hrer System-Elektrohand nur vollgeladene Ottobock Akkumulatoren verwenden. Ein zweiter
geladener Ottobock Akkumulator sollte zum Wechseln bereitgehalten werden.

Ein intelligentes Akkumanagement informiert Sie tiber den abnehmenden Ladezustand des Akkumulators,
indem die Hand immer langsamer wird bzw. weniger Griffkraft aufbaut. Die Hand wird schlieBlich bei sehr
geringem Ladezustand abgeschaltet und der Akkumulator wird so vor schadlicher Tiefentladung geschiitzt.
Ottobock empfiehlt, den Akku rechtzeitig bei erkennbar abnehmendem Ladezustand zu laden oder zu
wechseln. Dazu den Rasthebel vom Akkumulator wegdriicken, den entladenen Akkumulator entnehmen
und gegen einen geladenen austauschen. Beim Einlegen des Akkus schnappt der Rasthebel selbsttdtig ein.
Es wird empfohlen, die System-Elektrohand mit dem EnergyPack 757B20/757B21 zu betreiben, um die
volle Leistungsfdhigkeit Uber einen Idngeren Zeitraum nutzen zu kdnnen. Mit Leistungseinschrankungen
kann die System-Elektrohand mit dem X-ChangePack 757B15 betrieben werden. Detaillierte Hinweise zur
Handhabung der Akkumulatoren entnehmen Sie bitte der den Akkumulatoren beiliegenden Information.
Die Akkumulatoren sind ausschlieBlich mit den in der Gebrauchsanweisung genannten Ottobock Ladege-
raten zu laden.

Achtung!

A Erkennt die System-Elektrohand einen vollen EnergyPack 757B20/757B21 oder MyoEnergy
Integral 757B35=*, dann schaltet sie automatisch auf die Li-lon Akkutechnologie um. Danach
sollte das System nur noch mit dieser Technologie betrieben werden. Wird dennoch ein
Ottobock X-ChangePack 757B15 eingesetzt, kann dessen Kapazitat nicht mehr voll genutzt
werden. Eine Rickstellung zum Betrieb mit X-ChangePack ist mit dem Ottobock MyoSelect
757T13 moglich. Aus Griinden der Betriebssicherheit und Zuverldssigkeit sind ausschlieB-
lich Ottobock Akkumulatoren 757B20, 757B21, 757B35=* oder 757B15 zu verwenden.

Die Auslieferung erfolgt im Betriebszustand fiir X-ChangePack.

Instandhaltung / Wartung
Pflegehinweise fir den Prothesenhandschuh entnehmen Sie bitte der dem Handschuh beiliegenden Infor-
mationen. Weitere Informationen erhalten Sie bei Ihrem Orthopddie-Technikers.
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Dieses Produkt darf nicht mit unsortiertem Hausmdill entsorgt werden. Eine, nicht den Bestim-

mungen lhres Landes entsprechende Entsorgung kann sich schadlich auf die Umwelt und die

Gesundheit auswirken. Bitte beachten Sie die Hinweise der fiir lhr Land zustdndigen Behorde
——— ZU RUckgabe- und Sammelverfahren.

Programmbeschreibung SensorHand Speed

Hinweis: Mit einem kurzen ,,6 FFNEN“ Impuls kann sowohl die automatische Griffkraftnach-
regelung als auch die FlexiGrip-Funktion jederzeit gestoppt werden.

Programm 1: DMC plus Sensorik

Steuerung mit: 2 Elektroden

P> Steuerung mit 2 Elektroden

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

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

Beispiel 1:  Bei einem niedrigen Muskelsignal wird zum Ergreifen eines Gegenstandes die geringste Giriff-
kraft (10 N) aufgebaut. Erkennt die Sensorik eine Lageverdnderung des Gegenstandes, wird
- je nach Bedarf — automatisch bis zur 1,5-fachen Anfangsgriffkraft (15 N) nachgeregelt.
FlexiGrip wird bei 20 N wirksam. Bei Wegfall der Belastung greift die SensorHand Speed
wieder mit der vorherigen Giriffkraft zu.

Beispiel 2:  Bei einem héheren Muskelsignal wird eine hohere Griffkraft erzeugt und bei Lageverdnde-
rung des ergriffenen Gegenstandes — je nach Bedarf — bis zur maximalen Griffkraft (130 N)
nachgeregelt. FlexiGrip wird bei 130 N wirksam. Bei Wegfall der Belastung greift die
SensorHand Speed wieder mit der vorherigen Griffkraft zu.

Programm 1: DMC plus Sensorik: Zwei Elektroden

Auf Zu

Myo-Signal tber die Elektrode Myo-Signal iiber die Elektrode
Auf-Geschwindigkeit Zu-Geschwindigkeit

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

Automatische Griffkraftnachregelung

FlexiGrip-Funktion

proportional:
0 N bis 100 N

proportional:
bis max. 1,5 fache Anfangsgriffkraft
z.B.

abhdngig von der Anfangsgriffkraft,
jeweils geringfligig tiber der maxima-
len Griffkraftnachregelung wirksam

Anfangsgriffkraft 10 N
Griffkraftnachregelung bis max. 15 N

min. ab 20 N
max. ab 130 N

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

Programm 2: AutoControl - LowInput

Steuerung mit: 2 Elektroden,
1 Elektrode und 1 Schalter oder
1 Schalter
Die Hand schlieBt mit schnellster Geschwindigkeit und ergreift einen Gegenstand mit geringster Griffkraft (10 N).

Erkennt die Sensorik eine Lageverdnderung des Gegenstandes, wird — je nach Bedarf — automatisch bis
zur maximalen Griffkraft (100 N) nachgegriffen.

FlexiGrip wird ab der maximalen Griffkraft wirksam. Bei Wegfall der Belastung greift die SensorHand Speed
wieder mit der vorherigen Giriffkraft zu.

P> Steuerung mit 2 Elektroden

Offnen:
SchlieBen:

proportional (ber die Auf-Elektrode.

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

Programm 2: AutoControl - LowInput: Zwei Elektroden
Auf Zu
Myo-Signal tber die Elektrode

Myo-Signal tber die Elektrode digital (kurzes
Signal beliebiger Hohe)

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

P> Steuerung mit 1 Elektrode und 1 Schalter

Offnen:
SchlieBen:

proportional tiber die Auf-Elektrode
mit maximaler Geschwindigkeit durch kurzes Betdtigen des Schalters.
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Programm 2: AutoControl - Lowinput: Eine Elektrode und ein Schalter

Auf

Zu

Myo-Signal liber die Elektrode

Auf-Geschwindigkeit
proportional 15 mm/s bis 300 mm/s

Signal (iber die Zu-Seite des Schalters.
SensorHand Speed schlieBt

Zu-Geschwindigkeit
konstant 300 mm/s

Anfangsgriffkraft Automatische Griffkraftnach- FlexiGrip-Funktion
regelung
10N bis max. 130 N wirksam ab der maximalen
Griffkraft

P> Steuerung mit 1 Schalter

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

Offnen:
bleibt dann offen.
SchlieBen:

mit maximaler Geschwindigkeit, solange die Auf-Seite des Schalters betdtigt wird. Die Hand

mit maximaler Geschwindigkeit durch Betdtigen der Zu-Seite des Schalters.

Programm 2: AutoControl - Lowinput: Ein Schalter

Auf

Zu

Hand 6ffnet solange die Auf-Seite des Schalters
betdtigt wird

Auf-Geschwindigkeit
konstant 300 mm/s

Signal (iber die Zu-Seite des Schalters:
Hand schlieBt

Zu-Geschwindigkeit
konstant 300 mm/s

Anfangsgriffkraft Automatische Griffkraftnach- FlexiGrip-Funktion
regelung
10N bis max. 130 N wirksam ab der maximalen
Griffkraft

Programm 3: AutoControl

Steuerung mit: 1 Elektrode oder

1 Linear-Steuerungselement oder

1 Schalter

Die Hand schlieBt mit schnellster Geschwindigkeit und ergreift einen Gegenstand mit geringster Griffkraft
(10 N). Erkennt die Sensorik eine Lageveranderung des Gegenstandes, wird automatisch und stufenlos bis
zur jeweils benétigten Griffkraft (max. 130 N) nachgeregelt.

FlexiGrip wird bei 130 N wirksam. Bei Wegfall der Belastung greift die SensorHand Speed wieder mit der

vorherigen Griffkraft zu.
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P> Steuerung mit 1 Elektrode

Offnen:

SchlieBen:
Anhalten:

Beispiel 1:

Beispiel 2:

mit maximaler Geschwindigkeit durch schnelles, anhaltendes Muskelsignal tiber die
Elektrode.

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

Nach dem Offnen den Muskel mit sehr langsamer Geschwindigkeit entspannen.

Die Offnungsposition bleibt unveréndert.

Nach dem Offnen den Muskel mit schnellster Geschwindigkeit entspannen. Die Hand schlieBt
automatisch mit schnellster Geschwindigkeit und beginnt den Gegenstand mit 10 N Giriffkraft
zu erfassen.

Erkennt die Sensorik eine Lageverdnderung des Gegenstandes, wird — je nach Bedarf — au-
tomatisch bis zur maximalen Griffkraft (130 N) nachgegriffen.

Programm 3: AutoControl: Eine Elektrode

Auf Zu
Schnelles anhaltendes MyoSignal tiber die Elek- Sehr langsame Muskelentspannung Uber die
trode. Elektrode:
Hand bleibt gedffnet stehen.
Schnelle Muskelentspannung tber die Elektrode:
Hand schlieBt
Auf-Geschwindigkeit Zu-Geschwindigkeit
konstant 300 mm/s konstant 300 mm/s
Anfangsgriffkraft Automatische Griffkraftnach- FlexiGrip-Funktion
regelung
10N bis max. 130 N wirksam ab der maximalen
Griffkraft

P> Steuerung mit 1 Linear-Steuerungselement

Offnen:
SchlieBen:

Anhalten:

Beispiel 1:

Beispiel 2:

mit maximaler Geschwindigkeit durch schnellen Zug am Linear-Steuerungselement.

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

durch sehr langsames Nachlassen des Zugs am Linear-Steuerungselement bleibt die Hand
geoffnet stehen.

Nach dem Offnen den Zug des Linear-Steuerungselements sehr langsam nachlassen.
Die Offnungsposition bleibt unveréndert.

Nach dem Offnen den Zug des Linear-Steuerungselements mit schnellster Geschwindigkeit
nachlassen.

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 - auto-
matisch bis zur maximalen Griffkraft (130 N) nachgegriffen.
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Auf Zu

Zug mit hoher Geschwindigkeit am Linear-Steuerungs- Ganz langsames Nachlassen des Zugs
element am Linear-Steuerungselement
Hand bleibt gedffnet stehen

Schnelles Nachlassen des Zugs
am Linear-Steuerungselement
Hand schlieBt

Auf-Geschwindigkeit konstant Zu-Geschwindigkeit konstant
300 mm/s 300 mm/s
Anfangsgriffkraft Automatische Griffkraftnach- FlexiGrip-Funktion
regelung
10N bis max. 130 N wirksam ab der maximalen
Griffkraft

P> Steuerung mit 1 Schalter

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

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

Programm 3: AutoControl: Ein Schalter

Auf Zu
Offnet solange der Schalter betdtigt wird. SchlieBt sobald der Schalter losgelassen wird
automatisch.
Auf-Geschwindigkeit Zu-Geschwindigkeit
konstant 300 mm/s konstant 300 mm/s
Anfangsgriffkraft Automatische Griffkraftnach- FlexiGrip-Funktion
regelung
10N bis max. 130 N wirksam ab der maximalen
Griffkraft

Programm 4: VarioControl

Steuerung mit: 1 Elektrode oder 1 Linear-Steuerungselement
P> Steuerung mit 1 Elektrode

Bei diesem Programm wird die Auf-Geschwindigkeit von der Hohe und der Schnelligkeit der Muskelanspan-
nung bestimmt. Die SchlieBgeschwindigkeit ist vom Nachlassen der Muskelspannung abhdngig.

FlexiGrip wird ab der maximalen Griffkraft wirksam. Bei Wegfall der Belastung greift die SensorHand Speed
wieder mit der vorherigen Griffkraft 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 Mus-
kelentspannung bestimmt. Damit wird auch die Hohe der maximalen Nachgriffkraft vorgege-
ben.

durch sehr langsame Muskelentspannung iiber die Elektrode bleibt die Hand gedffnet stehen.

Nach dem Offnen den Muskel mit langsamer Geschwindigkeit entspannen. 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 den Muskel mit schnellster Geschwindigkeit entspannen. Die Hand schlieBt
mit schnellster Geschwindigkeit und beginnt einen Gegenstand mit 10 N Griffkraft zu erfassen.
Erkennt die Sensorik eine Lageveranderung des Gegenstandes, wird — je nach Bedarf — automa-
tisch bis zur maximalen Griffkraft (130 N) nachgegriffen.

Programm 4: VarioControl: Eine Elektrode

Auf

Zu

Durch Geschwindigkeit und Starke der Muskelan-
spannung an der Elektrode

Durch Geschwindigkeit und Starke der Muskelent-
spannung an der Elektrode

Auf-Geschwindigkeit Zu-Geschwindigkeit
proportional proportional
15 mm/s bis 300 mm/s 15 mm/s bis 300 mm/s
Anfangsgriffkraft Automatische FlexiGrip-Funktion
Griffkraftnachregelung
Bei geringer bis mittlerer Zu-
Geschwindigkeit
10N keine wirksam ab 20 N
Bei mittleren bis hohen
Zu-Geschwindigkeiten
wirksam ab der maximalen
10N bis max. 130 N Griffkraft

P> Steuerung mit 1 Linear-Steuerungselement

proportional. Die Offnungsgeschwindigkeit wird von der Geschwindigkeit und Starke des Zugs

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

durch sehr langsames Nachlassen des Zugs am Linear-Steuerungselement bleibt die Hand

Offnen:
am Linear-Steuerungselement bestimmt.
SchlieBen:
Nachgriffkraft vorgegeben.
Anhalten:
geoffnet stehen.
Beispiel 1:

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

Das SchlieBen erfolgt analog zur Dauer der Muskelentspannung mit langsamer Geschwindig-
keit. Der Gegenstand wird mit geringer Kraft (10 N) ergriffen. Es erfolgt keine Automatische
Griffkraft Nachregelung.
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Beispiel 2: Nach dem Offnen den Zug des Linear-Steuerungselements mit schnellster Geschwindigkeit
nachlassen.

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 (130 N) nachgegriffen.

Programm 4: VarioControl: Ein Linear-Steuerungselement

Auf Zu
Durch Geschwindigkeit und Starke des Zugs am Durch Geschwindigkeit des Nachlassens
Linear-Steuerungselement am Linear-Steuerungselement
Auf-Geschwindigkeit Zu-Geschwindigkeit
proportional proportional
15 mm/s bis 300 mm/s 15 mm/s bis 300 mm/s
Anfangsgriffkraft Automatische FlexiGrip-Funktion
Griffkraftnachregelung
Bei geringer bis mittlerer Bei geringer bis mittlerer
Zu-Geschwindigkeit. Zu-Geschwindigkeit.
10N keine wirksam
ab 20N
Bei mittleren bis hohen Bei mittleren bis hohen
Zu-Geschwindigkeiten Zu-Geschwindigkeiten
10N bis max. 130 N wirksam ab der maximalen
Griffkraft

Programm 5: VarioDual

Steuerung mit: 2 Elektroden

P> Steuerung mit 2 Elektroden

Bei diesem Programm wird die Auf-Geschwindigkeit von der Hohe und der Schnelligkeit der Muskelan-
spannung bestimmt. Die SchlieBgeschwindigkeit bis zum Erreichen der Minimal-Griffkraft 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 Anfangsgriffkraft, jeweils geringfiigig tiber der maximalen Griffkraftnachrege-
lung wirksam. Bei Wegfall der Belastung greift die SensorHand Speed wieder mit der vorherigen Giriffkraft zu.

Elektrode 1:
Offnen: proportional. Die Offnungsgeschwindigkeit wird von der Geschwindigkeit und Stérke der
Muskelanspannung bestimmt.

SchlieBen: proportional. Die SchlieBgeschwindigkeit wird von der Geschwindigkeit und Starke der
Muskelentspannung bestimmt. Die Griffkaft betragt ca. 10 N.

Anhalten:  durch ganz langsame Muskelentspannung Uber die Elektrode bleibt die Hand geoffnet stehen.

14 | Ottobock



Elektrode 2:

Der Griffkraftaufbau wird durch die Hé6he des Muskelsignals an der zweiten Elektrode
bestimmt. Die maximale Griffkraft betragt ca. 100 N.

Nach dem Offnen den Muskel mit beliebiger Geschwindigkeit entspannen. Das SchlieBen erfolgt
proportional zur Geschwindigkeit der Muskelentspannung. Der Gegenstand wird mit minimaler
Griffkraft (10 N) ergriffen. FlexiGrip wird 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 hoheren Griffkraft er-
fasst werden. Dazu ein Muskelsignal an der zweiten Elektrode erzeugen. 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

Greifen:
Beispiel 1:
Beispiel 2:
urspriinglichen Giriffkraft zu.
Programm 5: VarioDual: Zwei-Elektroden
Auf

Zu

Durch Geschwindigkeit und Starke der
Muskelanspannung an der 1. Elektrode

Auf-Geschwindigkeit
proportional
15 mm/s bis 300 mm/s

Durch Geschwindigkeit und Starke der
Muskelentspannung an der 1. Elektrode

Zu-Geschwindigkeit
proportional
15 mm/s bis 300 mm/s

Griffkraftaufbau:

Griffkraft abhdngig von der Héhe des Muskelsig-
nals an der 2. Elektrode.

Griffkraft: proportional 10 N bis 100 N

Anfangsgriffkraft Automatische FlexiGrip-Funktion
Griffkraftnachregelung
Beim SchlieBen:

10N Keine Griffkraftnachregelung ab 20N

Proportional:
10 N bis 100 N

Beim Griffkraftaufbau:
Proportional, bis max. 1,5fache
Anfangsgriffkraft

abhdngig von der Anfangsagriff-
kraft, jeweils geringfligig tber
der maximalen Griffkraftnachre-
gelung wirksam
min. ab 20 N

max. ab 130 N

Programm 6: DMC plus Sensorik abschaltbar

Steuerung mit: 2 Elektroden

P> Steuerung mit 2 Elektroden

Diese Steuerung entspricht Programm 1, jedoch sind ,SUVA-Sensorik" und FlexiGrip-Funktion voriiberge-

hend deaktivierbar.
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Ein- und Ausschalten der ,,SUVA-Sensorik“ und der FlexiGrip-Funktion

Fir das Greifen von sehr weichen und nachgiebigen Gegenstdnden wie z.B. sehr weiche Schaum-
stoffe oder eine Pinzette, kann die ,SUVA-Sensorik* deaktiviert werden. Dazu die SensorHand Speed
bis zum Anschlag 6ffnen und mit einem Muskelsignal beliebiger Stdrke offenhalten. Gleichzeitig auf die
+SUVA-Sensorik" (Abb. 1) etwas Druck ausiiben, z.B. Druck auf die Tischkante. Ein kurzes Vibrationssignal
bestdatigt das Ausschalten.

Fur das Einschalten der ,SUVA-Sensorik" den gleichen Vorgang wiederholen. Zwei kurze Vibrationssignale
bestdtigen die Aktivierung der ,SUVA-Sensorik".

Hinweis: Beachten Sie, dass bei ausgeschaltener ,SUVA-Sensorik* die Griffkraft nicht automatisch
nachgeregelt wird und ergriffene Gegenstande entgleiten konnen.

Nach dem Einlegen des Akkus informieren Sie Vibrationssignale tiber den aktuellen Modus.
Einmaliges Vibrationssignal: Sensorik ist ausgeschaltet
Zweimaliges Vibrationssignal: Sensorik ist eingeschaltet

Programmbeschreibung MyoHand VariPlus Speed
Programm 1: DMC plus

Steuerung mit: 2 Elektroden

P> Steuerung mit 2 Elektroden

Die Héhe der Griffgeschwindigkeit bzw. der Griffkraft wird von der Hohe des Elektrodensignals (resultierend
aus der Muskelanspannung) bestimmt. Uber ein stdrkeres Elektrodensignal kann im Bedarfsfall jederzeit bis
zur maximalen Griffkraft (ca.100 N) nachgegriffen werden.

Offnen: proportional (iber die AUF-Elektrode.
SchlieBen: proportional {iber die ZU-Elektrode.
Beispiel 1: Bei einem niedrigen Elektrodensignal wird zum Ergreifen eines Gegenstandes die

geringste Griffkraft aufgebaut.

Beispiel 2: Bei einem hoéheren Elektrodensignal wird eine hohere Griffkraft erzeugt. Durch ein
Nachgreifen mit einem starkeren Elektrodensignal erfolgt eine Griffkrafterhdhung bis
zum Maximalgriff von ca.100 N.

Programm 1: DMC plus: Zwei Elektroden
Auf Zu

Anhaltendes Elektrodensignal Anhaltendes Elektrodensignal

Ein Maximalgriff verhindert das Offnen der Hand
durch ungewollte Elektrodensignale.

Geschwindigkeit: proportional Geschwindigkeit: proportional
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Programm 2: AutoControl - LowInput

Steuerung mit: 2 Elektroden,

1 Elektrode und 1 Schalter oder

1 Schalter
Die Hand schlieBt mit konstanter Geschwindigkeit, die Griffkraft erhdht sich proportional zur Dauer des
Zugreifens.

P> Steuerung mit 2 Elektroden

Offnen: proportional Uber die AUF-Elektrode.

SchlieBen: mit konstanter Geschwindigkeit durch ein Muskelsignal in beliebiger Hohe tiber der ON-Schwelle
auf die ZU-Elektrode.

Programm 2: AutoControl - Lowinput: Zwei Elektroden
Auf Zu

Anhaltendes Elektrodensignal Anhaltendes Elektrodensignal

Ein Maximalgriff verhindert das Offnen der Hand
durch ungewollte Elektrodensignale.

Geschwindigkeit: proportional Geschwindigkeit: konstant

P> Steuerung mit 1 Elektrode und 1 Schalter

Offnen: proportional lber die AUF-Elektrode
SchlieBen: mit konstanter Geschwindigkeit durch Betdtigen des MyoBock Schalters.

Programm 2: AutoControl - LowInput: Eine Elektrode und ein Schalter
Auf Zu

Anhaltendes Elektrodensignal Signal (iber den Schalter

Ein Maximalgriff verhindert das Offnen der Hand
durch ungewollte Elektrodensignale.

Geschwindigkeit: proportional Geschwindigkeit: konstant

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

Offnen: mit konstanter Geschwindigkeit, solange die AUF-Seite des Schalters betdtigt wird. Die Hand

bleibt dann offen.
SchlieBen: mit konstanter Geschwindigkeit durch Betdtigen der ZU-Seite des Schalters.
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Programm 2: AutoControl - Lowinput: Ein Schalter

Auf

Zu

Hand 6&ffnet, solange die AUF-Seite des Schalters
betdatigt wird.

Hand schlieBt, solange die ZU-Seite des Schalters
betdatigt wird.

Geschwindigkeit: konstant

Geschwindigkeit: konstant

Programm 3: VarioControl

Steuerung mit: 1 Elektrode oder

1 Linear-Steuerungselement

Bei diesem Programm wird die AUF-Geschwindigkeit von der Hohe und von der Schnelligkeit der Muskelanspan-
nung bestimmt. Die ZU-Geschwindigkeit und die Griffkraft ist vom Nachlassen der Muskelspannung abhdngig.

P> Steuerung mit 1 Elektrode

proportional. Die AUF-Geschwindigkeit wird von der Geschwindigkeit und der Starke der
proportional. Die ZU-Geschwindigkeit wird von der Geschwindigkeit und der Starke der Mus-
durch sehr langsame Muskelentspannung tiber die Elektrode bleibt die Hand gedffnet stehen.

Nach dem Offnen entspannt der Patient den Muskel mit langsamer Geschwindigkeit. Das

SchlieBen erfolgt proportional zum Abfallen des Elektrodensignals. Der Gegenstand wird mit

Offnen:

Muskelanspannung bestimmt.
SchlieBen:

kelentspannung bestimmt.
Anhalten:
Beispiel 1:

geringer Kraft ergriffen.
Beispiel 2:

Nach dem Offnen entspannt der Patient den Muskel mit schnellster Geschwindigkeit. Die Hand

schlieBt mit schnellster Geschwindigkeit und beginnt einen Gegenstand mit maximaler Griffkraft

(ca. 100 N) zu erfassen.

Programm 3: VarioControl: Eine Elektrode

Auf

Zu

Steigendes Elektrodensignal

Abfallen des Elektrodensignals

Griffkraft: proportional zum Abfallen des Elektro-
densignals.

Ein Maximalgriff verhindert das Offnen der Hand
durch ungewollte Elektrodensignale.

Geschwindigkeit: proportional

Geschwindigkeit: proportional

P> Steuerung mit 1 Linear-Steuerungselement

Offnen:

proportional. Die AUF-Geschwindigkeit wird von der Geschwindigkeit und der Stérke des Zugs

am Linear-Steuerungselements bestimmt.

SchlieBen:

proportional. Die ZU-Geschwindigkeit wird von der Geschwindigkeit und der Starke des Nach-

lassens am Zug des Linear-Steuerungselements bestimmt.
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Anhalten:  durch sehr langsames Nachlassen des Zugs am Linear-Steuerungselement bleibt die Hand
gedffnet stehen.
Beispiel 1:  Nach dem Offnen ldsst der Patient den Zug am Linear-Steuerungselement langsam nach. Der
Gegenstand wird mit geringer Kraft ergriffen.
Beispiel 2: Nach dem Offnen lasst der Patient den Zug am Linear-Steuerungselement mit schnellster
Geschwindigkeit nach. Die Hand schlieBt mit schnellster Geschwindigkeit und erfasst einen
Gegenstand mit ca 100 N Giriffkraft.
Programm 3: VarioControl: Ein Linear-Steuerungselement
Auf Zu
Steigendes Elektrodensignal Abfallen des Elektrodensignals
Griffkraft: proportional zum Abfallen des Elektro-
densignals.
Ein Maximalgriff verhindert das Offnen der Hand
durch ungewollte Elektrodensignale.
Geschwindigkeit: proportional Geschwindigkeit: proportional

Programm 4: VarioDual

Steuerung

mit: 2 Elektroden

P> Steuerung mit 2 Elektroden

Bei diesem Programm wird die AUF-Geschwindigkeit von der Hohe und der Schnelligkeit der Muskelanspan-
nung bestimmt. Die ZU-Geschwindigkeit ist von der Schnelligkeit der Muskelentspannung abhdangig. Die
Griffkraft wird durch das anschlieBende oder gleichzeitige Muskelsignal an der zweiten Elektrode bestimmt.

Elektrode 1:
Offnen:

SchlieBen:

Anhalten:

Elektrode 2:
Greifen:

Beispiel 1:

Beispiel 2:

proportional. Die AUF-Geschwindigkeit wird von der Geschwindigkeit und Starke der Mus-
kelanspannung bestimmt.

proportional. Die ZU-Geschwindigkeit wird von der Geschwindigkeit und Stdrke der
Muskelentspannung bestimmt.

durch ganz langsame Muskelentspannung iber die Elektrode bleibt die Hand bleibt getffnet
stehen.

Der Griffkraftaufbau wird durch die Hohe des Muskelsignals an der zweiten Elektrode be-
stimmt.

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

Nach dem Zugreifen wie in Beispiel 1 soll der Gegenstand mit einer hdheren Griffkraft erfasst
werden. Dazu erzeugt der Patient ein Elektrodensignal an der zweiten Elektrode. Proportional
kann eine Griffkraft bis zu ca. 100 N aufgebaut werden.
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Programm 4: VarioDual: Zwei Elektroden

Auf

Zu

Steigendes Elektrodensignal durch Muskelanspannung
an der 1. Elektrode

Abfallendes Elektrodensignal durch Muskelentspan-
nung an der 1. Elektrode

Griffkraft: proportional zur Signalstdrke an der 2.
Elektrode

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

Geschwindigkeit: proportional

Geschwindigkeit: proportional

Programm 5: DigitalControl

Steuerung mit: 2 Elektroden,

1 Elektrode und 1 Schalter oder

1 Schalter

Die Hand schlieBt mit konstanter Geschwindigkeit, die Griffkraft erhoht sich proportional zur Dauer des

Zugreifens.

P> Steuerung mit 2 Elektroden

Offnen:

digital. Uber die AUF-Elektrode. Die Hand &ffnet mit konstanter Geschwindigkeit.

SchlieBen: digital. Uber die ZU-Elektrode. Die Hand schlieBt mit konstanter Geschwindigkeit.

Programm 5: DigitalControl: Zwei Elektroden

Auf

Zu

Anhaltendes Elektrodensignal

Anhaltendes Elektrodensignal

Griffkraft: abhdangig von der Dauer des Signals

Geschwindigkeit: konstant

Geschwindigkeit: konstant

P> Steuerung mit 1 Elektrode und 1 Schalter

Offnen:
SchlieBen:

Elektrodensignal uber die AUF-Elektrode.
Signal iiber den Schalter. Die Hand schlieBt mit konstanter Geschwindigkeit.

Programm 5: DigitalControl: Eine Elektrode und ein Schalter

Auf

Zu

Anhaltendes Elektrodensignal

Signal tiber den Schalter

Griffkraft: abhdangig von der Dauer des Signals

Geschwindigkeit: konstant

Geschwindigkeit: konstant
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P> Steuerung mit 1 Schalter

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

Offnen: mit konstanter Geschwindigkeit, solange die AUF-Seite des Schalters betdtigt wird. Die Hand

bleibt dann offen.

SchlieBen: mit konstanter Geschwindigkeit, solange die ZU-Seite des Schalters betdtigt wird.

Programm 5: DigitalControl: Ein Schalter

Auf

Zu

Signal tber den Schalter

Signal tiber den Schalter

Griffkraft: abhdangig von der Dauer des Signals

Geschwindigkeit: konstant

Geschwindigkeit: konstant

Programm 6: Double Channel Control

Steuerung mit: 1 Elektrode

In diesem Programm wird die Hand mit einem schnellen und starken Signal geoffnet und mit einem lang-

samen sanften Signal geschlossen.

Programm 6: Double Channel Control: Eine Elektrode

Auf

Zu

Schnelles starkes Elektrodensignal

Langsames sanftes Elektrodensignal

Griffkraft: abhdngig von der Dauer des Signals

Geschwindigkeit: konstant

Geschwindigkeit: konstant

Technische Daten

Ruhestrom 2mA
Betriebstemperatur 0-70°C
Offnungsweite 100mm
Proportionale Geschwindigkeit 15-300mm/s
Proportionale Griffkraft 0-ca. 100N
Lebensdauer der Greiftkomponente 5 Jahre
Lebensdauer des Akkus 2 Jahre
Spannungsversorgung Akkus:

EnergyPack 757B20/757B21 7,2V
MyoEnergy Integral 757B35=* 7,4V
X-ChangePack 757B15 6V
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Umgebungsbedingungen

Lagerung (mit und ohne Verpackung) +5 °C/+41 °F bis +40 °C/+104 °F
max. 85% relative Luftfeuchtigkeit, nicht kon-
densierend

Transport (mit und ohne Verpackung) -20 °C/-4 °F bis +60 °C/+140 °F
max. 90 % relative Luftfeuchtigkeit, nicht kon-
densierend

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

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

Angewandte Symbole

Medizinprodukt

Wartung

Zur Vermeidung von Verletzungen und der Aufrechterhaltung der Produktqualitdt wird empfohlen, eine
regelmdBige Wartung (Serviceinspektion) alle 24 Monate durchzufiihren. Das Toleranzfenster betragt
maximal ein Monat vor bzw. drei Monaten nach Fdlligkeit der Wartung. Generell gilt fur alle Produkte eine
verpflichtende Einhaltung der Wartungsintervalle wéhrend der Garantielaufzeit. Nur so bleibt der volle Garan-
tieschutz aufrecht. Im Zuge der Wartung kann es zu zusatzlichen Serviceleistungen, wie zum Beispiel einer
Reparatur kommen. Diese zusatzlichen Serviceleistungen kénnen je nach Garantieumfang und -giiltigkeit
kostenfrei oder nach einem vorhergehenden Kostenvoranschlag kostenpflichtig durchgeflihrt werden. Fiir 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.

Reinigung und Pflege

Bei Verschmutzungen das Produkt mit einem feuchten, weichen Tuch und milder Seife (z.B. Ottobock Der-
ma Clean 4563H10=1) reinigen. Darauf achten, dass keine Flissigkeit in die Systemkomponente eindringt.
AnschlieBend die Prothesenkomponente mit einem weichen Tuch abtrocknen.

Haftung

Die Otto Bock Healthcare Products GmbH, im Folgenden Hersteller genannt, haftet nur, wenn die vorgege-
benen Be- und Verarbeitungshinweise sowie die Pflegeanweisungen und Wartungsintervalle des Produktes
eingehalten werden. Der Hersteller weist ausdricklich darauf hin, dass dieses Produkt nur in den vom Hersteller
freigegebenen Bauteilkombinationen (siehe Gebrauchsanweisungen und Kataloge) zu verwenden ist. Fir
Schaden, die durch Bauteilkombinationen und Anwendungen verursacht werden, die nicht vom Hersteller
freigegeben wurden, haftet der Hersteller nicht.

Das Offnen und Reparieren dieses Produkts darf nur von autorisiertem Ottobock Fachpersonal durchgefiihrt
werden.

Warenzeichen
Alle innerhalb des vorliegenden Begleitdokuments genannten Bezeichnungen unterliegen uneingeschrankt
den Bestimmungen des jeweils giiltigen Kennzeichenrechts und den Rechten der jeweiligen Eigentiimer.

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

CE-Konformitdat

Hiermit erklart Otto Bock Healthcare Products GmbH, dass das Produkt den anwendbaren europdischen
Vorgaben fiir Medizinprodukte entspricht. Das Produkt erfiillt die Anforderungen der RoHS-Richtlinie 2011/65/
EU zur Beschrankung der Verwendung bestimmter gefdhrlicher Stoffe in Elektro- und Elektronikgeraten. Der
vollsténdige Text der Richtlinien und Anforderungen ist unter der folgenden Internetadresse verfiigbar: http://
www.ottobock.com/conformity.
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English

Date of the last update: 2021-04-14

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

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

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

¢ Report each serious incident related to the product to the manufacturer and to the relevant au-
thority in your country. This is particularly important when there is a decline in the health state.
* Please keep this document for your records.

Introduction

Dear Patient. Please note that this information brochure has been prepared for the Ottobock products Sen-
sorHand Speed and MyoHand VariPlus Speed. For clear distinction, the chapter headings therefore contain
the respective product names. Only start up the product in accordance with the information contained in the
accompanying documents supplied.

SensorHand Speed with SUVA*-Sensor Technology

During the fitting, your prosthetist considered six control modes to select one most suitable for your specific

requirements. All six control modes are described in the appendix with examples.

To help you learn how the SensorHand Speed works, this booklet summarises the basic features, based on

the most common type of control, DMC or Dynamic Mode Control:

® You can control your hand's opening or closing speed based on the strength of your muscle contraction.
This makes gripping easy and very natural.

* When you hold an object in the SensorHand Speed, the strength of your muscle contraction controls the
degree of force used to grip the object. This control makes it easier to handle small or fragile objects.

Auto-Grasp SUVA-Sensor Technology (Fig. 1)

If an object begins to slip out of your prosthetic hand, the SensorHand Speed automatically increases the
gripping force until the object is held securely.

To function in this way, sensors integrated in the thumb (See arrow in Fig. 1) and finger area transmit signals
which are evaluated by special electronics. The electronics then tell the motor the required gripping force.
You can override the Auto-Grasp feature at any time by making a brief opening signal.

With the SensorHand Speed, you don't need to constantly control your grip: you can pay attention to other
things instead. Suddenly everyday situations — which might require concentration when using other prosthetic
systems — are easier to tackle.

¢ Plastic grocery bags, for example, will no longer tend to slip out of your hand.

* Tying your shoelaces becomes easier, too.

® Delicate drinkware no longer slips when you pour liquids into them.

¢ Etc.

A brief opening signal will inmediately stop the SensorHand Speed's Auto-Grasp response at any time.
Also, the maximum value of the automatic gripping force is limited, and the Auto-Grasp feature is available
only for the control modes 1 to 4.

For grasping flexible foam materials or tools, control mode 6 offers you the possibility to manually deactivate
the SUVA-Sensor.

* Developped by Otto Bock HealthCare Products GmbH in cooperation with the Schweizerische Unfall Versicherungs Anstalt,
SUVA (Swiss Insurance Agency)

24 | Ottobock



Attention:

The Auto-Grasp feature of the SUVA-Sensor Technology, which is primarily initiated by contact
with the sensor, should be monitored in certain situations, such as when shaking hands, to avoid
applying too much grip force.

Please always leave your prosthetic hand in slightly open position when not in use. This will pro-
tect the hand’s sensors and mechanism from possible damage caused by high permanent load.

FlexiGrip

Thanks to the FlexiGrip feature, you can change the position of an object within the Electric Hand without
bothering to open and close the hand again. Just shift the object in the prosthetic hand, and the fingers will
automatically re-grasp the object — much like a natural hand.

MyoHand VariPlus Speed

The MyoHand VariPlus Speed is a myo-electrically controlled prosthetic hand that is characterised by a high
grip speed in connection with an innovative and sensitive control concept.

Different proportional and digital control modes with 1 or 2 electrodes, linear transducer or switch allow
individual adaptation to the requirements of the respective patient.

The MyoHand VariPlus Speed is based on the Ottobock DMC System (DMC = Dynamic Mode Control). This
system, which has been developed by Ottobock, uses two independent measurement and control systems
in order to optimally adapt the grip speed and grip force to the patient's muscle signal.

The proportional DMC control allows the amputee to control grip speed and grip force proportionally to his
muscle signal. As soon as the strength of the muscle signal changes, grip speed and grip force immediately
adapt to the new muscle signal.

During the fitting, your prosthetist considered six control modes to select one most suitable for your specific
requirements. All six control modes are described in the appendix with examples.

General Safety Instructions

Failure to follow the safety instructions given below can lead to damage to or malfunction
of the product. Follow the safety instructions and the stated precautions in this accompa-
nying document.

Driving Motor Vehicles

A An upper extremity amputee's ability to drive a motor vehicle is determined on a case-by-case
basis. Factors include the type of fitting (amputation level, unilateral or bilateral, residual limb con-
ditions, 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 authorised test centre.
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 System Electric
Hand turned off. Driving with the System Electric Hand turned ON may present a risk if the hand
inadvertently moves due to unintentional muscle contraction or other causes.

Caution:

Before an arm prosthesis with a quick-disconnect wrist can be used to drive a vehicle, the
terminal device must be positioned in such a way that a slight turn of it cannot disconnect the
hand from the prosthesis.
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Distance to communication devices

If the distance to HF communication devices (e.g. mobile phones, Bluetooth devices, WLAN
devices) is too small, interference with internal data communications can result in unexpected
prosthesis behaviour. It is recommended to maintain the following minimum distances:

® Mobile phone GSM 850/GSM 900: 0.99m

® Mobile phone GSM 1800/GSM 1900/UMTS: 0.7m

* DECT cordless phones incl. base station: 0.35m

® WLAN (routers, access points,...): 0.22m

 Bluetooth devices (third-party products not approved by Ottobock): 0.22m

e The System Electric Hand and the connected components might malfunction when near high-tension power
lines, transmitters, transformers or other sources of strong electromagnetic radiation (such as security
systems for goods in department stores). Setting the electrode gains as low as possible will minimise this
risk. If such malfunctions occur repeatedly, please have the electrode settings checked by your prosthetist.

* Do not let foreign particles or liquids enter the System Electric Hand. The System Electric Hand should
not be subjected to intense smoke, dust, mechanical vibrations, shocks or high temperatures.

e The System Electric Hand has been developed for everyday use and must not be used for unusual
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.

e The System Electric Hand as well as damaged components of the hand may be opened or repaired only
by the certified Ottobock Myo-Service.

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

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

e Use the product only in combination with components approved by Ottobock (combination options). The
use of unsuitable prosthetic components can cause the user to fall due to malfunctions or breakage of
load-bearing components. Ottobock shall not accept liability in the event that the product is used with
components other than those Ottobock specifies.

¢ Any manipulations to the prosthesis not described in the tasks given in these Instructions for Use are not permitted.

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

* When operating the product in the immediate vicinity of active, implantable systems (e.g. pacemakers,
defibrillators, etc.), ensure that the minimum distances stipulated by the manufacturer of the implant are
observed. Interference with active, implantable systems may occur due to the electromagnetic radiation
emitted by the product. Furthermore, make sure to observe any operating conditions and safety instruc-
tions stipulated by the manufacturer of the implant.

Entry of Water and Humidity

The electrical and mechanical systems of your System Electric Hand are not water-resistant. You must prevent
water from entering the System Electric Hand. You may wash the System Electric Hand, do the dishes and
similar activities only when wearing a prosthetic glove which has no tears or punctures. Be careful not to let
water run over the top of the glove and enter the hand mechanism. If water enters the inside of the hand for
any reason, please contact your prosthetist immediately to avoid further damage.
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Hand Switch (Fig. 2 and Fig. 3)

The System Electric Hand has an inconspicuous on/off switch inside the inner hand.
Figure 2: Hand switch position "on", the System Electric Hand is switched on.
Figure 3: Hand switch position "off", the System Electric Hand is switched off.

When should | use the hand switch?

When you'd like to maintain a certain hand position for a period of time, such as while holding silverware
or while writing.

Turning the hand off prevents unintentional opening of the hand due to accidental muscle tension or electrical
interference. It also extends the operating time of the battery in your prosthesis.

The hand switch can be pressed easily with the other hand, or more subtly on an armrest or against your leg.

Quick-Disconnect Wrist (Fig. 4)

If your System Electric Hand is supplied with a quick-disconnect wrist (allowing passive pronation and supi-
nation), you can rotate it to a better position by turning the hand. This makes many objects easier to grasp.
You can also easily separate the System Electric Hand from the socket (to replace it with a System Electric
Greifer) by rotating the hand in either direction (approx. 360°) until you feel slight resistance (Fig. 4). Once
you overcome the resistance, the System Electric Hand will disconnect from the wrist.

Replacing the Terminal Device

Insert the quick-disconnect wrist into the lamination ring, press it in firmly and turn the System Electric Hand
or Electric Greifer slightly to the right or left. The pressure activates the locking mechanism and anchors the
Electric Hand or Electric Greifer into the lamination ring.

Make sure the Electric Hand or Electric Greifer is properly attached before picking anything up.

Rechargeable Batteries

Only a fully charged Ottobock battery should be used to operate the System Electric Hand. Always keep a
charged, back-up Ottobock battery available as a replacement.

An intelligent ,battery manager* alerts you to low voltage conditions: The hand will become slower and the
grip force will decrease. Finally, when there is very little battery capacity remaining, the hand will switch off
automatically to protect the battery against harmful total discharge.

Ottobock recommends that you charge or replace the battery as soon as you notice that the battery capa-
city is decreasing. Simply push the locking lever away from the battery, remove the depleted battery and
repjge it with a new one. When re-inserting a battery, the locking lever automatically snaps in to secure it.
VAmmend operating the System Electric Hand with the 757B20/757B21 EnergyPack, in order to be
able to take advantage of the Hand's full capacity over an extended period of time. For detailed instructions
on how to handle the batteries, please refer to the instructions for use enclosed with the batteries.

To recharge the batteries, use only the Ottobock Battery Chargers mentioned in the instructions for use.

Attention!

As soon as the System Electric Hand recognises a fully charged 757B20/757B21 Energy-
Pack or 757B35=* MyoEnergy Integral, it automatically switches to Li-lon battery techno-
logy. Once this has happened, only this technology should be used to operate the system.
If an 767B15 Ottobock X-ChangePack is employed after the control has switched to Li-lon
battery technology, the battery can not be used to its full capacity. The 7567T13 Ottobock
MyoSelect can be used, however, to reset the System Electric Hand control for use with
X-ChangePack. For operational security and reliability, only 757820, 757B21, 757B35="
or 757B15 Ottobock Batteries are to be used.

As delivered, the System Electric Hand's default setting is optimised for the X-ChangePack.
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Repair/Maintenance
Instructions for care of the prosthetic glove are enclosed with the glove. For further information, please
contact your prosthetist.

accordance with the regulations of your country may have a detrimental impact on health
and the environment. Please observe the information provided by the responsible authorities
in your country regarding return and collection processes.

E This product may not be disposed of with regular domestic waste. Disposal that is not in

Description of Control Modes - SensorHand Speed

Notice: A brief "OPENING" signal will immediately stop both the SensorHand Speed's Auto-
Grasp response and the FlexiGrip function at any time.

Control Mode 1: DMC plus Auto-Grasp
Requires: 2 electrodes

P> Control with two electrodes

This control mode corresponds to the DMC plus control with integrated "virtual hand switch" (Dynamic Mode
Control), and additionally features the Auto-Grasp SUVA Sensor Technology. The grip speed and grip force
are determined by the strength of the EMG muscle signal. After gripping once with maximum force, the EMG
signal required to open the hand will be set to a higher value ("virtual hand switch"). This reduces the risk
of the hand opening due to unintentional muscle contraction. Gripping security for situations such as when
holding silverware will be increased.

Opening:  Proportionally controlled by the OPENING electrode.
Closing: Proportionally controlled by the CLOSING electrode.

Example 1: A gentle muscle signal applies the smallest grip force (10 N) to the object. If the sensor rec-
ognises that the object is slipping, it automatically increases the grip force up to 50% higher
than the initial grip force (15 N), as necessary.

FlexiGrip becomes active when a 20 N force is applied when moving an object within the hand.
Once the object has been repositioned, the SensorHand Speed reverts to the previous grip force.

Example 2: A stronger muscle signal creates a more powerful grip force. If the sensor recognises that the object
is slipping, it automatically increases the grip force until the object is held firmly (up to max. 130 N).
FlexiGrip becomes active when a 130 N force is applied when moving an object within the hand.
Once the object has been repositioned, the SensorHand Speed reverts to the previous grip force.

Control Mode 1: DMC plus Auto-Grasp: Two electrodes

Opening Closing

Myo-signal to the electrode Myo-signal to the electrode
Opening speed Closing speed

Proportional 15 mm/s - 300 mm/s Proportional 15 mm/s - 300 mm/s
Initial grip force Auto-Grasp grip force increase FlexiGrip function
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Proportional: Proportional: Occurs when repositioning force is
ON-100N up to 50% higher than initial grip force higher than the present grip force
e.g. Effective from 20 - 130 N

initial grip force 10 N

grip force increases as necessary, up
to 15N

The patient can always overcome the Auto-Grasp feature with a stronger EMG muscle signal and increase
the grip force up to the maximum of 100 N.

Control Mode 2: AutoControl - Lowinput

Requires: 2 electrodes,

1 electrode and 1 switch or

1 switch
The hand closes at maximum speed and grasps an object with the minimal amount of grip force (10 N).
If the sensor recognises that the object is slipping, it automatically increases the grip force up to the
maximum (100 N), as necessary.
FlexiGrip becomes active when the maximum grip force is applied when moving an object within the hand. Once
the object has been repositioned, the SensorHand Speed reverts to the previous grip force.

P> Control with two electrodes

Opening:  Proportionally controlled by the OPENING electrode.

Closing: At highest speed by short muscle signal of any level above the ON-threshold to the CLOSING
electrode.

Control Mode 2: AutoControl - LowInput: Two electrodes

Opening Closing

Myo-signal to the electrode Myo-signal to the electrode digitally (short signal
at any level)

Opening speed Closing speed

Proportional 15 mm/s - 300 mm/s Constant 300 mm/s

Initial grip force Auto-Grasp grip force increase | FlexiGrip function

10N Upto 130N Effective at maximum grip force

P> Control with one electrode and one switch

Opening:  Proportionally controlled by the OPENING electrode.
Closing: At highest speed by short operation of switch.
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Control Mode 2: AutoControl - LowInput: One electrode and one switch

Opening Closing

Myo-signal to the electrode Signal from the CLOSE-side of the switch.
SensorHand Speed closes.

Opening speed Closing speed

Proportional 15 mm/s - 300 mm/s Constant 300 mm/s

Initial grip force Auto-Grasp grip force increase | FlexiGrip function

10N Upto 130N Effective at maximum grip force

P> Control with one switch

This control mode can be used with any Ottobock MyoBock switch.

Opening: At highest speed, as long as the OPEN-side of the switch is operated. The hand remains
open.
Closing: At highest speed by operating the CLOSE-side of the switch.

Control Mode 2: AutoControl - LowInput: One switch

Opening Closing

Hand opens as long as the OPEN-side of the Signal from the CLOSE-side of the switch:
switch is operated. Hand closes.

Opening speed Closing speed

Constant 300 mm/s Constant 300 mm/s

Initial grip force Auto-Grasp grip force increase | FlexiGrip function

10N Upto 130N Effective at maximum grip force

Control Mode 3: AutoControl

Requires: 1 electrode or

1 linear transducer or

1 switch
The hand closes at maximum speed and grasps an object with the minimal amount of grip force (10 N).
If the sensor recognises that the object is slipping, it automatically increases the grip force up to the
maximum (130 N), as necessary.
FlexiGrip becomes active when a 130 N force is applied when moving an object within the hand. Once the
object has been repositioned, the SensorHand Speed reverts to the previous grip force.

P> Control with one electrode

Opening: At maximum speed with a quick, constant muscle signal to the electrode.
Closing: At maximum speed by quick relaxation of muscle.
Stopping: By very slow muscle relaxation to the electrode, the hand stops in an opened position.
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Example 1: After opening the hand, the patient very slowly relaxes the muscle.

The opening position remains unchanged.

Example 2: After opening the hand, the patient relaxes the muscle at maximum speed. The hand automati-
cally closes at maximum speed and begins to grasp the object with 10 N grip force.

If the sensor recognises that the object is slipping, it automatically increases the grip force up

to the maximum (130 N), as necessary.

Control Mode 3: AutoControl: One electrode

Opening

Closing

Quick, sustained myo-signal to the electrode.

Opening speed
Constant 300 mm/s

Very slow muscle relaxation to the electrode:
Hand stops in open position.

Quick muscle relaxation to the electrode:
Hand closes.

Closing speed
Constant 300 mm/s

Initial grip force

Auto-Grasp grip force increase

FlexiGrip function

10N Upto 130N

Effective at maximum grip force

P> Control with one linear transducer

Opening: At maximum speed by a quick pull on the linear transducer.
Closing: At maximum speed by quick release of the linear transducer.
Stopping: By very slow release of the linear transducer, the hand stops in an opened position.

Example 1: After opening the hand, the patient very slowly releases the linear transducer.

The opening position remains unchanged.

Example 2: After opening the hand, the patient releases the linear transducer at maximum speed.

The hand automatically closes at maximum speed and begins to grasp the object with 10 N

grip force.

If the sensor recognises that the object is slipping, it automatically increases the grip force up

to the maximum (130 N), as necessary.

Opening

Closing

Pull on the linear transducer with high speed.

Opening speed
Constant 300 mm/s

Very slow release of the linear transducer.
Hand stops in open position.

Quick release of the linear transducer.
Hand closes.

Closing speed
Constant 300 mm/s

Initial grip force

Auto-Grasp grip force increase

FlexiGrip function

10N Upto 130N

Effective at maximum grip force

Ottobock | 31



P> Control with one switch

Opening: At highest speed, as long as the switch is operated.

Closing: After the switch is released, the hand automatically closes at maximum speed and begins to
grasp the object with 10 N grip force.

Control Mode 3: AutoControl: One switch

Opening Closing

Opens as long as the switch is operated. Automatically closes as soon as the switch is
released.

Opening speed Closing speed

Constant 300 mm/s Constant 300 mm/s

Initial grip force Auto-Grasp grip force increase | FlexiGrip function

10N Upto 130N Effective at maximum grip force

Control Mode 4: VarioControl

Requires: 1 electrode or 1 linear transducer

P> Control with one electrode

With this control mode, the opening speed is determined by the level and speed of the muscle signal. The
closing speed depends on the reduction of muscle tension.

FlexiGrip becomes active when the maximum grip force is applied when moving an object within the hand.
Once the object has been repositioned, the SensorHand Speed reverts to the previous grip force.

Opening:  Proportional. The speed and strength of the muscle tension determine the opening speed of
the hand.

Closing: Proportional. The speed and amount of the muscle relaxation determine the closing speed of
the hand. This also affects the level of the maximal grip force.

Stopping: By very slow muscle relaxation to the electrode, the hand stops in an opened position.

Example 1: After opening the hand, the patient slowly relaxes his muscle. The hand closes slowly, analo-
gous to the duration of the muscle relaxation. The hand will grasp gently at 10 N and there is
no other Auto-Grasp function.

Example 2: After opening the hand, the patient relaxes the muscle at maximum speed. The hand closes at
maximum speed and begins to grasp an object with 10 N grip force. If the sensor recognises
that the object is slipping, it automatically increases the grip force up to the maximum (130 N),
as necessary.
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Control Mode 4: VarioControl: One electrode

Opening Closing
By speed and strength of the muscle tension to By speed and amount of the muscle relaxation to
the electrode the electrode
Opening speed Closing speed
Proportional Proportional
15 mm/s - 300 mm/s 15 mm/s - 300 mm/s
Initial grip force Auto-Grasp grip force increase | FlexiGrip function

At low to moderate closing

speed
10N None Effective at 20 N

At moderate to high closing

speed

Effective at maximum grip force

10N Upto 130N

P> Control with one linear transducer

Opening:

Closing:

Stopping:

Example 1:

Example 2:

Proportional. The speed and strength of the pull on the linear transducer determine the opening
speed of the hand.

Proportional. The speed of the release of the linear transducer determines the closing speed.
This also affects the level of the maximal grip force.

By very slow release of the linear transducer, the hand stops in an opened position.

After opening the hand, the patient slowly releases the linear transducer.

The hand closes slowly, analogous to the duration of the muscle relaxation. The hand will grasp
gently at 10 N and there is no other Auto-Grasp function.

After opening the hand, the patient releases the linear transducer at maximum speed.

The hand closes at maximum speed and begins to grasp an object with 10 N grip force. If the
sensor recognises that the object is slipping, it automatically increases the grip force up to the
maximum (130 N), as necessary.

Control Mode 4: VarioControl: One linear transducer

Opening Closing

By speed and strength of the pull on the linear By speed of release of the linear transducer
transducer

Opening speed Closing speed

Proportional Proportional

15 mm/s - 300 mm/s 15 mm/s - 300 mm/s
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10N

10N

Initial grip force Auto-Grasp grip force increase | FlexiGrip function
At low to moderate closing At low to moderate closing
speed speed
None Effective at 20 N
At moderate to high closing At moderate to high closing
speed speed
Upto 130N Effective at maximum grip force

Control Mode 5: VarioDual

Requires: 2 electrodes

P> Control with two electrodes

With this control mode, the opening speed is determined by the strength and speed of the muscle contrac-
tion. The closing speed until the minimal grip force of approx. 10 N has been reached depends on the speed
of the muscle relaxation. The following or simultaneous muscle signal to the second electrode determines
the grip force.

FlexiGrip occurs when the repositioning force is higher than the present grip force. Once the object has
been repositioned, the SensorHand Speed reverts to the previous grip force.

Electrode 1:
Opening:

Closing:

Stopping:

Electrode 2:
Grasping:

Example 1:

Example 2:

Proportional. The speed and strength of the muscle tension determine the opening speed of
the hand.

Proportional. The speed and amount of the muscle relaxation determine the closing speed of
the hand. The grip force is approx. 10 N.

By very slow muscle relaxation to the electrode, the hand stops in an opened position.

The level of the muscle signal to the second electrode determines the build-up of the grip
force. The maximal grip force is approx. 100 N.

After opening the hand, the patient relaxes the muscle at any speed. The hand closes propor-
tionally to the speed of the muscle relaxation. The hand will grasp an object with minimal grip
force (10 N). FlexiGrip becomes active when a 20 N force is applied when moving an object
within the hand. Once the object has been repositioned, the SensorHand Speed reverts to
minimal grip force.

After grasping as described in example 1, the hand shall grasp the object with a higher grip
force. 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 is slipping, the grip force increases up to 50%
higher than the preset grip force. FlexiGrip becomes active when approx. twice the value of
the preset grip force is applied when moving an object within the hand (max. 130 N). Once
the object has been repositioned, the SensorHand Speed reverts to the original grip force.
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Control Mode 5: VarioDual: Two electrodes

Opening

Closing

By speed and strength of the muscle tension to
the 1st electrode

Opening speed
Proportional
15 mm/s - 300 mm/s

By speed and amount of the muscle relaxation to
the 1st electrode

Closing speed
Proportional
15 mm/s - 300 mm/s

Build-up of grip force:

The grip force depends on the level of the muscle
signal to the 2nd electrode.

Grip force: Poportional 10 N - 100 N

Initial grip force

Auto-Grasp grip force increase

FlexiGrip function

While closing:
10N

Proportional:
10N-100N

No grip force increase

While building up grip force:
Proportional, up to 50% higher
than the initial grip force

At 20N

Occurs when repositioning force
is higher than the present grip
force

Effective from 20 - 130 N

Control Mode 6: DMC plus Auto-Grasp, can be turned off

Requires: 2 electrodes

P> Control with two electrodes

This control mode corresponds to control mode 1; the SUVA-Sensor Technology and FlexiGrip function can

be deactivated, however.

Turning the SUVA-Sensor and FlexiGrip function on and off

To grasp very soft and flexible objects such as very flexible foam materials or tweezers, the SUVA-Sensor
can be deactivated. Open the SensorHand Speed as far as possible and keep open with a muscle signal
of any strength. At the same time, apply slight pressure on the SUVA-Sensor (Fig. 1), e.g. pressure against
a table edge. A short vibration signal will confirm that the SUVA-Sensor has been switched off.

To turn on the SUVA-Sensor, repeat the procedure. Two short vibration signals will confirm reactivation of
the SUVA-Sensor.

Notice: Please note, that with the SUVA-Sensor turned off, the grip force will not increase automatically
if an object slips off your hand.

After inserting the battery, vibration signals will inform you on the current state.
One vibration signal: Sensor is switched off
Two vibration signals: Sensor is switched on
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Description of Control Modes - MyoHand VariPlus Speed

Control Mode 1: DMC plus

Requires: 2 electrodes

P> Control with two electrodes
The grip speed and grip force are determined by the strength of the EMG muscle signal. With another, stronger
electrode signal, the amputee can always increase the grip force up to the maximum of approx. 100 N.

Opening: Proportionally controlled by the OPENING electrode.

Closing: Proportionally controlled by the CLOSING electrode.

Example 1: A gentle electrode signal applies the smallest grip force to the object.

Example 2: A stronger electrode signal creates a more powerful grip force. Another, stronger

electrode signal increases the grip force up to the maximum of approx. 100 N.

Control Mode 1: DMC plus: Two electrodes

Opening Closing

Sustained electrode signal Sustained electrode signal

Gripping once with maximum force prevents the hand
from opening due to unintentional electrode signals.

Speed: Proportional Speed: Proportional

Control Mode 2: AutoControl - Lowinput

Requires: 2 electrodes,
1 electrode and 1 switch or
1 switch
The hand closes at constant speed and the grip force increases proportionally to the duration of gripping.

P> Control with two electrodes

Opening:  Proportionally controlled by the OPENING electrode.
Closing: At constant speed by a muscle signal of any level above the ON-threshold to the CLOSING
electrode.

Control Mode 2: AutoControl - LowInput: Two electrodes

Opening Closing

Sustained electrode signal Sustained electrode signal

Gripping once with maximum force prevents the hand
from opening due to unintentional electrode signals.

Speed: Proportional Speed: Constant

36 | Ottobock



P> Control with one electrode and one switch

Opening:  Proportionally controlled by the OPENING electrode.
Closing: At constant speed by operation of the MyoBock switch.

Control Mode 2: AutoControl — LowInput: One electrode and one switch

Opening Closing

Sustained electrode signal Signal from the switch

Gripping once with maximum force prevents the hand
from opening due to unintentional electrode signals.

Speed: Proportional Speed: Constant

P> Control with one switch

This control mode can be used with any MyoBock switch.

Opening: At constant speed, as long as the OPEN-side of the switch is operated. The hand remains open.
Closing: At constant speed by operating the CLOSE-side of the switch.

Control Mode 2: AutoControl - LowInput: One switch

Opening Closing

Hand opens as long as the OPEN-side of the switch | Hand closes as long as the CLOSE-side of the
is operated. switch is operated.

Speed: Constant Speed: Constant

Control Mode 3: VarioControl

Requires: 1 electrode or
1 linear transducer

With this control mode, the opening speed is determined by the strength and speed of the muscle contrac-
tion. The closing speed and grip force depend on the reduction of muscle tension.

P> Control with one electrode

Opening:  Proportional. The opening speed is determined by the speed and strength of the muscle con-
traction.

Closing: Proportional. The closing speed is determined by the speed and amount of the muscle relaxation.

Stopping: By very slow muscle relaxation to the electrode, the hand stops in an opened position.

Example 1:  After opening the amputee slowly relaxes the muscle. Closing takes place proportional to the
decline of the electrode signal. The object is grasped with low force.

Example 2: After opening the amputee relaxes the muscle at maximum speed. The hand closes at maximum
speed and begins to grasp an object with maximum grip force (approx. 100 N).
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Control Mode 3: VarioControl: One electrode

Opening Closing

Increasing electrode signal Declining electrode signal

Grip force: Proportional to the decline of the elec-
trode signal

Gripping once with maximum force prevents the
hand from opening due to unintentional electrode
signals.

Speed: Proportional Speed: Proportional

P> Control with one linear transducer

Opening:  Proportional. The speed and strength of the pull on the linear transducer determine the opening
speed of the MyoHand VariPlus Speed.

Closing: Proportional. The speed and amount of the release of the linear transducer determine the
closing speed.

Stopping: By very slow release of the linear transducer, the hand stops in an opened position.

Example 1: After opening the amputee slowly releases the pull on the linear transducer. The object is
grasped with low force.

Example 2: After opening the amputee releases the pull on the linear transducer at maximum speed. The
hand closes at maximum speed and grasps an object with of grip force of approx. 100 N.

Control Mode 3: VarioControl: One linear transducer

Opening Closing

Increasing electrode signal Declining electrode signal

Grip force: Proportional to the decline of the elec-
trode signal

Gripping once with maximum force prevents the
hand from opening due to unintentional electrode
signals.

Speed: Proportional Speed: Proportional

Control Mode 4: VarioDual

Requires: 2 electrodes

P> Control with two electrodes

With this control mode, the opening speed is determined by the strength and speed of the muscle contrac-

tion. The closing speed depends on the speed of the muscle relaxation. The following or simultaneous

muscle signal to the second electrode determines the grip force.

Electrode 1:

Opening:  Proportional. The opening speed is determined by the speed and strength of the muscle con-
traction.

Closing: Proportional. The closing speed is determined by the speed and amount of the muscle relaxation.
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Stopping:

Electrode 2:

Grasping:
force.

Example 1:

By very slow muscle relaxation to the electrode, the hand stops in an opened position.

The level of the muscle signal to the second electrode determines the build-up of the grip

After opening the hand, the patient relaxes the muscle at any speed. The hand closes propor-

tionally to the speed of the muscle relaxation. The object is grasped with minimal force.

Example 2:

After grasping as described in example 1, the hand shall grasp the object with a higher grip

force. For this purpose, the amputee must create an electrode signal to the second electrode.
Proportionally, a grip force of up to approx. 100 N can be built up.

Control Mode 4: VarioDual: Two electrodes

Opening

Closing

Increasing electrode signal through muscle contrac-
tion to the first electrode

Declining electrode signal through muscle relaxation
to the first electrode

Grip force: Proportional to the signal strength to the
second electrode

Gripping once more with maximum force to the 2nd
electrode prevents the hand from opening due to
unintentional electrode signals.

Speed: Proportional

Speed: Proportional

Control Mode 5: DigitalControl

Requires: 2 electrodes,
1 electrode and 1 switch or
1 switch

The hand closes at constant speed, and the grip force increases proportionally to the duration of gripping.

P> Control with two electrodes

Opening:
Closing:

Digital. Controlled by the OPENING electrode. The hand opens at constant speed.
Digital. Controlled by the CLOSING electrode. The hand closes at constant speed.

Control Mode 5: DigitalControl: Two electrodes

Opening

Closing

Sustained electrode signal

Sustained electrode signal

Grip force: Depends on the duration of the signal

Speed: Constant

Speed: Constant

P> Control with one electrode and one switch

Opening:
Closing:

Electrode signal to the OPENING electrode.
Signal from the switch The hand closes at constant speed.
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Control Mode 5: DigitalControl: One electrode and one switch

Opening Closing

Sustained electrode signal Signal from the switch

Grip force: Depends on the duration of the signal

Speed: Constant Speed: Constant

B> Control with one switch
This control mode can be used with any MyoBock switch.

Opening: At constant speed, as long as the OPEN-side of the switch is operated. The hand remains
open.
Closing: At constant speed, as long as the CLOSE-side of the switch is operated.

Control Mode 5: DigitalControl: One switch

Opening Closing

Signal from the switch Signal from the switch

Grip force: Depends on the duration of the signal

Speed: Constant Speed: Constant

Control Mode 6: Double Channel Control

Requires: 1 electrode

With this control mode, a quick and strong signal opens the hand, and a slow, gently signal closes it.

Control Mode 6: Double Channel Control: One electrode

Opening Closing

Quick, strong electrode signal Slow, gentle electrode signal

Grip force: Depends on the duration of the signal

Speed: Constant Speed: Constant
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Technical Data

Static current 2 mA
Operating temperature 0-70°C
Opening width 100 mm
Proportional speed 15-300 mm/s

Proportional gripping force

0 to approx. 100 N

Service life of the terminal device 5 years
Battery service life 2 years
Battery power supply:

757B20/757B21 EnergyPack 7.2V
757B35=* MyoEnergy Integral 7.4V
757B15 X-ChangePack 6V

Ambient conditions

+5 °C/+41 °F to +40 °C/+104 °F
Max. 85%relative humidity, non-condensing

-20 °C/-4 °F to +60 °C/+140 °F
Max. 90% relative humidity, non-condensing

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

+5 °C/+41 °F to +40 °C/+104 °F
Max. 85%relative humidity, non-condensing

Storage (with and without packaging)

Transport (with and without packaging)

Operation

Charging the battery

Symbols used

Medical device

Maintenance

Performing regular maintenance (service inspections) every 24 months is recommended to prevent 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 according 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 reused for
sending back the components requiring inspection.

Cleaning and Care

Clean the product with a damp, soft cloth and mild soap (e.g. Ottobock 4563H10=1 Derma Clean) when
needed. Ensure that no liquid penetrates into the system components.

Then, dry the prosthesis component with a soft cloth.
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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 component combinations that were
authorized by the manufacturer (see instructions for use and catalogs). The manufacturer does not assume
liability for damage caused by component combinations which it did not authorize.

The product may only be opened and repaired by authorized Ottobock technicians.

Trademarks

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

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

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.
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Frangais

Date de la derniére mise a jour : 2021-04-14

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

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

e Adressez-vous au personnel spécialisé 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.

Conservez ce document.

Introduction

Cher patient, veuillez noter que cette brochure d'information a été créée pour les produits Ottobock
SensorHand Speed et MyoHand VariPlus Speed. Les chapitres correspondant a chaque produit portent
donc le nom de celui-ci pour mieux faire la distinction entre les différentes parties de la brochure. Ne pro-
cédez a la mise en service du produit qu'en vous conformant aux informations figurant dans les documents
fournis avec le produit.

SensorHand Speed Ottobock avec systéeme de capteurs SUVA*

Au moment de I'ajustement de la prothése votre orthoprothésiste a choisi la commande la plus appropriée

a votre cas parmi six variantes de fonctionnement disponibles. Ces six variantes sont toutes répertoriées en

détail dans 'annexe et sont illustrées par des exemples d’'application.

Nous avons établi a votre attention un résumé des caractéristiques essentielles de fonctionnement afin

de faciliter votre initiation au fonctionnement de la SensorHand Speed en commencant par la variante de

commande la plus courante (DMC=Dynamic Mode Control) :

¢ L'intensité de la contraction musculaire vous permet de commander vous-méme la vitesse d’ouverture ou
de fermeture de la main. Le résultat : une préhension aisée et a I'aspect trés naturel.

® Tenez un objet dans votre main SensorHand Speed ; I'intensité de la contraction musculaire vous permet
de définir la force avec laquelle I'objet est maintenu. Saisir délicatement des objets minuscules et fragiles
devient alors un jeu d'enfant.

Systéme de stabilisation de la préhension « capteurs SUVA » (ill. 1)

Lorsqu'un objet menace de glisser de votre main prothétique la SensorHand Speed saisit fermement I'objet

de son propre chef, ce qui permet de le stabiliser automatiquement. Le processus s'interrompt dés que

I'objet ne menace plus de tomber.

Un systéme de capteurs a été intégré a cet effet au bout du pouce (voir fleche sur l'ill. 1) ainsi que dans

I'étrier du doigt. Les signaux transmis par les capteurs sont évalués par un systeme électronique spécial.

Celui-ci détermine I'intensité de la préhension pour la commande. Vous pouvez arréter le relais automatique

a tout moment par I'émission d'un bref signal dans le sens de I'ouverture.

La SensorHand Speed vous décharge dans une large mesure du contréle permanent de la préhension, ce

qui vous laisse le loisir de vous consacrer avec plus d'attention a d'autres taches. La SensorHand Speed

vous permet de maitriser beaucoup plus aisément les situations du quotidien qui requiérent une attention

soutenue avec les autres systemes de prothése :

® Les sacs en plastique ne vous glisseront plus involontairement de la main si votre regard est attiré par
autre chose lorsque vous faites vos courses.

* Technologie développée par la Société Otto Bock HealthCare Products GmbH en collaboration avec la Caisse nationale suisse d'assurance
en cas d'accidents (SUVA).
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¢ Le lagage de lacets devient un jeu d'enfant.

¢ Les verres devant étre manipulés avec précaution ne vous glissent plus de la main lorsque vous servez
a boire.

* etc.

Ce relais n'est toutefois possible qu'en dega de la valeur maximale de I'ajustement automatique de la force
de préhension. Il n'est prévu que pour les programmes 1 a 4. Le relais automatique peut étre arrété a tout
moment par I'émission d'un bref signal dans le sens de I'ouverture.

Le programme 6 vous permet de désactiver manuellement le « systeme de capteurs SUVA » pour saisir des
matieres molles en mousse ou des outils.

Attention :

la réaccentuation automatique de la pression du systéme de stabilisation de la préhension par «
systéme de capteurs SUVA», pouvant étre déclenchée au contact du capteur requiert une mani-
pulation soigneuse dans certaines situations : par ex. pour se secouer les mains ou se laver, etc.

Veillez a toujours ranger la main prothétique en position légérement ouverte. Cela vous permet
de préserver le systéme de capteurs et les pieces mécaniques d'éventuelles dégradations dues
a un serrage intensif prolongée.

FlexiGrip

La fonction FlexiGrip permet de repositionner un objet saisi dans la main électrique sans devoir ouvrir la
préhension au moyen des électrodes (ou du commutateur) puis de la refermer. La main prothétique accom-
pagne les changements de position de I'objet saisi, a I'instar d'une main naturelle. Aucune contraction
musculaire n'est nécessaire.

MyoHand VariPlus Speed d’Ottobock

La MyoHand VariPlus Speed d'Ottobock est une main prothétique commandée par un dispositif myoélec-
trique ; elle se caractérise par une vitesse de préhension particulierement élevée associée a un concept de
commande sensible innovant.

Divers programmes proportionnels et numériques de commande avec 1 ou 2 électrodes, un élément de
commande linéaire ou un commutateur permettent de s'adapter aux besoins de chaque patient.

La main MyoHand VariPlus Speed Ottobock repose sur le systeme DMC d'Ottobock (DMC = Dynamic
Mode Control). Ce systéme développé par Ottobock a recours a deux systemes indépendants de mesure
et de réglage permettant d'adapter la vitesse et la force de préhension de maniére optimale au signal
musculaire du patient.

La commande proportionnelle DMC permet au patient de contrdler la vitesse et la force de sa préhension
proportionnellement a I'intensité de son signal musculaire. La vitesse et la force de préhension s’'adaptent
immédiatement a tout changement de l'intensité du signal musculaire.

Au moment de I'ajustement de la prothése votre orthoprothésiste a choisi la commande la plus appropriée
& votre cas parmi six variantes de fonctionnement. Ces six variantes figurent dans I'annexe et sont accom-
pagnées d'une description détaillée illustrée par des exemples d'application.

Consignes de sécurité générales

Le non-respect des consignes de sécurité suivantes peut entrainer une détérioration ou
un dysfonctionnement du produit. Respectez les consignes de sécurité et mesures menti-
onnées dans ce document.
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Conduite d’un véhicule automobile
La question de savoir dans quelle mesure ['utilisateur d'une prothése de bras est apte a

conduire un véhicule requiert une réponse nuancée. Cela dépend du type d'appareillage (ni-
veau d'amputation unilatéral ou bilatéral, état du moignon et conception de la prothese) et des
capacités individuelles du porteur. Respectez impérativement les prescriptions légales relatives
a la conduite d'un véhicule automobile en vigueur dans votre pays et faites controler et certifier
votre aptitude a la conduite par une instance agréée (pour des raisons concernant le droit des
assurances). En général, Ottobock recommande I'adaptation du véhicule aux besoins de I'uti-
lisateur par une entreprise spécialisée (pose d'une fourche de direction, par ex.). Il faut absolu-
ment s'assurer qu'une conduite sans risque est possible avec la main électrique hors tension.
La conduite avec la main électrique enclenchée comporte un risque d'erreur de commande et
peut mettre en danger les usagers de la route.

Prudence :

si la prothese de bras est équipée d'une prise rapide au poignet, il faut vérifier avant toute utili-
sation de la main qu'une légére rotation du volant ne désolidarise pas la main de la prothese !

2 Distance par rapport a des appareils de communication

Une distance trop faible par rapport a des appareils de communication HF (par ex. téléphones
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 recom-
mandé de respecter les distances minimums suivantes :

e Téléphone portable GSM 850 / GSM 900 : 0,99 m

® Téléphone portable GSM 1800 / GSM 1900 / UMTS : 0,7 m
® Téléphones sans fil DECT avec station de base : 0,35 m

e WLAN (routeurs, points d'acces,...): 0,22 m

¢ Appareils Bluetooth (produits d'autres fabricants non autorisés par Ottobock) : 0,22 m

Le séjour a proximité de lignes a haute tension, d'émetteurs, de transformateurs ou d'autres sources de
rayonnements électromagnétiques intenses (systémes de sécurité des grands magasins, par ex.) peut
provoquer des dysfonctionnements de la main électrique et des composants qui y sont raccordés. Les
électrodes doivent étre réglées avec une sensibilité trés faible pour minimiser ce risque. Faites controler
le réglage des électrodes par une entreprise spécialisée si le probléme persiste.

Veillez & ce qu’'aucune particule solide ni aucun liquide ne puissent péneétrer dans la main électrique.
Protégez la main électrique de la fumée ou de la poussiére intense, des vibrations mécaniques, des
chocs ou des fortes chaleurs.

La main électrique a été congu pour des tdches quotidiennes et ne doit pas étre utilisé pour des activités
exceptionnelles, comme les sports extrémes (escalade libre, parapente, etc.), par exemple. Un entretien
minutieux de la prothése et de ses composants permet de prolonger la durée de vie du produit, mais sert
avant tout a garantir la sécurité du patient ! En cas de sollicitations extrémes de la prothése (chute, par
ex.), faites immédiatement controler les dégats subis par un technicien orthopédiste. Adressez-vous a
votre orthoprothésiste agréé qui expédiera éventuellement la prothése au SAV Myo d'Ottobock.

Seul le SAV Myo certifié par Ottobock est autorisé a ouvrir et a réparer la main électrique ou & remettre
en état les composants endommagés.

*Couper impérativement I'alimentation du systéme avant de débrancher ou de brancher 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.
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¢ N'utilisez pas de spray de silicone pour enfiler le gant prothétique car cela I'empécherait de tenir en place.
Nous vous recommandons d'utiliser le Gel Procomfort 633S2 d'Ottobock pour procéder au montage.

e Utilisez le produit uniquement avec des composants autorisés par Ottobock (combinaisons possibles).
L'utilisation de composants prothétiques non appropriés peut entrainer une chute occasionnée par des
dysfonctionnements ou une rupture des pieces porteuses. 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'utilisation ne doit
étre effectuée sur la prothese.

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

e Lors de I'utilisation du produit & proximité de systémes actifs pouvant étre implantés (par ex. stimulateur
cardiaque, défibrillateur, etc.), veillez & ce que les distances minimales imposées par le fabricant de
I'implant soient respectées. Des perturbations des systémes actifs pouvant étre implantés sont possibles
en raison du rayonnement électromagnétique généré par le produit. Par ailleurs, respectez impérativement
les conditions d'utilisation et les consignes de sécurité prescrites par le fabricant de I'implant.

Infiltration d’eau ou d’humidité

Les systéemes électrique et mécanique de votre systéme de main électrique ne résistent pas a I'eau. Vous
devez prendre garde & ce que I'eau ne puisse pas s'infiltrer dans la main électrique. Il est tout & fait pos-
sible de laver la main électrique tous les jours, de faire la vaisselle, etc. a condition de vérifier que le gant
esthétique ne présente aucune dégradation. De méme, vous devez éviter que I'eau s'écoule sur le bord de la
manchette et s'infiltre dans le mécanisme de la main. Contactez immédiatement votre SAV si vous constatez
la présence d'eau a l'intérieur de la main. Cela évitera une aggravation du probléme.

Commutateur manuel (ill. 2 et ill. 3)

La main électrique est équipé d'un commutateur électrique discretement placé sous le capotage intérieur
pour ne pas étre visible depuis I'extérieur.

lllustration 2 : interrupteur manuel en position « marche », la main électrique est activée.

lllustration 3 : interrupteur manuel en position « arrét », la main électrique est désactivée.

Dans quels cas de figure faut-il se servir du commutateur manuel ?

Pour maintenir une position de préhension prolongée ; pour tenir un couvert ou pour écrire, par ex.

Cela évite ainsi une ouverture inopinée de la main provoquée par une contraction musculaire involontaire ou
par des perturbations électriques extrémement puissantes. Cette précaution vaut également pour conserver
plus longtemps les accumulateurs de votre prothése en état de fonctionnement.

Vous pouvez facilement actionner le commutateur manuel avec votre main saine ou en I'appuyant contre
votre jambe ou le dossier d'une chaise.

Prise rapide poignet (ill. 4)

Voici les possibilités que vous offre la main électrique si elle est équipée d'un dispositif de prise rapide au
poignet :

vous pouvez placer la main électrique dans la position de préhension qui vous convient le mieux en la tour-
nant (supination et pronation passives). Cela permet de saisir plus facilement un grand nombre d'objets. En
outre, la main électrique peut étre aisément désolidarisé de I'emboiture afin d'étre remplacé par un greifer
électrique. Pour ce faire, faites tourner la main électrique une fois autour de son axe (env. 360°) vers la
gauche ou vers la droite jusqu’a ce que vous rencontriez une légére résistance (ill. 4) La main électrique
peut étre retirée aussitét ce cap franchi.
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Encliquetage de la prise rapide du poignet

Introduisez la main dans la prise rapide, appuyez fermement et faites Iégérement tourner la main ou le greifer
électrique vers la gauche ou la droite. La pression exercée permet d’enclencher le mécanisme et de fixer
solidement la main électrique ou le greifer électrique sur le poignet.

Aprés I’enclenchement, vérifiez toujours que la main ou le greifer électrique sont solidement fixés.

Accumulateurs

N'utilisez que des accumulateurs Ottobock totalement chargés pour faire fonctionner votre systéme de main
électrique. Gardez a disposition un second accumulateur de rechange Ottobock que vous aurez chargé.
Un systeme de gestion intelligent des batteries vous informe de la baisse de I'état de charge de I'accumulateur
qui se traduit par un ralentissement progressif de la main et une diminution de la force de préhension. La
main finit par se déconnecter lorsque I'état de charge est extrémement faible, protégeant ainsi I'accumulateur
d’'une décharge totale susceptible de I'endommager.

Ottobock recommande de charger ou de remplacer I'accumulateur en temps utile en cas de baisse notable
du niveau de charge. Pour ce faire, 6tez le levier a crans de I'accumulateur en exergant une pression, retirez
I'accumulateur déchargé et remplacez-le par un accu chargé. Le levier a crans s’enclenche automatiquement
lors la mise en place de I'accu.

Il est recommandé de faire fonctionner le systeme de main électrique avec I'EnergyPack 757B20/757B21
afin de pouvoir exploiter de fagon optimale les capacités de la main sur une plus longue durée. Le systéeme
de main électrique peut fonctionner avec I'X-ChangePack 757B15 avec des restrictions de performance.
Veuillez consulter la notice d'information fournie avec les accumulateurs pour de plus amples informations
concernant leur utilisation.

Pour charger les accumulateurs, utilisez uniquement les chargeurs Ottobock indiqués dans le mode d'emploi.

Attention !

A Si le systeme de main électrique détecte un EnergyPack 757B20/757B21 ou un MyoEnergy
Integral 757B35=* pleinement chargé, celui-ci commute automatiquement sur la technologie
d'accumulateur Li-lon. Par la suite, le systeme ne devra étre utilisé qu'avec cette technolo-
gie. Si vous utilisez toutefois un X-ChangePack Ottobock 757B15, sa capacité ne pourra
plus étre exploitée au maximum. Le MyoSelect 757T13 Ottobock permet de revenir a I'état
initial pour un fonctionnement avec un X-ChangePack. Il convient d'utiliser exclusivement
les accumulateurs Ottobock 7567B20, 757B21, 757B35=* ou 757B15 pour des raisons de
sécurité de fonctionnement et de fiabilité.

Au moment de sa livraison, I'appareil est en état de fonctionner avec un X-ChangePack.

Entretien/Maintenance
Consultez la brochure jointe avec le gant esthétique pour entretenir celui-ci. Veuillez vous adresser a votre
orthoprothésiste pour de plus amples informations.

ﬁ Ce produit ne peut pas étre éliminé avec les déchets ménagers. Une élimination non conforme

aux réglementations locales en vigueur peut avoir des effets nocifs sur |'environnement et

— sur la santé. Veuillez respecter les consignes des autorités locales compétentes concernant
les procédures de collecte et de retour des déchets.
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Description du programme SensorHand Speed

Remarque : une bréve impulsion « OUVRIR » permet d’arréter a tout moment le réajustage
automatique de la force de préhension ainsi que la fonction Flexi-Grip.

Programme 1 : systéme de capteurs DMC plus

Commande a : 2 électrodes.

P> Commande a 2 électrodes

Cette commande correspond & la commande DMC plus dotée d'un « commutateur virtuel » intégré (Dyna-
mic Mode Control), mais est également équipée du systeme de stabilisation de la préhension « systeme de
capteurs SUVA ». La puissance du signal de I'électrode (résultant de la contraction musculaire) détermine
I'intensité de la vitesse ou de la force de préhension. Le seuil d’enclenchement « ouverture » sera relevé
(« commutateur manuel virtuel ») suite a une préhension effectuée avec une force maximale. Ceci réduit le
risque d'ouverture de la main par des signaux musculaires involontaires. La sécurité de la préhension se
voit augmentée, pour tenir des couverts, par exemple.

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

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

Exemple 1 : la force de préhension pour saisir un objet sera réduite au minimum (10 N) en présence d'un
signal musculaire faible. Si le systeme de capteurs détecte un changement de position de
I'objet, il effectue selon les besoins un ajustement automatique allant jusqu’a 1,5 fois la force
de préhension initiale (15 N).
La fonction FlexiGrip se déclenche a partir de 20 N. La main Sensor Speed fonctionne a
nouveau avec la force de préhension antérieure lorsque la sollicitation cesse.

Exemple 2 : un signal musculaire plus intense génere une force de préhension plus élevée. En cas de change-
ment de position de |'objet saisi, I'ajustement se fera en sollicitant la force de préhension maximale
(130 N), si nécessaire. FlexiGrip agit a partir de 130 N. La SensorHand Speed ressaisit I'objet
avec la force de préhension antérieure en cas de suppression de la sollicitation.

Programme 1 : systeme de capteurs DMC plus : deux électrodes

Ouverture Fermeture

Signal Myo transmis par I'électrode. Signal Myo transmis par I'électrode.

Vitesse d’ouverture Vitesse de fermeture

proportionnelle allant de 15 mm/s a 300 mm/s. proportionnelle allant de 15 mm/s @ 300 mm/s.

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

Proportionnelle : Proportionnel : Dépend de la force de préhen-

de ON a 100 N. jusqu'a 1,5 fois max. la force de | sion initiale, légérement supé-
préhension initiale. rieure au réajustage maximal
Par ex. : de la force de préhension se
force de préhension initiale de 10 N. | déclenchant a partir de 20 N
Ajustement de la force de pré- min. et de 130 N max.

hension allant jusqu’'a 15 N max.

Un signal musculaire plus intense permet de générer en cas de besoin et a tout moment une force de préhension
pouvant aller au maximum (100 N), indépendamment du réajustage automatique de la force de préhension.
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Programme 2 : AutoControl - LowInput

Commande a : 2 électrodes,

1 électrode et 1 commutateur ou

1 commutateur.
La main se ferme a la vitesse maximum et saisit un objet avec la force de préhension la plus réduite (10 N).
Si le systeme de capteurs détecte un changement de position de I'objet, il effectue, selon les besoins, un
ajustement automatique allant jusqu’a la force de préhension maximale (100 N).
La fonction FlexiGrip se déclenche une fois la force de préhension maximale atteinte. La SensorHand
Speed ressuaisit I'objet avec la force de préhension antérieure en cas de suppression de la sollicitation.

P> Commande & 2 électrodes

Ouverture : proportionnelle par le biais de I'électrode d'ouverture.
Fermeture : a la vitesse maximale par un signal musculaire bref d'une intensité quelconque transmis par
le seuil ON a I'électrode de fermeture.

Programme 2 : AutoControl - LowInput : deux électrodes

Ouverture Fermeture

Signal Myo transmis par I'électrode. Signal Myo transmis par |'électrode numérique
(signal bref d'une intensité quelconque).

Vitesse d'ouverture Vitesse de fermeture
proportionnelle allant de 15 mm/s @ 300 mm/s. constante de 300 mm/s.
Force de préhension initiale Réajustage automatique de la | Fonction FlexiGrip

force de préhension

10 N. 130 N au max. Se déclenche une fois la force
de préhension maximale atteinte.

P> Commande a 1 électrode et 1 commutateur

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

Fermeture : a la vitesse maximale en actionnant brievement le commutateur.

Programme 2 : AutoControl - LowInput : une électrode et un commutateur

Ouverture Fermeture
Signal Myo transmis par I'électrode. Signal transmis par le c6té de fermeture du
commutateur.

La main Sensor Speed se ferme.
Vitesse d'ouverture
proportionnelle allant de 15 mm/s @ 300 mm/s. Vitesse de fermeture

constante de 300 mm/s.

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

10 N. 130 N au max. Se déclenche une fois la force
de préhension maximale atteinte.
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P> Commande @ 1 commutateur

Ce programme peut étre utilisé en association avec le commutateur Ottobock MyoBock de votre choix.

Ouverture : a la vitesse maximale tant que le c6té d'ouverture du commutateur est actionné. La main reste
ensuite ouverte.

Fermeture : a la vitesse maximale en actionnant le cété de fermeture du commutateur.

Programme 2 : AutoControl - LowInput : un commutateur

Ouverture Fermeture
La main s'ouvre tant que le c6té d'ouverture du Signal transmis par le c6té de fermeture du
commutateur est actionné. commutateur :

la main se ferme.

Vitesse d'ouverture Vitesse de fermeture
constante de 300 mm/s. constante de 300 mm/s.
Force de préhension initiale Réajustage automatique de la | Fonction FlexiGrip

force de préhension

10 N. 130 N au max. Se déclenche une fois la force
de préhension maximale atteinte.

Programme 3 : AutoControl

Commande a : 1 électrode ou

1 élément de commande linéaire ou

1 commutateur
La main se ferme a la vitesse maximum et saisit un objet avec la force de préhension la plus réduite (10 N).
Si le systéme de capteurs détecte un changement de position de I'objet, il procede & un ajustement
automatique et progressif jusqu’a atteindre la force de préhension nécessaire (130 N au max.).
FlexiGrip agit & partir de 130 N. La SensorHand Speed ressuaisit I'objet avec la force de préhension
antérieure en cas de suppression de la sollicitation.

P> Commande a 1 électrode

Ouverture : a la vitesse maximale par un signal musculaire rapide et prolongé transmis par |'électrode.
Fermeture : a la vitesse maximale par une décontraction rapide du muscle.
Blocage : par une décontraction musculaire trés lente transmise par I'électrode : la main reste ouverte.
Exemple 1: décontracter trés lentement le muscle aprées |'ouverture.

La position d'ouverture reste la méme.
Exemple 2 : décontracter le muscle a la vitesse maximale aprés |'ouverture. La main se ferme automatique-

ment en faisant appel & la vitesse la plus élevée et commence a saisir I'objet avec une force
de préhension de 10 N.

Si le systéeme de capteurs détecte un changement de position de I'objet, il effectue, selon les
besoins, un ajustement automatique allant jusqu’a la force de préhension maximale (130 N).
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Programme 3 : AutoControl : une électrode

Ouverture Fermeture
Signal Myo rapide et prolongé transmis par Décontraction musculaire trés lente au moyen de
I'électrode. I'électrode :
la main reste ouverte.
Décontraction musculaire rapide au moyen de
I'électrode : la main se ferme.
Vitesse d'ouverture Vitesse de fermeture
constante de 300 mm/s. constante de 300 mm/s.
Force de préhension initiale Réajustage automatique de la | Fonction FlexiGrip
force de préhension
10 N. 130 N au max. Se déclenche une fois la force
de préhension maximale atteinte.

P> Commande a un élément de commande linéaire

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

Fermeture : a la vitesse maximale en relGchant rapidement la traction exercée sur I'élément de commande
linéaire.

Blocage : relachement trés lent de la traction exercée sur I'élément de commande linéaire : la main reste
ouverte.

Exemple 1 : relacher trés lentement la traction exercée sur I'élément de commande linéaire apres I'ouverture.
La position d'ouverture reste la méme.

Exemple 2 : apreés I'ouverture, relGcher la traction exercée sur I'élément de commande linéaire en faisant
appel a la vitesse maximale.
La main se ferme automatiquement en faisant appel a la vitesse la plus élevée et commence
a saisir I'objet avec une force de préhension de 10 N.
Si le systéeme de capteurs détecte un changement de position de I'objet, il effectue, selon les
besoins, un ajustement automatique en recourant a une force de préhension pouvant atteindre
le maximum (130 N).

Ouverture Fermeture

Traction exercée a grande vitesse sur I'élément de | Reldchement trés lent de la traction exercée sur
commande linéaire. I'élément de commande linéaire :

la main reste ouverte.

Relachement rapide de la traction exercée sur
I'élément de commande linéaire.
La main se ferme.

Vitesse d’'ouverture constante Vitesse de fermeture constante
de 300 mm/s. de 300 mm/s.
Force de préhension initiale Réajustage automatique de la | Fonction FlexiGrip

force de préhension

10N

130 N au max. Se déclenche une fois la force
de préhension maximale atteinte.
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P> Commande @ 1 commutateur

Ouverture : a la vitesse maximale tant que le commutateur est actionné.

Fermeture : la main se ferme automatiquement en faisant appel & la vitesse la plus élevée et commence &
saisir I'objet avec une force de préhension de 10 N aprés le relachement du commutateur.

Programme 3 : AutoControl : un commutateur

Ouverture Fermeture

S'ouvre tant que le commutateur est actionné. Se ferme des que le commutateur est automati-
quement relGché.

Vitesse d'ouverture Vitesse de fermeture
constante de 300 mm/s. constante de 300 mm/s.
Force de préhension initiale Réajustage automatique de la | Fonction FlexiGrip

force de préhension

10 N. 130 N au max. Se déclenche une fois la force
de préhension maximale atteinte.

Programme 4 : VarioControl

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

P> Commande & 1 électrode

Dans ce programme, la vitesse d'ouverture dépend de l'intensité et de la rapidité de la contraction muscu-
laire. La vitesse de fermeture est fonction du relGchement de la contraction musculaire.

La fonction FlexiGrip se déclenche une fois la force de préhension maximale atteinte. La SensorHand Speed
ressaisit I'objet avec la force de préhension antérieure en cas de suppression de la sollicitation.

Ouverture : proportionnelle. La vitesse d'ouverture est déterminée par la vitesse et I'intensité de la contrac-
tion musculaire.

Fermeture : proportionnelle. La vitesse de fermeture est déterminée par la vitesse et I'intensité de la décon-
traction musculaire. L'intensité de la force de préhension maximale est également déterminée
de cette maniere.

Blocage: une décontraction musculaire trés lente transmise par I'électrode permet de garder la main
ouverte.

Exemple 1 : décontracter lentement le muscle aprés I'ouverture. La fermeture s’effectue a un rythme lent
en fonction de la durée de la décontraction musculaire. L'objet est saisi avec une force réduite
(10 N). Il n'y a pas d'ajustement automatique de la force de préhension.

Exemple 2 : décontracter le muscle & la vitesse maximale aprés I'ouverture. La main se ferme en faisant
appel a la vitesse la plus élevée et commence a saisir I'objet avec une force de préhension
de 10 N. Si le systeme de capteurs détecte un changement de position de I'objet, il effectue,
selon les besoins, un ajustement automatique allant jusqu’a la force de préhension maximale
(130 N).
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Programme 4 : VarioControl : une électrode

Ouverture

Fermeture

Déterminée par la vitesse et la force de la
contraction musculaire sur I'électrode.

Vitesse d'ouverture
proportionnelle
allant de 15 mm/s @ 300 mm/s.

Déterminée par la vitesse et la force de la décon-
traction musculaire sur I'électrode.

Vitesse de fermeture
proportionnelle
allant de 15 mm/s a 300 mm/s.

Force de préhension initiale Réajustement automatique Fonction FlexiGrip

de la force de préhension

Vitesse de fermeture lente a

moyenne.
10 N. Aucun. Se déclenche a partir de 20 N.

Vitesse de fermeture moyenne

a élevée.

Se déclenche une fois la force

10 N. 130 N au max. de préhension maximale atteinte.

P> Commande a 1 élément de commande linéaire

proportionnelle. La vitesse d'ouverture est déterminée par la vitesse et I'intensité de la traction

proportionnelle. La vitesse de fermeture est déterminée par la vitesse du reldchement de la

traction exercée sur I'élément de commande linéaire. L'intensité de la force de préhension

reldchement tres lent de la traction exercée sur I'élément de commande linéaire : la main reste

relacher lentement la traction exercée sur I'élément de commande linéaire apres I'ouverture.

La fermeture s'effectue & un rythme lent en fonction de la durée de la décontraction musculaire.
L'objet est saisi avec une force réduite (10 N). Il n'y a pas d'ajustement automatique de la

Ouverture :

exercée sur |'élément de commande linéaire.
Fermeture :

maximale est également déterminée de cette maniére.
Blocage :

ouverte.
Exemple 1:

force de préhension.
Exemple 2 :

appel a la vitesse maximale.

aprés I'ouverture, relacher la traction exercée sur I'élément de commande linéaire en faisant

La main se ferme en faisant appel & la vitesse la plus élevée et commence a saisir |'objet avec
une force de préhension de 10 N. Si le systéme de capteurs détecte un changement de position
de I'objet, il effectue, selon les besoins, un ajustement automatique allant jusqu'a la force de

préhension maximale (130 N).
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Programme 4 : VarioControl : un contacteur linéaire

Ouverture

Fermeture

Déterminée par la vitesse et intensité de la traction
exercée sur |'élément de commande linéaire.

Vitesse d'ouverture
proportionnelle
allant de 15 mm/s a 300 mm/s.

Déterminée par la vitesse de relachement de
I'élément de commande linéaire.

Vitesse de fermeture
proportionnelle
allant de 15 mm/s a 300 mm/s.

Force de préhension initiale

Rédajustement automatique
de la force de préhension

Fonction FlexiGrip

moyenne.
10 N. Aucun.

a rapide.
10 N. 130 N au max.

Vitesse de fermeture lente a

Vitesse de fermeture moyenne

Vitesse de fermeture lente a
moyenne
se déclenchant a partir de 20 N.

Vitesse de fermeture moyenne

a rapide

se déclenchant une fois la force
de préhension maximale atteinte.

Programme 5 : VarioDual

Commande a : 2 électrodes.

P> Commande a 2 électrodes

Dans ce programme, la vitesse d'ouverture dépend de l'intensité et de la rapidité de la contraction musculaire.
La vitesse de fermeture est fonction de la rapidité de la décontraction musculaire pour atteindre la force de
préhension minimale d'env. 10 N. La force de préhension est déterminée par le signal musculaire simultané

ou ultérieur transmis a la seconde électrode.

La fonction FlexiGrip dépend de la force de préhension initiale et se déclenche tout juste par I'ajustement
maximal de la force de préhension. La SensorHand Speed ressaisit I'objet avec la force de préhension

antérieure en cas de suppression de la sollicitation.

Electrode 1 :

Ouverture : proportionnelle. La vitesse d'ouverture est déterminée par la vitesse et I'intensité de la contrac-

tion musculaire.
Fermeture :

proportionnelle. La vitesse de fermeture est déterminée par la vitesse et I'intensité de la dé-

contraction musculaire. La force de préhension est d’env. 10 N.

Blocage :
ouverte.

Electrode 2 :

une décontraction musculaire trés lente transmise par I'électrode permet de garder la main

Préhension :I'instauration de la force de préhension est déterminée par I'intensité du signal musculaire
transmis a la seconde électrode. La force de préhension maximale est d'env. 100 N.

Exemple 1:

apres 'ouverture, décontracter le muscle au rythme de votre choix. La fermeture se fait propor-

tionnellement a la vitesse de la décontraction musculaire. L'objet est saisi avec une force de
préhension minimale (10 N). La fonction FlexiGrip se déclenche a partir de 20 N. La SensorHand
Speed fonctionne & nouveau avec la force de préhension minimale en cas de suppression de

la sollicitation.
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Exemple 2 : I'objet doit étre saisi avec une force de préhension supérieure suite a la préhension telle qu’elle
est décrite dans I'exemple 1. Pour ce faire, émettre un signal musculaire au niveau de la seconde
électrode. Une force de préhension située entre 10 N et 100 N peut étre générée proportionnel-
lement. La force de préhension se verra augmenter d'env. 1,5 fois par rapport a la force donnée
en cas de changement de position de I'objet saisi. La fonction FlexiGrip se déclenche a env. 2
fois la valeur de la force de préhension déterminée jusqu’a 130 N au max ; la SensorHand Speed

fonctionne de nouveau avec la force de préhension initiale lorsque la sollicitation cesse.

Programme 5 : VarioDual : deux électrodes

Ouverture Fermeture

Déterminée par la vitesse et I'intensité de la
contraction musculaire sur la 14 électrode.

Déterminée par la vitesse et I'intensité de la dé-
contraction musculaire sur la 14 électrode.

Vitesse de fermeture
proportionnelle
allant de 15 mm/s a 300 mm/s.

Vitesse d'ouverture
proportionnelle
allant de 15 mm/s a 300 mm/s.

Génération de la force de préhension :

la force de préhension est fonction de I'intensité
du signal musculaire sur la 2" électrode.

Force de préhension proportionnelle allant de 10
N a 100 N.

Force de préhension initiale Réajustement automatique Fonction FlexiGrip

de la force de préhension

Lors de la fermeture :
aucun réajustement de la force
de préhension.

10 N. A partir de 20 N.

Dépend de la force de préhen-

Proportionnelle :
de 10 N & 100 N.

Lors de I'instauration de la force
de préhension :

proportionnel, allant jusqu’'a 1,5
la force de préhension initiale.

sion initiale, légérement supé-
rieure au réajustage maximal
de la force de préhension se
déclenchant a partir de 20 N

min. et de 130 N max.

Programme 6 : systéme de capteurs DMC plus déconnectable

Commande a : 2 électrodes.

P> Commande a 2 électrodes

Cette commande correspond au programme 1 ; toutefois, le « systeme de capteurs SUVA » et la fonction
FlexiGrip peuvent étre temporairement désactivés.

Connexion et déconnexion du « systéme de capteurs SUVA » et de la fonction FlexiGrip

Le « systéme de capteurs SUVA » peut étre désactivé pour saisir des objets trés mous et souples (mousse
synthétique trés souple, par ex.) ou une pince a épiler, par ex. Pour ce faire, ouvrez la SensorHand Speed
jusqu'a I'arrivée en butée et maintenez-la dans cette position au moyen d'un signal musculaire d'une intensité
quelconque. Exercez en méme temps une légere pression sur le « systeme de capteurs SUVA » (ill. 1), en
I'appuyant sur un bord de table, par ex. Une bréve vibration confirme I'activation du systeme.

Répéter la méme procédure pour activer le « systéeme de capteurs SUVA ». Deux bréves vibrations confirment
I'activation du « systéme de capteurs SUVA ».
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Remarque : veillez & ce que la force de préhension ne soit pas ajustée automatiquement si le « systéme
de capteurs SUVA » est désactivé car cela pourrait faire échapper de la main les objets saisis.

Des signaux vibratoires informent le patient du mode activé une fois les accumulateurs mis en place.
Un signal vibratoire : systéeme de capteurs déconnecté.

Deux signaux vibratoires : systéme de capteurs connecté.

Description du programme MyoHand VariPlus Speed
Programme 1 : DMC plus

Commande a: 2 électrodes.

P> Commande a 2 électrodes

L'intensité du signal de I'électrode (résultant de la contraction musculaire) détermine I'intensité de la vitesse
ou de la force de préhension. En cas de besoin, il est possible, a tout moment, de réaccentuer la pression en
allant jusqu'a la force de préhension maximale (env. 100 N) en utilisant un signal d'électrode plus important.

Ouverture : proportionnelle par le biais de I'électrode OUVERTURE.
Fermeture : proportionnelle par le biais de I'électrode FERMETURE.
Exemple 1 : la force de préhension pour saisir un objet sera réduite au maximum en présence d'un

signal d'électrode faible.

Exemple 2 : Le fait de réaccentuer la pression a I'aide d'un signal d'électrode plus important entraine
sune augmentation de la force de préhension jusqu'a une préhension maximale de 100 N
env.

Programme 1 : DMC plus : deux électrodes

Ouverture Fermeture

Signal d’électrode continu. Signal d’électrode continu.

Une préhension maximale empéche I'ouverture de
la main provoquée par des signaux d'électrode
involontaires.

Vitesse : proportionnelle. Vitesse : proportionnelle.

Programme 2 : AutoControl — LowInput

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

1 commutateur.
La main se ferme a vitesse constante ; la force de préhension augmente proportionnellement a la durée
de la préhension.

P> Commande a 2 électrodes

Ouverture : proportionnelle par le biais de I'électrode OUVERTURE.
Fermeture : a vitesse constante par un signal musculaire d’une intensité quelconque transmis par le seuil
ON a I'électrode de FERMETURE.

56 | Ottobock



Programme 2 : AutoControl - Lowinput : deux électrodes

Ouverture

Fermeture

Signal d’électrode continu.

Signal d'électrode continu.

Une préhension maximale empéche I'ouverture de
la main provoquée par des signaux d'électrode
involontaires.

Vitesse : proportionnelle.

Vitesse : constante.

P> Commande & 1 électrode et 1 commutateur

Ouverture : proportionnelle par le biais de I'électrode OUVERTURE.

Fermeture : & vitesse constante en activant le commutateur MyoBock.

Programme 2 : AutoControl - LowInput : une électrode et un commutateur

Ouverture

Fermeture

Signal d’électrode continu.

Signal transmis par le commutateur.

Une préhension maximale empéche I'ouverture de
la main provoquée par des signaux d’'électrode
involontaires.

Vitesse : proportionnelle.

Vitesse : constante.

P> Commande avec 1 commutateur

Ce programme peut étre utilisé en association avec le commutateur MyoBock de votre choix.

Ouverture : a vitesse constante tant que le c6té d’'OUVERTURE du commutateur est activé. La main reste

ensuite ouverte.

Fermeture : a vitesse constante en actionnant le c6té de FERMETURE du commutateur.

Programme 2 : AutoControl - LowInput : un commutateur

Ouverture

Fermeture

La main s’ouvre tant que le c6té d’'OUVERTURE du
commutateur est actionné.

La main se ferme tant que le cété de FERMETURE
du commutateur est actionné.

Vitesse : constante.

Vitesse : constante.

Programme 3 : VarioControl

Commande a: 1 électrode ou

1 élément de commande linéaire.
Dans ce programme, la vitesse d’'OUVERTURE dépend de l'intensité et de la rapidité de la contraction
musculaire. La vitesse de FERMETURE et la force de préhension dépendent de I'affaiblissement de la

contraction musculaire.
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P> Commande & 1 électrode

Ouverture :

Fermeture :

Blocage :

Exemple 1:

Exemple 2 :

proportionnelle. Lintensité et la rapidité de la contraction musculaire déterminent la vitesse
d'OUVERTURE.

proportionnelle. L'intensité et la rapidité de la contraction musculaire déterminent la vitesse
de FERMETURE.

une décontraction musculaire trés lente transmise par I'électrode permet de garder la main
ouverte.

aprés |'ouverture, le patient décontracte lentement le muscle. La fermeture est proportionnelle
a 'affaiblissement du signal d'électrode. L'objet est saisi avec une force réduite.

apres I'ouverture, le patient décontracte le muscle a la vitesse maximale. La main se ferme
en faisant appel a la vitesse la plus élevée et commence a saisir I'objet avec une force de
préhension maximale (env. 100 N).

Programme 3 : VarioControl : une électrode

Ouverture

Fermeture

Signal d'électrode croissant. Diminution du signal d'électrode.

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

Une préhension maximale empéche I'ouverture de
la main provoquée par des signaux d’électrode
involontaires.

Vitesse : proportionnelle. Vitesse : proportionnelle.

P> Commande a 1 élément de commande linéaire

Ouverture :

Fermeture :

Blocage :

Exemple 1:

Exemple 2 :

proportionnelle. La vitesse d’'OUVERTURE est déterminée par la vitesse et l'intensité de la
traction exercée sur I'élément de commande linéaire.

proportionnelle. La vitesse de FERMETURE est déterminée par la vitesse et I'intensité du
reldchement de la traction exercée sur I'élément de commande linéaire.

reléchement trés lent de la traction exercée sur I'élément de commande linéaire : la main reste
ouverte.

apres |'ouverture, le patient reldche lentement la traction exercée sur I'élément de commande
linéaire. L'objet est saisi avec une force réduite.

apres |'ouverture, le patient relache la traction exercée sur I'élément de commande linéaire a
la vitesse maximale. La main se ferme a la vitesse maximum et saisit un objet avec une force
de préhension de 100 N env.

Programme 3 : VarioControl : un élément de commande linéaire

Ouverture

Fermeture

Signal d'électrode croissant. Diminution du signal d’électrode.

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

Une préhension maximale empéche I'ouverture de
la main provoquée par des signaux d'électrode
involontaires.

Vitesse : proportionnelle. Vitesse : proportionnelle.
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Programme 4 : VarioDual

Commande a : 2 électrodes.

P> Commande & 2 électrodes

Dans ce programme, la vitesse d'OUVERTURE dépend de I'intensité et de la rapidité de la contraction
musculaire. La vitesse de FERMETURE est fonction de la rapidité de la décontraction musculaire. La force
de préhension est déterminée par le signal musculaire simultané ou ultérieur transmis & la seconde électrode.

Electrode 1 :
Ouverture :

Fermeture :

Blocage :

Electrode 2 :
Préhension :

Exemple 1:

Exemple 2 :

proportionnelle. Lintensité et la rapidité de la contraction musculaire déterminent la vitesse
d'OUVERTURE.

proportionnelle. L'intensité et la rapidité de la décontraction musculaire déterminent la vitesse
de FERMETURE.

une décontraction musculaire trés lente transmise par I'électrode permet de garder la main
ouverte.

I'instauration de la force de préhension est déterminée par l'intensité du signal musculaire
transmis a la seconde électrode.

aprés |'ouverture, décontracter lentement le muscle au rythme de votre choix. La fermeture se
fait proportionnellement & la vitesse de la décontraction musculaire. L'objet est saisi avec une
force minimale.

I'objet doit étre saisi avec une force de préhension supérieure suite a la préhension telle qu’elle
est décrite dans |'exemple 1. Pour ce faire, le patient génére un signal d'électrode transmis
a la seconde électrode. Une force de préhension allant jusqu’a 100 N env. peut étre générée
proportionnellement.

Programme 4 : VarioDual : deux électrodes

Ouverture

Fermeture

Signal d'électrode croissant généré par une contrac- | Signal d'électrode affaibli par une décontraction
tion musculaire sur la 14 électrode. musculaire sur la 1% électrode.

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

Une réaccentuation de la pression avec une préhension
maximale sur la 2"* électrode empéche |'ouverture de
la main par des signaux d’électrode involontaires.

Vitesse : proportionnelle. Vitesse : proportionnelle.
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Programme 5 : DigitalControl

Commande a: 2 électrodes,

1 électrode et 1 commutateur ou

1 commutateur.
La main se ferme & vitesse constante ; la force de préhension augmente proportionnellement a la durée
de la préhension.

P> Commande a 2 électrodes

Ouverture : numérique. Par le biais de I'électrode OUVERTURE. La main s'ouvre & vitesse constante.
Fermeture : numérique. Par le biais de I'électrode FERMETURE. La main se ferme a vitesse constante.

Programme 5 : DigitalControl : deux électrodes

Ouverture Fermeture

Signal d’électrode continu. Signal d’électrode continu.

Force de préhension : dépend de la durée du signal.

Vitesse : constante. Vitesse : constante.

P> Commande a 1 électrode et 1 commutateur

Ouverture : signal d’électrode transmis par |'électrode OUVERTURE.
Fermeture : signal transmis par le commutateur. La main se ferme a vitesse constante.

Programme 5 : DigitalControl : une électrode et un commutateur

Ouverture Fermeture

Signal d’électrode continu. Signal transmis par le commutateur.

Force de préhension : dépend de la durée du signal.

Vitesse : constante. Vitesse : constante.

P Commande @ 1 commutateur

Ce programme peut étre utilisé en association avec le commutateur MyoBock de votre choix.
Ouverture : a vitesse constante tant que le c6té d’'OUVERTURE du commutateur est activé. La main reste
ensuite ouverte.

Fermeture : a vitesse constante tant que le c6té de FERMETURE du commutateur est activé.

Programme 5 : DigitalControl : un commutateur

Ouverture Fermeture

Signal transmis par le commutateur. Signal transmis par le commutateur.

Force de préhension : dépend de la durée du signal.

Vitesse : constante. Vitesse : constante.
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Programme 6 : Double Channel Control

Commande a : 1 électrode.

Dans ce programme, la main s’ouvre par un signal rapide et fort et se ferme avec un signal lent et doux.

Programme 6 : Double Channel Control : une électrode

Ouverture

Fermeture

Signal d'électrode rapide et intense.

Signal d'électrode lent et doux.

Force de préhension : dépend de la durée du signal.

Vitesse : constante.

Vitesse : constante.

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 0-env. 100N
Durée de vie du composant de préhension 5 ans

Durée de vie de I'accumulateur 2 ans
Alimentation en courant de I'accumulateur :

EnergyPack 757B20/757B21 7,2V
MyoEnergy Integral 757B35=" 7,4V
X-ChangePack 757B15 6V

Conditions d’environnement

Stockage (avec et sans emballage)

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

Transport (avec et sans emballage)

de -20 °C/-4 °F a +60 °C/+140 °F
Humidité relative de I'air de 90 % max.,
sans condensation

Utilisation

de -5 °C/+283 °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

Symboles utilisés

MD | pispositif médical
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Maintenance

Il est recommandé d'effectuer une maintenance réguliere (révision d'entretien) tous les 24 mois afin de pré-
venir toute blessure et de préserver la qualité du produit. La tolérance est comprise entre un mois maximum
avant I'échéance et trois mois aprés I'échéance de la maintenance. D'une maniére générale, il est impératif
de respecter les intervalles de maintenance pour tous les produits au cours de la période de garantie pour
continuer & bénéficier pleinement de la garantie. Suite & la maintenance, des prestations SAV supplémentaires,
par exemple une réparation, 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 recue.

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 a ce qu'aucun liquide ne pénétre dans les composants du systeme.

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

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 expressément que ce produit doit étre unique-
ment utilisé avec des associations de pieces autorisées par le fabricant (se reporter aux modes d’emploi
et aux catalogues). Le fabricant décline toute responsabilité pour les dommages découlant de I'utilisation
d'associations de piéces et d'usages non autorisés par le fabricant.

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

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, tous les noms commerciaux ou noms de sociétés cités ici peuvent constituer des
marques déposées et sont soumis aux droits du propriétaire concerné. L'absence d'un marquage explicite
des marques citées dans cette brochure ne peut pas permettre de conclure qu’une dénomination n'est pas
soumise aux droits d'un tiers.

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 & la limitation de I'utilisation de certaines substances dan-
gereuses dans les équipements électriques et électroniques (« RoHS »). Le texte complet des directives et
des exigences est disponible a I'adresse Internet suivante : http://www.ottobock.com/conformity.
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ltaliano

Data dell'ultimo aggiornamento: 2021-04-14
¢ Leggere attentamente il presente documento prima di utilizzare il prodotto e osservare le indi-
cazioni per la sicurezza.

¢ Farsi istruire dal personale tecnico sull’utilizzo sicuro del prodotto.
¢ |n caso di domande sul prodotto o all’insorgere di problemi, rivolgersi al personale tecnico.

¢ 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 condizioni di salute.

e Conservare il presente documento.

Introduzione

Gentili pazienti, il presente opuscolo informativo € stato concepito per le mani SensorHand Speed e Myo-
Hand VariPlus Speed. Al fine di favorire una chiara distinzione, ai relativi capitoli € stato assegnato il nome
del prodotto corrispondente. Mettere in funzione il prodotto soltanto in base alle informazioni contenute nei
documenti di accompagnamento forniti.

SensorHand Speed Ottobock con sensore SUVA*

Il vostro tecnico ortopedico ha adattato la protesi individualmente in base alle vostre esigenze, scegliendo

uno dei sei programmi disponibili e selezionando la variante di controllo piu indicata alle vostre specifiche

necessitd. In allegato alla presente informazione riportiamo nei dettagli tutte le varianti di funzionamento,

corredate da esempi di applicazione.

Al fine di favorire una semplice introduzione alla modalita di funzionamento della SensorHand Speed, abbiamo

riassunto di seguito le caratteristiche fondamentali di funzionamento, partendo dalla variante di comando

pit comune (DMC = Dynamic Mode Control).

¢ L'intensita del segnale muscolare permette di controllare autonomamente la velocita di apertura e di
chiusura della mano. In questo modo il processo di presa & semplice e piu naturale.

* Tenete un oggetto nella SensorHand Speed, in modo da regolare la forza con la quale I'oggetto viene
tenuto tramite I'intensita della tensione muscolare. Afferrare delicatamente oggetti piccoli e fragili € pertanto
un'operazione semplice.

Sistema di stabilizzazione della presa ,sensore SUVA“ (fig. 1)

Se sussiste il pericolo che I'oggetto scivoli dalla mano protesica, la SensorHand Speed intensifica autono-

mamente, quindi senza il vostro intervento, la presa e stabilizza in questo modo I'oggetto automaticamente.

Tale processo viene interrotto appena rilevato che il pericolo che I'oggetto scivoli non sussiste piu.

Questo automatismo € possibile grazie ad un sensore integrato nella punta del pollice (v. freccia, fig. 1) e

dalla staffa di misurazione elettronica del pollice. Un'elettronica particolare valuta i segnali inviati dal sensore

e riconosce come e quando forza e velocitd di presa debbano essere regolate in maniera proporzionale.

Dando un segnale molto breve di apertura durante la regolazione automatica della presa, il movimento si

blocca e la mano si ferma.

La SensorHand Speed alleggerisce sensibilmente la vostra attivita di costante controllo della presa, con-

sentendovi quindi di concentrarvi su altre cose. Laddove altri sistemi protesici richiedono una considerevole

attenzione da parte vostra, la SensorHand Speed consente di venire a capo delle situazioni quotidiane in

modo piu disteso:

® Ad es., le buste di plastica non scivolano piu di mano inavvertitamente, mentre fate la spesa e rivolgete
lo sguardo altrove o su altri oggetti.

* | lacci delle scarpe sono molto piu facili da annodare.

* Sviluppato dalla Otto Bock HealthCare Products GmbH in collaborazione con il SUVA,“Schweizerischen Unfall Versicherungs Anstalt”
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¢ |l bicchiere da afferrare con delicatezza non scivola pit di mano nel versarne il contenuto.

® ecc.

La regolazione automatica della presa & possibile solo fino al valore massimo e per i programmi da 1-4.
Dando un segnale molto breve di apertura durante la regolazione automatica della presa, il movimento si
blocca e la mano si ferma. Per afferrare un oggetto morbido oppure uno strumento, il programma 6 consente
di disattivare il sensore SUVA manualmente.

Per la presa di morbidi materiali in espanso o di utensili, il programma 6 offre la possibilita di disattivazione
manuale del ,sensore SUVA".

Attenzione:

L'intervento automatico del sistema di stabilizzazione della presa ,sensore SUVA*, che puo es-
sere avviato tramite contatto del sensore, richiede attenzione in determinate circostanze: ad es.
nello stringere la mano a qualcuno, nello svolgimento delle attivita di igiene personale ecc.

La mano protesica va custodita sempre in posizione di leggera apertura. In questo modo si
garantisce protezione al sensore e alla meccanica da eventuali danni riconducibili ad un elevato
carico permanente.

Funzione FlexiGrip

La funzione di presa flessibile FlexiGrip consente di muovere o spostare |‘'oggetto che si ha in mano, senza
dover lasciare la presa aprendo attivamente la mano attraverso i segnali degli elettrodi (o I'interruttore) e
richiuderla in seguito. La mano protesica si adatta automaticamente alle nuove posizioni dell‘oggetto, proprio
come farebbe una mano fisiologica, senza tensione muscolare.

Mano MyoHand VariPlus Speed Ottobock

La mano MyoHand VariPlus Speed Ottobock € una mano protesica a comando mioelettrico, contraddistinta
da una velocitd di presa particolarmente elevata, in combinazione con un concetto di controllo innovativo
e sensibile.

L'adattamento individuale alle esigenze del paziente & consentito da diversi programmi proporzionali e digitali,
per il comando con 1 o 2 elettrodi, trasduttori lineari o interruttori.

La mano MyoHand VariPlus Speed Ottobock € basata sul sistema Ottobock DMC (DMC = Dynamic Mode
Control). Tale sistema, sviluppato dalla Ottobock, utilizza due sistemi indipendenti di misurazione e rego-
lazione, per adattare in maniera ideale la velocita e la forza di presa al segnale muscolare del paziente.

Il controllo proporzionale DMC consente al paziente di controllare la velocita e la forza di presa proporzio-
nalmente all'intensita del suo segnale muscolare. In caso di mutamenti di intensita del segnale muscolare,
la velocita e la forza di presa si adattano immediatamente al segnale muscolare mutato.

Il tecnico ortopedico, nell'adattare la protesi, ha selezionato il controllo pit adatto alle vostre esigenze
specifiche dalle sei possibili varianti. Nell'allegato sono riportate in maniera dettagliata tutte le sei varianti
di controllo, corredate da esempi di applicazione.
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Indicazioni generali per la sicurezza

La mancata osservanza delle seguenti indicazioni per la sicurezza puo causare danni e
funzionamenti errati del prodotto. Attenersi alle indicazioni per la sicurezza e alle misure
riportate in questo documento di accompagnamento.

Guida di un autoveicolo

A 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 autoveicolo. Cio dipende dal tipo di protesi (livello
di amputazione, unilaterale o bilaterale, condizione del moncone, costruzione della protesi) e
dalle capacita individuali del portatore di protesi di arto superiore. Osservate sempre le norme
nazionali relative alla conduzione di autoveicoli vigenti nei rispettivi paesi e, per motivi di carattere
assicurativo, lasciate verificare e confermare la vostra idoneita alla guida dalle autorita di com-
petenza. 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 poter guidare
in maniera sicura con la mano mioelettrica spenta. Guidare con la mano mioelettrica in funzione
potrebbe rivelarsi pericoloso per gli utenti del traffico pubblico.

Cautela:

Se la protesi di arto superiore € dotata di innesto rapido, prima dell’utilizzo € necessario po-
sizionare i componenti di presa in modo che le leggere rotazioni che potrebbero verificarsi
durante la guida non ne provochino il distacco!

Distanza da apparecchi di comunicazione
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 di rispettare le seguenti distanze
minime:

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

e telefono cellulare GSM 1800 / GSM 1900 / UMTS: 0,7 m

e telefoni DECT cordless incl. stazione base: 0,35 m

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

¢ Dispositivi Bluetooth (prodotti di altri produttori non approvati da Ottobock): 0,22 m

¢ Soffermandosi in prossimita di conduttori ad alta tensione, trasmettitori, trasformatori, o di altre fonti che
emanano intense radiazioni elettromagnetiche (ad es. sistemi di sicurezza nei grandi magazzini), possono
verificarsi malfunzionamenti della mano mioelettrica e dei componenti collegati. Per ridurre questo rischio,
gli elettrodi vanno registrati al minor grado di sensibilita possibile. Se malfunzionamenti di questo tipo
sono frequenti, fate controllare la registrazione degli elettrodi dal vostro tecnico ortopedico.

Evitate che parti solide o liquidi penetrino all'interno della mano mioelettrica. Non esponete la mano mio-
elettrica a fumo intenso, polvere, vibrazioni meccaniche o urti, oltre che a fonti di forte calore.

La mano mioelettrica & stata concepita per lo svolgimento di attivitd quotidiane e non va utilizzata per
attivita particolari, quali gli sport estremi (free climbing, parapendio ecc.). Il corretto 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 eccessivi (ad esempio in seguito ad una caduta o in
casi simili), & necessario sottoporre immediatamente la protesi ad un controllo da parte di un tecnico
ortopedico quadlificato, che verifichera la presenza di eventuali danneggiamenti. Rivolgetevi al tecnico
ortopedico di competenza, che provvederd eventualmente all’invio della protesi al Myo-Service Ottobock.
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e L'apertura e le riparazioni della mano mioelettrica o la sostituzione di componenti danneggiati sono con-
sentite esclusivamente al personale qualificato del Myo-Service Ottobock.

® *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 questo, estraete I'accumulatore
dall’alloggiamento o disattivate la protesi premendo il tasto sul connettore di carica.

¢ Non utilizzate spray al silicone per infilare il guanto cosmetico, poiché potrebbe comprometterne la cor-
retta applicazione. Per far aderire perfettamente il guanto si consiglia il gel Procomfort 633S2 Ottobock.

e Utilizzare il presente prodotto esclusivamente in combinazione con componenti autorizzati Ottobock (pos-
sibilita di combinazione). L'utilizzo di componenti della protesi non adeguati puo essere causa di caduta
a seguito di malfunzionamento o rottura di parti portanti. 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 istruzioni per 'uso.

¢ La gestione della batteria € affidata esclusivamente ai centri di assistenza Ottobock (non eseguire sosti-
tuzioni di propria iniziativa).

¢ In caso di utilizzo del prodotto direttamente nelle vicinanze di dispositivi attivi impiantabili (p. es. cardio-
stimolatori, defibrillatori, ecc.), verificare il rispetto delle distanze minime prescritte dal produttore del
dispositivo. Le radiazioni elettromagnetiche emesse dal prodotto possono disturbare il funzionamento
dei dispositivi attivi impiantabili. Osservare inoltre le condizioni d'impiego e le istruzioni per la sicurezza
prescritte dal costruttore del dispositivo impiantato.

Infiltrazioni di acqua o umidita

L'unita elettronica e le parti meccaniche della mano mioelettrica non sono resistenti all'acqua. E pertanto
necessario evitare infiltrazioni d'acqua nella mano mioelettrica. Per la cura quotidiana, & possibile lavare la
mano mioelettrica, lavare le stoviglie ecc., purché si verifichi che il guanto protesico non evidenzi alcun tipo
di danneggiamento. Evitate inoltre eventuali infiltrazioni d'acqua nella meccanica della mano, che potreb-
bero verificarsi attraverso il bordo del guanto protesico. Nel caso rilevaste infiltrazioni d'acqua, rivolgetevi
immediatamente ad un centro di assistenza, in modo da evitare danni anche maggiori.

Interruttore (fig. 2 e fig. 3)

La mano mioelettrica & dotata di un interruttore elettrico on/off. L'interruttore € disposto con discrezione
all'interno della mano e non & quindi riconoscibile dall’esterno.

Figura 2: interruttore manuale in posizione ,on“, la mano mioelettrica & accesa

Figura 3: interruttore manuale in posizione ,,off*, la mano mioelettrica & spenta

Quando va utilizzato I'interruttore?

Quando volete mantenere una posizione di presa per un determinato periodo di tempo, ad esempio per
afferrare una posata o per scrivere.

In questo modo eviterete I'apertura indesiderata della mano, che potrebbe essere provocata da un segnale
muscolare involontario o da interferenze elettriche estreme. Inoltre in questo modo prolungherete la vita
dell'accumulatore nella protesi.

L'interruttore si attiva in modo semplice: con I'altra mano, oppure ad esempio contro una gamba, o contro
lo schienale di una sedia.

Innesto rapido (fig. 4)

Se la mano mioelettrica & dotata di innesto rapido, si offrono le seguenti possibilita:

Tramite rotazione (pronosupinazione passiva), € possibile portare la mano mioelettrica alla posizione di presa
a voi piu consona. In questo modo € possibile afferrare pii agevolmente diversi oggetti. Inoltre, & possibile
separare facilmente la mano mioelettrica dall'invasatura, per poterla sostituire con un greifer mioelettrico.
Per fare questo, ruotate la mano mioelettrica sul suo asse, facoltativamente verso destra o sinistra, fino ad
avvertire una leggera resistenza (circa 360°) (fig. 4). Una volta superata tale resistenza, la mano mioelettrica
puo essere estratta.
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Scatto in posizione dell’innesto rapido

Inserite I'innesto rapido nell'anello di colata, premete con forza e ruotate la mano mioelettrica o il greifer
mioelettrico verso destra o verso sinistra. Attraverso la pressione viene attivato il meccanismo a scatto e la
mano mioelettrica o il greifer mioelettrico vengono fissati saldamente nell'anello di colata.

Dopo lo scatto in posizione, verificate sempre la stabilita di posizione della mano mioelettrica o del
greifer mioelettrico.

Accumulatori

Per il funzionamento della mano mioelettrica utilizzate esclusivamente accumulatori Ottobock completamente
carichi. E bene tenere a portata di mano un secondo accumulatore Ottobock carico per la sostituzione.
Un sistema di controllo della batteria intelligente vi informa sullo stato di carica dell'accumulatore: scari-
candosi, la mano diventa sempre pil lenta ed ha una forza di presa ridotta. La mano viene infine disattivata
quando lo stato di carica € particolarmente basso, proteggendo quindi I‘accumulatore da un pericoloso
scaricamento completo.

La Ottobock consiglia di caricare o sostituire tempestivamente I'accumulatore appena constatato lo stato di
carica decrescente. Per fare questo, spostate la leva di fermo tramite pressione, rimuovete I'accumulatore
scarico e sostituitelo con uno carico. Una volta introdotto il nuovo accumulatore, la leva di fermo scatta
automaticamente in posizione.

Si consiglia di utilizzare la mano mioelettrica con I'EnergyPack 757B20/757B21 per poter sfruttare la com-
pleta capacita di carica per un lungo periodo di tempo. A prestazioni ridotte, € possibile utilizzare la mano
mioelettrica con I'’X-ChangePack 757B15. Per informazioni dettagliate sulla manutenzione degli accumulatori,
consultate le istruzioni allegate al prodotto.

Gli accumulatori vanno caricati esclusivamente con i caricabatteria Ottobock indicati nelle istruzioni d'uso.

Attenzione!

A Se la mano mioelettrica riconosce un EnergyPack 757B20/757B21, o un MyoEnergy Inte-
gral 757B35=* carico, la commutazione all'accumulatore con tecnologia agli ioni di litio &
automatica. In seguito, il sistema va fatto funzionare esclusivamente con tale tecnologia.
Se tuttavia si utilizza un X-ChangePack 757B15 Ottobock, non sara piu possibile sfruttarne
appieno la capacita. |l ripristino del funzionamento con X-ChangePack € reso possibile dal
MyoSelect 757T13 Ottobock. Per motivi di sicurezza e affidabilita, vanno utilizzati esclusi-
vamente gli accumulatori Ottobock 757B20, 7567B21, 757B35=* 0 757B15.

Alla consegna, il prodotto € predisposto per il funzionamento con X-ChangePack.

Manutenzione/Revisione
Per la cura del guanto cosmetico consultate I'opuscolo allegato al guanto. Per ulteriori informazioni rivolgetevi
al vostro tecnico ortopedico di fiducia.

Questo prodotto non puo essere smaltito con i normali rifiuti domestici. Uno smaltimento non
conforme alle norme del vostro paese pud avere ripercussioni sull'ambiente e sulla salute.
Attenetevi alle istruzioni delle autorita competenti relative alla restituzione e alla raccolta.
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Descrizione programma SensorHand Speed

Nota: con un breve impulso di “apertura” & possibile bloccare la regolazione automatica
della forza di presa e la funzione FlexiGrip in qualsiasi momento.

Programma 1: comando DMC plus Auto-Grasp

Controllo con: 2 elettrodi

P> Controllo con 2 elettrodi

Il presente controllo corrisponde a quello DMC plus, con ,interruttore manuale virtuale" integrato (Dynamic
Mode Control), & tuttavia dotato del sistema supplementare di stabilizzazione della presa ,sensore SUVA".
Velocita e forza di presa vengono determinate dall’'intensita del segnale (risultante dalla tensione muscolare).
Dopo una forza di presa massima la soglia ON viene alzata in direzione di apertura ad un valore maggiore
(“interruttore vituale”). In tal modo viene ridotto il rischio di aprire la mano con segnali muscolari involontari.
La sicurezza della presa, ad es. tenendo in mano una posata, viene quindi incrementata.

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, del 50% (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 forza di presa iniziale.

Esempio 2: In presenza di un segnale muscolare pil intenso, viene generata una forza di presa maggiore
e, in caso di cambio di posizione dell'oggetto afferrato, se necessario, aumentata fino alla
forza di presa massima (130 N). FlexiGrip diviene efficace a 130 N. Eliminando il carico, la
SensorHand Speed afferra nuovamente con la forza di presa precedente.

Programma 1: sensore DMC plus Auto-Grasp: due elettrodi

Apertura Chiusura
Segnale mioelettrico tramite elettrodo Segnale mioelettrico tramite elettrodo
Velocita di apertura: Velocita di chiusura:
proporzionale da 15 mm/s a 300 mm/s proporzionale da 15 mm/s a 300 mm/s
Forza di presa iniziale Regolazione automatica della Funzione Flexi-Grip
forza di presa
proporzionale: proporzionale: in base alla forza di presa inizia-
da10Na fino a max. 11 50% in pit rispetto | le, parte poco sopra la forza di
100 N alla forza di presa iniziale presa cosi come si € automati-
camente regolata,
Ad es. efficace da min. 20 N
forza di presa iniziale 10 N = fino a oltre 130 N
regolazione automatica fino a
max. 15 N

Indipendentemente dalla regolazione automatica della forza di presa, un segnale muscolare piu intenso
consente di aumentare la forza di presa in qualsiasi momento fin o ad un valore massimo di 100 N.
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Programma 2: AutoControl - Lowinput

Controllo con: 2 elettrodi,

1 elettrodo e 1 interruttore oppure

1 interruttore
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 automaticamente,
in base alle esigenze, fino al massimo (100 N).
La funzione FlexiGrip entra in azione a partire dalla forza di presa massima. Eliminando il carico, la
SensorHand Speed afferra nuovamente con la forza di presa precedente.

B> Controllo con 2 elettrodi

Apertura:  proporzionale tramite elettrodo di apertura.
Chiusura:  a velocitd massima con un segnale muscolare breve di qualsiasi intensita oltre la soglia ON
sull'elettrodo di chiusura.

Programma 2: AutoControl - Input basso: due elettrodi

Apertura Chiusura

Segnale mioelettrico tramite elettrodo Segnale mioelettrico tramite elettrodo digital
(segnale breve di qualsiasi intensita)

Velocita di apertura Velocita di chiusura
proporzionale da 15 mm/s a 300 mm/s costante 300 mm/s
Forza di presa iniziale Regolazione automatica della Funzione Flexi-Grip

forza di presa

10N fino a max. 130 N efficace a partire dalla forza di
presa massima

P> Controllo con 1 elettrodo ed 1 interruttore

Apertura:  proporzionale tramite elettrodo di apertura.
Chiusura:  a velocitd massima azionando brevemente I'interruttore.

Programma 2: AutoControl - Input basso: un elettrodo e un interruttore

Apertura Chiusura

Segnale mioelettrico tramite elettrodo Segnale tramite interruttore in posizione di chiusu-
ra. Chiusura mano

Velocita di apertura Velocita di chiusura
proporzionale da 15 mm/s a 300 mm/s costante 300 mm/s
Forza di presa iniziale Regolazione automatica della | Funzione Flexi-Grip

forza di presa

10N fino a max. 130 N efficace a partire dalla forza di
presa massima
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P> Controllo con 1 interruttore

Il presente programma € utilizzabile in combinazione con un qualsiasi interruttore MyoBock Ottobock.
Apertura:  a velocitd massima, finche si mantiene azionato l'interruttore in posizione d’'apertura. La mano
rimane aperta.

Chiusura:  a velocitd massima, azionando I'interruttore in posizione di chiusura.

Programma 2: AutoControl - Lowinput- un interruttore

Apertura Chiusura
La mano si apre finché si mantiene azionato Segnale breve in posizione di chiusura: chiusura
I'interruttore in apertura. mano
Velocita di apertura Velocita di chiusura
costante 300 mm/s costante 300 mm/s
Forza di presa iniziale Regolazione automatica della Funzione Flexi-Grip
forza di presa
10N fino a max. 130 N efficace a partire dalla forza di
presa massima

Programma 3: AutoControl

Controllo con: 1 elettrodo o

1 trasduttore lineare o

1 interruttore
La mano si chiude a velocitd massima ed afferra un oggetto con la forza di presa minima (10 N).
Se il sensore rileva un cambio di posizione dell’'oggetto, la forza di presa viene regolata automaticamente
e in continuo, fino a raggiungere la forza di presa necessaria (massimo 130 N).
FlexiGrip diviene efficace a 130 N. Eliminando il carico, la SensorHand Speed afferra nuovamente con la
forza di presa precedente.

P> Controllo con 1 elettrodo

Apertura:  a velocitd massima, tramite elettrodo, con un segnale muscolare rapido e lungo.

Chiusura:  a velocitd massima tramite rilassamento veloce del muscolo.

Arresto: tramite elettrodo, con un rilassamento muscolare molto lento: la mano rimane aperta.

Esempio 1: dopo aver aperto la mano il paziente rilassa il muscolo molto lentamente.
La posizione di apertura rimane invariata.

Esempio 2: 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.
Se il sensore riconosce un cambio di posizione dell’oggetto, in base alle esigenze, la forza di
presa aumenta automaticamente fino al suo massimo (130 N).

Programma 3: AutoControl: un elettrodo

| Apertura Chiusura
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Segnale mioelettrico veloce e lungo, tramite
elettrodo

Velocita di apertura
costante 300 mm/s

Rilassamento muscolare molto lento:
la mano si arresta in apertura

Rilassamento muscolare veloce: la mano si chiude

Velocita di chiusura
costante 300 mm/s

Forza di presa iniziale
forza di presa

Regolazione automatica della

Funzione Flexi-Grip

10N

finoa max. 130 N

efficace a partire dalla forza di
presa massima

P> Controllo con 1 transduttore lineare

Apertura:  con velocitd massima tramite una veloce trazione del cavo del transduttore lineare.

Chiusura:  con velocita massima rilasciando velocemente il cavo del transduttore lineare.

Arresto: rilasciando molto lentamente il cavo del trasduttore lineare, la mano rimane aperta.

Esempio 1: dopo I'apertura il paziente rilascia il cavo del transduttore lineare molto lentamente.
La posizione di apertura rimane invariata.

Esempio 2: dopo |'apertura il paziente rilascia il cavo del trasduttore lineare con velocitd massima.
La mano si chiude automaticamente con velocitd massima ed inizia ad afferrare un oggetto
con forza di presa pari a 10 N.
Se il sensore riconosce un cambio di posizione dell’oggetto, in base alle esigenze, la forza di
presa aumenta automaticamente fino al suo massimo (130 N).

Apertura Chiusura

Tirare il cavo del transduttore lineare con velocita
ed intensita

Velocita di apertura costante
300 mm/s

Rilasciare il cavo del transduttore lineare molto
lentamente.
La mano si arresta in posizione di apertura.

Rilasciare velocemente il cavo del transduttore
lineare
La mano si chiude

Velocita di chiusura costante
300 mm/s

Forza di presa iniziale
forza di presa

Regolazione automatica della

Funzione Flexi-Grip

10N

fino a max. 130 N

efficace a partire dalla forza di
presa massima

P> Controllo con 1 interruttore

Apertura:

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

Programma 3: AutoControl: un interruttore

Apertura Chiusura
Si apre finche 'interruttore resta azionato Si chiude automaticamente appena si lascia
I'interruttore
Velocita di apertura Velocita di chiusura
costante 300 mm/s costante 300 mm/s
Forza di presa iniziale Regolazione automatica della Funzione Flexi-Grip
forza di presa
10N fino a max. 130 N efficace a partire dalla forza di
presa massima

Programma 4: VarioControl

Controllo con: 1 elettrodo o 1 trasduttore lineare

P> Controllo con 1 elettrodo

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

La funzione FlexiGrip entra in azione dalla forza di presa massima. Eliminando il carico, la SensorHand
Speed afferra nuovamente con la forza di presa precedente.

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 rilassa-
mento muscolare. In questo modo viene stabilita anche I'intensita della forza di presa massima.

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

Esempio 1: dopo I'apertura il paziente rilassa il muscolo lentamente. La chiusura avviene lentamente, ana-
logamente 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.

Esempio 2: dopo I'apertura il paziente rilassa i muscoli a massima velocita. mano si chiude a velocita mas-
sima ed inizia ad afferrare I'oggetto con forza di presa 10 N. Se il sensore riconosce un cambio
di posizione dell'oggetto, in base alle esigenze, la forza di presa aumenta automaticamente fino
al suo massimo (130 N).

Programma 4: VarioControl: un elettrodo

Apertura Chiusura

Velocita ed intensita della tensione Durch Geschwindigkeit und Starke der Muskelent-
muscolare sull’elettrodo: spannung an der Elektrode

Velocita di apertura Velocita di chiusura

proporzionale da proportional da

15 mm/s fino a 300 mm/s 15 mm/s fino a 300 mm/s
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Forza di presa iniziale Regolazione automatica Funzione Flexi-Grip

della forza di presa

Con velocita di chiusura da
minima a media

10N nessuna efficace da 20 N
Con velocita di chiusura da
media ad elevata
efficace a partire dalla forza di
10N fino max. 130 N presa massima

P> Controllo con 1 transduttore lineare

Apertura:

Chiusura:

Arresto:

Esempio 1:

Esempio 2:

proporzionale. La velocita di apertura viene determinata dalla velocita e dall’intensita della
trazione del cavo del transduttore lineare.

proporzionale. La velocitd di chiusura viene determinata dalla velocita con la quale si rilascia
il cavo del transduttore lineare. Questo determina anche I‘aumento dell‘intensita della forza di
presa massima.

rilasciando molto lentamente il cavo del trasduttore lineare, la mano rimane aperta.

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

La chiusura avviene lentamente, analogamente alla durata della tensione muscolare a velocita
ridotta. L'oggetto viene afferrato con forza di presa pit bassa (10N). 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 velocita massima ed inizia ad afferrare un oggetto con forza di presa paria 10 N.
Se il sensore riconosce un cambio di posizione dell'oggetto, in base alle esigenze, la forza di
presa aumenta automaticamente fino al suo massimo (130 N).

Programma 4: VarioControl: un trasduttore lineare

Apertura Chiusura
Tirare il cavo del transduttore lineare con velocitd | Rilasciando il transduttore lineare
ed intensita
Velocita di chiusura
Velocita di apertura proporzionale da
proporzionale da 15 mm/s a 300 mm/s

15 mm/s a 300 mm/s

10N

10N

Forza di presa iniziale Regolazione automatica della Funzione FlexiGrip
forza di presa
Velocita di chiusura da ridotta . Velocita di chiusura da ridotta
a media a media
nessuna efficace
da 20 N
Velocita di chiusura da media
ad elevata Velocita di chiusura da media
fino a max. 130 N ad elevata

Efficace a partire dalla forza di
presa massima
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Programma 5: VarioDual

Controllo con: 2 elettrodi

B> Controllo con 2 elettrodi

Con questo programma la velocita di apertura viene determinata dall‘intensita e dalla velocita della tensione
muscolare. La velocita di chiusura fino al raggiungimento della forza di presa minima di ca. 10 N dipende
dalla velocita del rilassamento muscolare. La forza di presa viene determinata dal segnale muscolare con-
secutivo o simultaneo sul secondo elettrodo.

La funzione FlexiGrip dipende dalla forza di presa iniziale, ed & effettiva a partire dal valore leggermente
superiore alla regolazione della forza di presa. Eliminando il carico, la SensorHand Speed afferra nuova-
mente con la forza di presa precedente.

Elettrodo 1:
Apertura:

Chiusura:

Arresto:

Elettrodo 2:
Presa:

Esempio 1:

Esempio 2:

proporzionale. La velocita di apertura viene determinata dalla velocita e dall‘intensita della
tensione muscolare.

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

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

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

dopo l'‘apertura il paziente rilassa il muscolo con la velocita desiderata. La chiusura avviene
proporzionalmente alla velocita del rilassamento muscolare. L‘oggetto viene afferrato con la
forza di presa minima (10 N). La funzione FlexiGrip ¢ effettiva a partire da 20 N. Eliminando il
carico, la SensorHand Speed afferra nuovamente con la forza di presa minima.

dopo aver afferrato, come nell‘esempio 1 I'oggetto deve essere afferrato con una forza di
presa maggiore. |l paziente genera quindi un segnale muscolare sul secondo elettrodo.
Proporzionalmente si pué aumentare la forza di presa trai 10 N e i 100 N. Quando I‘oggetto
afferrato cambia posizione, la forza di presa aumenta fino a ca. il 50% rispetto al valore della
forza di presa iniziale. FlexiGrip diviene efficace a circa il valore doppio della forza di presa
preimpostata fino a un massimo di 130 N, eliminando il carico, la SensorHand Speed afferra
nuovamente con la forza di presa iniziale.

Programma 5: VarioDual: due elettrodi

Apertura Chiusura

Velocita ed intensita della tensione muscolare sul | Velocita ed intensita del rilassamento muscolare
primo elettrodo sul primo elettrodo

Velocita di apertura Velocita di chiusura

proporzionale da proporzionale da

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

Aumento forza di presa:

La forza di presa dipende dall‘intensita del seg-
nale muscolare sul secondo elettrodo.

Forza di presa: proporzionale da 10 N a 100 N
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Forza di presa iniziale

Regolazione automatica della
forza di presa

Funzione Flexi-Grip

10N

proporzionale:
da 10 Na 100 N

Nessuna regolazione automatica
della forza di presa:

proporzionale:
fino max. 11 50% rispetto alla
forza di presa iniziale

da 20 N

dipende dalla forza di presa ini-
ziale, effettiva in corrispondenza
del valore leggermente superiore

a quello della regolazione auto-
matica della forza di presa min.
da 20 N max. da 130 N

Programma 6: sensore DMC plus disattivabile

Controllo con: 2 elettrodi

P> Controllo con 2 elettrodi

Il presente controllo corrisponde al programma 2, tuttavia il ,sensore SUVA* e la funzione FlexiGrip sono
temporaneamente disattivabili.

Attivazione e disattivazione del “sensore SUVA” e della funzione FlexiGrip

Per la presa di oggetti particolarmente morbidi e pieghevoli quali ad es. materiali in espanso molto morbidi o
pinzette, & possibile disattivare il “sensore SUVA". Aprite la SensorHand Speed fino all'arresto e mantenetela
in questo stato tramite un segnale muscolare di qualsiasi intensita. Esercitate contemporaneamente una
leggera pressione sul “sensore SUVA” (fig. 1), ad es. facendo pressione sul bordo di un tavolo. Una breve
vibrazione conferma la disattivazione.

Per I'attivazione del “sensore SUVA" ripetete |'operazione appena descritta. Due brevi vibrazioni confermano
I'attivazione del “sensore SUVA".

Nota: Osservate che, a “sensore SUVA" disattivato, la forza di presa non puo essere regolata automa-
ticamente e gli oggetti afferrati potrebbero scivolare.

Dopo aver inserito |‘accumulatore, i segnali di vibrazione informano il paziente riguardo la modalita attuale.
Una vibrazione: il sensore & disattivato

Due vibrazioni: il sensore & attivato

Descrizione programma mano MyoHand VariPlus Speed

Programm 1: DMC plus

Comando con: 2 elettrodi

P> Comando con 2 elettrodi

Velocita e forza di presa vengono determinate dall'intensita del segnale degli elettrodi (risultante dalla tensione
muscolare). Tramite un segnale degli elettrodi piu intenso € possibile, in base alle esigenze, aumentare la
forza di presa fino al suo massimo (circa 100 N) in qualsiasi momento.

Apertura:
Chiusura:

proporzionale tramite I'elettrodo di apertura.
proporzionale tramite I'elettrodo di chiusura.
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Esempio 1: Nel caso di un segnale dell’elettrodo debole, per afferrare un oggetto, viene prodotta
la forza di presa minima.

Esempio 2: Nel caso di un segnale dell’elettrodo piu intenso, viene generata una forza di presa
maggiore. Tramite regolazione della presa con un segnale dell’elettrodo piu intenso,
la forza di presa viene aumentata fino ad un valore massimo di circa 100 N.

Programma 1: DMC plus: due elettrodi

Apertura Chiusura

Segnale degli elettrodi continuo Segnale degli elettrodi continuo

Una presa con forza massima impedisce |'aper-
tura della mano attraverso segnali dell’elettrodo
indesiderati.

Velocita: proporzionale Velocita: proporzionale

Programma 2: AutoControl — Input basso

Comando con: 2 elettrodi,
1 elettrodo e 1 interruttore o

1 interruttore
La mano si chiude a velocita costante, la forza di presa aumenta proporzionalmente alla durata della presa
stessa.

P> Comando con 2 elettrodi

Apertura:  proporzionale tramite I'elettrodo di apertura.
Chiusura:  a velocita costante tramite un segnale muscolare di qualsiasi intensita sopra la soglia ON
dell’elettrodo di chiusura.

Programma 2: AutoControl - Input basso: due elettrodi

Apertura Chiusura
Segnale degli elettrodi continuo Segnale degli elettrodi continuo

Una presa con forza massima impedisce |'aper-
tura della mano attraverso segnali dell’elettrodo
indesiderati.

Velocita: proporzionale Velocita: costante

P Comando con 1 elettrodo e 1 interruttore

Apertura:  proporzionale tramite I'elettrodo di apertura.
Chiusura:  a velocita costante tramite azionamento dell’'interruttore MyoBock.
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Programma 2: AutoControl - Input basso: un elettrodo e un interruttore

Apertura

Chiusura

Segnale degli elettrodi continuo

Segnale tramite I'interruttore

Una presa con forza massima impedisce I'aper-
tura della mano attraverso segnali dell’elettrodo
indesiderati.

Velocita: proporzionale

Velocita: costante

P> Controllo con 1 interruttore

Il presente programma ¢ utilizzabile in combinazione con un qualsiasi interruttore MyoBock.

Apertura:
rimane quindi aperta.
Chiusura:

a velocita costante, finché si mantiene azionato l'interruttore in posizione di apertura. La mano

a velocita costante tramite azionamento dell'interruttore in posizione di chiusura.

Programma 2: AutoControl - Input basso: un interruttore

Apertura

Chiusura

La mano si apre finché si mantiene azionato I'inter-
ruttore in posizione di apertura.

La mano si chiude, finché si mantiene azionato
I'interruttore in posizione di chiusura.

Velocita: costante

Velocita: costante

Programma 3: VarioControl

Comando con: 1 elettrodo o
1 trasduttore lineare

Tramite questo programma, la velocita di apertura viene determinata dall'intensita e dalla velocita della tensione
muscolare. La velocita di chiusura e la forza di presa dipendono dal diminuire della tensione muscolare.

P> Comando con 1 elettrodo

Apertura:  proporzionale. La velocita di apertura viene determinata dall'intensita e dalla velocita della
tensione muscolare.

Chiusura:  proporzionale. La velocita di chiusura viene determinata dall'intensita e dalla velocita del
rilassamento muscolare.

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

Esempio 1: Dopo I'apertura, il paziente rilassa il muscolo molto lentamente. La chiusura avviene propor-
zionalmente al diminuire del segnale dell’elettrodo. L'oggetto viene afferrato con forza ridotta.

Esempio 2: Dopo I'apertura, il paziente rilassa il muscolo a velocitd massima. La mano si chiude a velocita

massima ed inizia ad afferrare I'oggetto con forza di presa massima (circa 100 N).
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Programma 3: VarioControl: un elettrodo

Apertura

Chiusura

Segnale degli elettrodi crescente

Segnale degli elettrodi decrescente

Forza di presa: proporzionale al diminuire del seg-
nale degli elettrodi.

Una presa con forza massima impedisce I'aper-
tura della mano attraverso segnali dell’elettrodo
indesiderati.

Velocita: proporzionale

Velocita: proporzionale

P> Controllo con 1 trasduttore lineare

Apertura:

si tira il cavo del trasduttore lineare.
Chiusura:

si rilascia il cavo del trasduttore lineare.
Arresto:

proporzionale. La velocita di apertura viene determinata dalla velocita e dall'intensita con cui
proporzionale. La velocita di chiusura viene determinata dalla velocita e dall'intensita con cui

rilasciando molto lentamente il cavo del trasduttore lineare, la mano rimane aperta.

Esempio 1: Dopo I'apertura, il paziente rilascia lentamente il cavo del trasduttore lineare. L'oggetto viene

afferrato con forza ridotta.

Esempio 2: Dopo I'apertura, il paziente rilascia a velocita massima il cavo del trasduttore lineare. La mano
si chiude a velocitd massima e afferra I'oggetto con forza di presa pari a circa 100 N.

Programma 3: VarioControl: un trasduttore lineare

Apertura

Chiusura

Segnale degli elettrodi crescente

Segnale degli elettrodi decrescente

Forza di presa: proporzionale al diminuire del seg-
nale degli elettrodi.

Una presa con forza massima impedisce |'aper-
tura della mano attraverso segnali dell’elettrodo
indesiderati.

Velocita: proporzionale

Velocita: proporzionale

Programma 4: VarioDual

Comando con: 2 elettrodi

P> Comando con 2 elettrodi

Tramite questo programma, la velocita di apertura viene determinata dall’intensita e dalla velocita della
tensione muscolare. La velocita di chiusura dipende dalla velocita del rilassamento muscolare. La forza
di presa viene determinata dal segnale muscolare consecutivo o simultaneo al secondo elettrodo.

Elettrodo 1:
Apertura:
tensione muscolare.

78 | Ottobock

proporzionale. La velocita di apertura viene determinata dall'intensita e dalla velocita della



Chiusura: proporzionale. La velocita di chiusura viene determinata dall'intensita e dalla velocita del
rilassamento muscolare.

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

Elettrodo 2:

Presa: la formazione della forza di presa viene determinata dall'intensitd del segnale muscolare al
secondo elettrodo.

Esempio 1: Dopo I'apertura si rilassa il muscolo ad una qualsiasi velocita. La chiusura avviene proporzionalmente
alla velocita del rilassamento muscolare. L'oggetto viene afferrato con forza di presa minima.

Esempio 2: Dopo la presa descritta nell’esempio 1, I'oggetto deve essere afferrato con una forza di presa

pit alta. Per fare questo, il paziente genera un segnale al secondo elettrodo. E possibile ge-
nerare proporzionalmente una forza di presa fino a 100 N.

Programma 4: VarioDual: due elettrodi

Apertura

Chiusura

Segnale degli elettrodi crescente tramite tensione
muscolare sul primo elettrodo.

Segnale degli elettrodi decrescente tramite rilassa-
mento muscolare sul primo elettrodo.

Forza di presa: proporzionale all'intensita del segnale
al secondo elettrodo.

Una presa con forza massima al secondo elettrodo
impedisce I'apertura della mano attraverso segnali
dell’elettrodo indesiderati.

Velocita: proporzionale

Velocita: proporzionale

Programma 5: DigitalControl

Comando con: 2 elettrodi,

1 elettrodo e 1 interruttore o

1 interruttore

La mano si chiude a velocita costante, la forza di presa aumenta proporzionalmente alla durata della presa

stessa.

P> Comando con 2 elettrodi

Apertura:
Chiusura:

Programma 5: DigitalControl: due elettrodi

digitale. Tramite I'elettrodo di apertura. La mano si apre a velocitd costante.
digitale. Tramite I'elettrodo di chiusura. La mano si chiude a velocita costante.

Apertura

Chiusura

Segnale degli elettrodi continuo

Segnale degli elettrodi continuo

Forza di presa: subordinata alla durata del segnale

Velocita: costante

Velocita: costante
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P> Comando con 1 elettrodo e 1 interruttore

Apertura:  segnale degli elettrodi tramite I'elettrodo di apertura.
Chiusura:  segnale tramite I'interruttore. La mano si chiude a velocita costante.

Programma 5: DigitalControl: un elettrodo e un interruttore

Apertura Chiusura

Segnale degli elettrodi continuo Segnale tramite I'interruttore

Forza di presa: subordinata alla durata del segnale

Velocita: costante Velocita: costante

P> Controllo con 1 interruttore

Il presente programma € utilizzabile in combinazione con un qualsiasi interruttore MyoBock.

Apertura:  a velocitd costante, finché si mantiene azionato I'interruttore in posizione di apertura. La mano
rimane quindi aperta..
Chiusura:  a velocitd costante, finché si mantiene azionato I'interruttore in posizione di chiusura.

Programma 5: DigitalControl: un interruttore

Apertura Chiusura

Segnale tramite I'interruttore Segnale tramite I'interruttore

Forza di presa: subordinata alla durata del segnale

Velocita: costante Velocita: costante

Programma 6: Double Channel Control

Comando con: 1 elettrodo
In questo programma, la mano viene aperta attraverso un segnale intenso e veloce, e chiusa attraverso un
segnale lento e blando.

Programma 6: Double Channel Control: un elettrodo

Apertura Chiusura

Segnale degli elettrodi intenso e veloce Segnale degli elettrodi lento e blando

Forza di presa: subordinata alla durata del segnale

Velocita: costante Velocita: costante
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Dati tecnici

Corrente di riposo 2mA
Temperatura d'esercizio 0-70°C
Larghezza di apertura 100mm
Velocita proporzionale 15-300mm/s
Forza di presa proporzionale 0-ca. 100N
Durata del componente di presa 5 anni
Durata della batteria 2 anni

Alimentazione batterie:

EnergyPack 757B20/757B21 7,2V
MyoEnergy Integral 7567B35=* 7,4V
X-ChangePack 757B15 6V

Condizioni ambientali

Stoccaggio (con e senza confezione) +5 °C/+41 °F ... +40 °C/+104 °F

Umidita relativa: max. 85%, senza condensa
Trasporto (con e senza confezione) -5°C/+23 °F ... +45 °C/+113 °F

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

Umidita relativa: max. 95%, senza condensa
Carica della batteria +5 °C/+41 °F ... +40 °C/+104 °F

Umidita relativa: max. 85%, senza condensa

Simboli utilizzati

Dispositivo medico

Manutenzione

Al fine di evitare lesioni e di salvaguardare la qualita del prodotto, si consiglia di eseguire regolarmente una
manutenzione (controllo del servizio assistenza) ogni 24 mesi. Il periodo di tolleranza 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‘in-
tera copertura della garanzia. Durante la manutenzione potrebbe essere necessario eseguire prestazioni
addizionali come ad esempio una riparazione. A seconda dell‘entita e della validita della garanzia queste
prestazioni addizionali del servizio assistenza possono essere eseguite gratuitamente oppure a pagamento,
previa presentazione del relativo preventivo. 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 I'imballaggio ricevuto con [‘unita sostitutiva.

Pulizia e cura

Pulire la protesi con un panno morbido umido e sapone delicato (p.es. Ottobock Derma Clean 453H10=1)
in caso di sporcizia. Accertarsi che nessun liquido penetri nei componenti del sistema.

Al termine asciugare i componenti protesici con un panno morbido.
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Responsabilita

Otto Bock Healthcare Products GmbH, in seguito denominata “il Produttore”, concede la garanzia esclu-
sivamente nel caso in cui vengano osservate le indicazioni sulla lavorazione ed elaborazione, nonché sulle
operazioni e sugli intervalli di manutenzione del prodotto. Il Produttore invita espressamente ad utilizzare il
presente prodotto esclusivamente nelle combinazioni di elementi autorizzate dal Produttore (vedi istruzioni
d'uso e cataloghi). Il Produttore non & responsabile in caso di danni causati da combinazioni di elementi
modulari e impieghi non approvati dal Produttore.

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

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 proprietari.

Tutti i marchi, nomi commerciali o ragioni sociali qui indicati possono essere marchi registrati e sono sog-
getti ai diritti dei relativi proprietari. L'assenza di un contrassegno esplicito dei marchi utilizzati nel presente
documento d'accompagnamento, non significa che un marchio non sia coperto da diritti di terzi.

Conformita CE

Il fabbricante Otto Bock Healthcare Products GmbH dichiara che il prodotto € conforme alle norme euro-
pee applicabili in materia di dispositivi medici. |l prodotto soddisfa i requisiti previsti dalla direttiva RoHS
2011/65/UE sulla restrizione dell'uso di determinate sostanze pericolose in apparecchiature elettriche ed
elettroniche. Il testo completo delle Direttive e dei requisiti & disponibile al seguente indirizzo Internet: http://
www.ottobock.com/conformity
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Espafiol

Fecha de la ultima actualizaciéon: 2021-04-14

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

¢ El personal técnico le explicara como utilizar el producto de forma segura.

¢ Pdéngase en contacto con el personal técnico 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.

¢ Conserve este documento.

Introduccion

Estimado paciente: tenga en cuenta que este documento informativo ha sido elaborado para los productos
de SensorHand Speed y MyoHand VariPlus Speed. Para evitar confusiones, en cada capitulo se incluye el
nombre del producto correspondiente. Ponga en marcha el producto siguiendo exclusivamente la informacién
incluida en los documentos adjuntos.

SensorHand Speed de Ottobock con sistema de sensores SUVA*

Para el ajuste de la prétesis, su técnico ortopédico ha elegido entre seis posibles funciones el control que

mds se ajusta a sus necesidades especificas. En el anexo se detallan todas las variantes de funcién, que

van acompafnadas con ejemplos prdécticos.

Para que pueda comprender mejor el funcionamiento de la mano SensorHand Speed, hemos preparado

un resumen de las principales caracteristicas de funcionamiento partiendo de la opcién de control mas

utilizada (DMC = Dynamic Mode Control).

* Mediante la fuerza de su tensién muscular, usted mismo puede controlar la velocidad al abrir y cerrar la
mano, por lo que el agarre se realizard de forma sencilla y natural.

* Si sostiene un objeto con la mano SensorHand Speed, controlard la fuerza con la que lo quiere sujetar
mediante la intensidad de la tensién muscular. Por tanto, los objetos pequefios y delicados se pueden
agarrar suavemente sin ningdn problema.

Sistema de estabilizacion de la fuerza de agarre “sistema de sensores SUVA” (fig.1)

Si un objeto amenaza con escapdrsele de su mano protésica, la mano SensorHand Speed lo agarra por

si misma con mds fuerza sin su intervencion y lo estabiliza automdticamente. En cuanto el objeto deja de

amenazar con resbalarse, este proceso se interrumpe.

Para ello se ha incorporado un sistema de sensores en la punta del pulgar (ver flecha en fig. 1) y en la

palanca de dedo. Las sefiales enviadas por el sistema de sensores serdn valoradas por un sistema elec-

tronico especial. A continuacién, el sistema electrénico indica al motor la fuerza de agarre necesaria. El

agarre posterior y automdatico se podrd parar en cada momento con una breve sefial en direccion abierto.

La mano SensorHand Speed le libera de tener que estar controlando constantemente el agarre y asi puede

centrarse en otras cosas. Con la mano SensorHand Speed dominard con mucha mads tranquilidad las

situaciones cotidianas que requieren una mayor concentraciéon cuando se utilizan otros sistemas protésicos.

® Las bolsas de plastico ya no se deslizardn de la mano cuando desvie su atencién a otras cosas durante
la compra.

® Atar el corddn de los zapatos ahora es mucho mds fdcil.

® Los vasos fragiles ya no se deslizan de la mano al verter liquido.

* etc.

* Desarrollado por Otto Bock Health Care en colaboracién con la aseguradora de accidentes suiza SUVA.
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Una senal corta de apertura detendrd inmediatamente el agarre automdtico en cualquier momento. Ademds,
el valor méximo de agarre automdtico es limitado y el auto-agarre sélo estd disponible en los programas
de control del 1 al 4.

El programa 6 le ofrece la posibilidad de desactivar manualmente el “sistema de sensores SUVA" para
agarrar espumas blandas o herramientas.

jAtencion!

El agarre posterior automdtico del sistema de estabilizacion del agarre “sistema de sensores
SUVA", que se inicia al entrar en contacto con el sensor, requiere un manejo cuidadoso en
ciertas situaciones: por ejemplo, al dar un apretén de manos o durante el aseo personal, etc.

Guarde siempre la mano protésica de manera que quede un poco abierta. De este modo prote-
gerd el sistema de sensores y el mecanismo de posibles dafios debidos a un elevado esfuerzo
continuo.

FlexiGrip

Gracias a la funcién FlexiGrip es posible volver a posicionar un objeto cogido en la mano eléctrica sin
tener que abrir el agarre a través de los electrodos (o del interruptor) y a continuacion tener que cerrarla
de nuevo. La mano protésica sigue los cambios de posiciéon como lo haria una mano natural. No es
necesaria ninguna tensién muscular.

MyoHand VariPlus Speed de Ottobock

La mano MyoHand VariPlus Speed de Ottobock es una mano protésica con control mioeléctrico que
destaca por su alta velocidad de agarre en combinacion con un concepto de control innovador y sensible.
Varios programas proporcionales y digitales de control con 1y 2 electrodos, elementos de control lineal e
interruptores permiten un ajuste individual a las necesidades de cada paciente.

La mano MyoHand VariPlus Speed de Ottobock se basa en el sistema DMC (DMC = Dynamic Mode Control)
de Ottobock. Este sistema desarrollado por Ottobock utiliza dos sistemas independientes de medicion y de
regulacion para ajustar la velocidad y la fuerza de agarre de forma 6ptima a la sefial muscular del paciente.
El control proporcional DMC (Dynamic Mode Control) permite al paciente controlar la velocidad y la fuerza
de agarre de manera proporcional al nivel de su sefial muscular. Si la intensidad de la sefial muscular varia,
la velocidad y la fuerza de agarre se adaptan inmediatamente a la sefial muscular modificada.

Para el ajuste de la proétesis, su técnico ortopédico ha elegido para usted el control que mds se adapta a
sus necesidades entre seis posibles opciones de funcionamiento. En el anexo se enumeran las seis opciones
de funcionamiento de manera detallada y se explican con ejemplos practicos.
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Advertencias generales de seguridad

El incumplimiento de las indicaciones de seguridad que se describen a continuacion puede
provocar fallos en el funcionamiento o daiios en el producto. Siga las indicaciones de se-
guridad y tome las precauciones indicadas en este documento adjunto.

A Conducir un vehiculo

No se puede dar una respuesta generalizada a si el portador de una prétesis de brazo estd o no
en situacién de conducir un vehiculo y en qué medida puede hacerlo. Esto dependerd del tipo
de protetizacion (altura de la amputacion, a un lado o a ambos lados, condiciones del muiioén,
modelo de la proétesis) y de las facultades especificas del portador de la prétesis. Respete siem-
pre las normas nacionales para la conduccion de vehiculos y, por razones legales en materia
de seguros, acuda a un organismo autorizado para que compruebe y confirme su capacidad
de conduccidn. Por lo general, Ottobock recomienda que una empresa especializada adapte el
control del vehiculo a las necesidades del conductor (p. €]. la barra de direccion). Es absoluta-
mente necesario que se garantice una conduccion sin riesgos con la mano eléctrica de sistema
desactivada. Conducir un vehiculo con la mano eléctrica de sistema conectada supondria un
peligro para los usuarios de la via pablica en caso de que funcionara mal.

Precaucion:

Si la proétesis de brazo estd equipada con un cierre de muiieca, antes de que se utilice, el com-
ponente de agarre debe colocarse de modo que un ligero retorcimiento no haga que la mano
se suelte de la protesis.

2 Distancia con respecto a dispositivos de comunicacién

A una distancia insuficiente con respecto a dispositivos de comunicacion de AF (p. ej., teléfonos
moviles, aparatos con Bluetooth, aparatos con Wi-Fi) puede producirse un comportamiento
inesperado de la prétesis debido a una alteracién de la comunicacién interna de datos. Se
recomienda respetar las siguientes distancias minimas:

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

¢ Teléfono movil GSM 1800 / GSM 1900 / UMTS: 0,7 m
o Teléfono inalémbrico DECT, incluida la base: 0,35 m

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

* Aparatos con Bluetooth (productos de terceros no autorizados por Ottobock): 0,22 m

¢ Sj se sitla cerca de cables de alta tension, emisores, transformadores u otras fuentes con una fuerte
radiacién electromagnética (por ejemplo, sistemas de proteccion de articulos en centros comerciales)
se pueden producir fallos en el funcionamiento de la mano eléctrica de sistema y de los componentes
conectados. Para evitar esto, ajuste los electrodos de modo que su sensibilidad sea la minima posible.
En caso de que se produzcan fallos habituales en las funciones de la mano, un centro especializado
deberd comprobar los electrodos.

Procure que no penetren particulas sélidas ni liquidos en la mano eléctrica de sistema. La mano eléctrica
de sistema no deberia exponerse a humo o polvo intenso, vibraciones mecdnicas o golpes y tampoco a
temperaturas elevadas.

La mano eléctrica de sistema ha sido desarrollada para las actividades cotidianas y no puede emplear-
se en actividades extraordinarias, como por ejemplo en deportes extremos (escalada libre, parapente,
etc.). El trato cuidadoso de la prétesis y sus componentes no sélo aumenta su vida dtil, sino que también
sirve para la seguridad personal del paciente. En caso de haber cargado la prétesis en exceso (p.ej.
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al caerse o una situacién similar), es necesario que contacte inmediatamente con el técnico ortopédico
para comprobar los posibles dafnos que haya sufrido la prétesis. La persona de contacto es el técnico
ortopédico responsable que enviard la prétesis al servicio mioeléctrico de Ottobock.

® Sdlo el servicio técnico mioeléctrico certificado de Ottobock puede abrir y reparar la mano eléctrica de
sistema y los componentes deteriorados.

* Antes de establecer o desconectar cualquier conexion eléctrica (por ejemplo, al extraer la mano de la
prétesis), es necesario que desactive el sistema de la fuente de energia. Para ello, saque el acumulador
de su soporte o desconecte la prétesis pulsando la tecla de la toma de carga.

® Para colocarse el guante protésico, no utilice un spray de silicona, ya que el guante no quedaria colo-
cado de manera segura. Se recomienda el gel Procomfort 633S2 de Ottobock como ayuda de montaje.

e Combine el producto Gnicamente con aquellos componentes que hayan sido autorizados por Ottobock
(posibilidades de combinacién). El empleo de componentes protésicos inadecuados puede provocar una
caida debido a fallos en el funcionamiento o a una rotura de las piezas de soporte. Ottobock no asume
ningun tipo de responsabilidad 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 proétesis.

¢ Los Servicios Técnicos de Ottobock se reservan el derecho exclusivo de manipulacion de la bateria (no
realice ninguna sustitucion por su cuenta).

® En caso de utilizar el producto junto a sistemas implantables activos (p. ej., marcapasos, desfibrilador,
etc.), preste atencién a que se respeten las distancias minimas exigidas por el fabricante del implante.
Debido a la irradiacién electromagnética generada por el producto pueden producirse fallos en los sis-
temas implantables activos. Observe también en todo caso las condiciones de uso y las indicaciones de
seguridad prescritas por el fabricante del implante.

Entrada de agua o humedad

El sistema eléctrico y mecdnico de la mano eléctrica de sistema no son resistentes al agua. Evite que el
agua penetre en la mano eléctrica de sistema. Puede utilizar la mano eléctrica de sistema para su aseo
diario, para lavar platos, etc., pero preste atencién a que el guante protésico no esté dafiado. Evite también
que el agua discurra por el borde del guante y que penetre en el mecanismo de la mano. Si, a pesar de
todo, observa que ha entrado agua en el interior de la mano, acuda inmediatamente al servicio técnico
para evitar dafos mayores.

Interruptor manual (fig. 2 y fig. 3)
La mano eléctrica de sistema dispone de un interruptor eléctrico para conectarla y desconectarla. Este
interruptor estd situado discretamente debajo de la mano interior, de modo que no se ve desde fuera.

Figura 2: Interruptor de la mano, posicion “enc.”, la mano eléctrica de sistema estd activada.
Figura 3: Interruptor de la mano, posicion “apag.”, la mano eléctrica de sistema estd desactivada.
¢Cudndo se debe utilizar el interruptor manual?

Cuando se quiera mantener una posicion de agarre durante un periodo prolongado, p.ej. al sujetar los
cubiertos o al escribir.

Con ello se evita una apertura involuntaria de la mano, que puede surgir al tensar los muisculos involuntario-
mente o por influencias eléctricas extremas. Ademds esto consigue prolongar la duracién del acumulador.

El interruptor manual puede activarse con la otra mano, pero también puede hacerse presionando en la
pierna o en el respaldo de una silla.

Cierre de muidieca (fig. 4)
Si la mano eléctrica de sistema dispone de un cierre de mufeca, le ofrecemos las siguientes posibilidades:

puede colocar la mano eléctrica de sistema en la posicion de agarre que le resulte mds cémoda girandola
(pronacion y supinacion pasivas). De este modo podrd agarrar numerosos objetos con mayor facilidad.
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Ademads, puede separar la mano eléctrica de sistema del encaje facilmente para cambiarla por un greifer
eléctrico de sistema. Para ello, gire la mano eléctrica de sistema una vez sobre su propio eje hasta que
se produzca una ligera resistencia (aprox. 360°), hacia la derecha o hacia la izquierda (fig. 4). Cuando se
supere esta resistencia, la mano eléctrica de sistema ya puede sacarse.

Encaje del cierre de muiieca

Introduzca el cierre de mufieca en el anillo de laminar, presione bien y gire un poco la mano eléctrica de
sistema o el greifer eléctrico hacia la derecha o hacia la izquierda. El mecanismo de encaje se suelta con
la presién y la mano eléctrica o el greifer eléctrico puede fijarse con firmeza en el anillo de laminar.
Después de redlizar el encaje, compruebe siempre que la mano eléctrica o el greifer eléctrico esté
bien colocada/o.

Acumuladores recargables

Para accionar la mano eléctrica de sistema utilice sélo acumuladores de Ottobock totalmente cargados.
Deberia tenerse siempre preparado como recambio un segundo acumulador de Ottobock cargado.

Una gestion inteligente del acumulador le informa del estado de carga descendente del acumulador, lo
que hace que la mano se vuelva cada vez mads lenta o bien genere una fuerza de agarre menor. La mano
termina por desconectarse si el estado de carga es demasiado bajo, por lo cual se protege al acumulador
de una perjudicial descarga total.

Ottobock recomienda cargar o cambiar el acumulador a tiempo cuando se observe que el estado de
carga va disminuyendo. Para ello, presione hacia afuera la palanca de encaje del acumulador, saque el
acumulador descargado y sustituyalo por el que esté cargado. Al colocar el acumulador, la palanca de
encaje se cierra automdticamente.

Se recomienda utilizar la mano eléctrica de sistema con el EnergyPack 757B20/757B21 para poder
aprovechar la plena capacidad de rendimiento durante mds tiempo. La mano eléctrica de sistema puede
funcionar con el X-ChangePack 757B15, aunque con limitaciones de rendimiento. Encontrard indicaciones
mas detalladas sobre el manejo del acumulador en la informacion adjunta del acumulador.

Los acumuladores sélo se pueden cargar con los acumuladores de Ottobock indicados en el manual de
instrucciones.

2 Atencion!

Si la mano eléctrica de sistema reconoce un EnergyPack 757B20/757B21 o un MyoEnergy
Integral 757B35=" se cambia automdticamente a la tecnologia de acumuladores Li-lon. Una
vez cambiada, el sistema sélo deberia utilizarse con esta tecnologia. Si a pesar de todo
se utiliza el X-ChargePack 757B15 de Ottobock, la capacidad del acumulador ya no se
podrd aprovechar por completo. Con el MyoSelect 757T13 de Ottobock es posible volver
al funcionamiento con un X-ChargePack. Por razones de seguridad del funcionamiento y
de fiabilidad deben utilizarse exclusivamente acumuladores Ottobock 757B20, 757B21,
757B35=* 0 757B15.

El suministro se realiza en estado de servicio para el X-ChangePack.

Mantenimiento/Reparacion
En el folleto informativo que se adjunta con el guante estético encontrard las indicaciones para su mante-
nimiento. Para mds informacioén dirijase a su técnico ortopédico.
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ﬁ No tire bajo ningin 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 refe-
rencia 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 vigencia respecto
a los procedimientos de recogida selectiva de deshechos.

Descripcion de los programas de SensorHand Speed

Nota: con un impulso corto para “ABRIR” se puede parar tanto el reajuste automatico de la
fuerza de agarre como la funcién FlexiGrip en cualquier momento.

Programa 1: Sistema de sensores DMC plus

Control con: 2 electrodos

P> Control con 2 electrodos

Este control se corresponde con el control DMC plus con “interruptor virtual” integrado (Dynamic Mode
Control) y ademds cuenta con el sistema de estabilizacion de agarre “sistema de sensores SUVA”. La velo-
cidad o fuerza de agarre determina la sefal de los electrodos (resultado de la tension muscular). Después
de un agarre con fuerza maxima, el umbral de conexién se eleva a un valor mayor en direccién “"abierto
(“interruptor manual virtual“). Gracias a este aumento se disminuye el riesgo de abrir la mano con senales
musculares involuntarias. La seguridad del agarre, p.ej. al sujetar cubiertos, aumenta en consecuencia.

un

Abrir: proporcional a través del electrodo “abierto”
Cerrar: proporcional a través del electrodo “cerrado”

Ejemplo 1: con una sefial muscular baja se aplica la minima fuerza (10 N) para agarrar un objeto. Si
el sistema de sensores reconoce un cambio de posicién del objeto la fuerza de agarre se
reajustard, si fuera necesario, automdticamente hasta 1,5 veces de la fuerza inicial (15 N).
FlexiGrip se activa cuando se aplica una fuerza de 20 N. Al eliminar la carga, SensorSpeed
vuelve a agarrar con la misma fuerza de antes.

Ejemplo 2:  con una sefal muscular elevada se genera una fuerza de agarre superior y si se modifica la
posicién del objeto agarrado y es necesario, se reajusta hasta la fuerza méxima de agarre
(130 N). La funcién FlexiGrip actta a partir de 130 N. Si se suprime la carga, la SensorHand
Speed vuelve a agarrar con la fuerza anterior.

Programa 1: sistema de sensores DMC plus: dos electrodos

Abierto Cerrado

Senal mioeléctrica mediante el electrodo Sefal mioeléctrica mediante el electrodo
Velocidad de apertura Velocidad de cierre

proporcional de 15 mm/s hasta 300 mm/s proporcional de 5 mm/s hasta 300 mm/s

88 | Ottobock



Fuerza de agarre inicial Redjuste automadatico de la Funcion FlexiGrip
fuerza deagarre

proporcional: proporcional: ocurre cuando la fuerza inicial
de O N hasta 100 N hasta un maximo de 1,5 veces es superior a la fuerza de agarre
de la fuerza de agarre inicial actual. Efectiva
min. a partir de 20 N
p.ej. max. a partir de 130 N

Fuerza de agarre inicial de 10 N
reajuste de la fuerza de agarre
hasta un maximo de 15 N

A través de una sefial muscular mds fuerte, es posible un agarre posterior independiente del reajuste
automadtico, si fuera necesario, hasta la fuerza maxima de agarre (100 N)

Programa 2: AutoControl — Lowinput

Control con: 2 electrodos,

1 electrodo y 1 interruptor o

1 interruptor
La mano se cierra con la mayor velocidad y agarra un objeto con la fuerza minima de agarre (10 N).
Si el sistema de sensores reconoce un cambio en la posicion del objeto, se realiza, si es necesario, un
nuevo agarre automdtico hasta la fuerza maxima de agarre (100 N).
FlexiGrip se activa a partir de la fuerza maxima de agarre. Si se suprime la carga, la SensorHand Speed
vuelve a agarrar con la fuerza anterior.

P> Control con 2 electrodos

Abrir: proporcional a través del electrodo “abierto”.

Cerrar: con la mayor velocidad mediante una breve sefial muscular en cualquier nivel a través del
umbral ON al electrodo “cerrado”.

Programa 2: AutoControl - Lowinput: dos electrodos

Abierto Cerrado

Senal mioeléctrica a través del electrodo Seial mioeléctrica a través del electrodo digital
(breve sefal en cualquier nivel)

Velocidad de apertura Velocidad de cierre
proporcional de 15 mm/s a 300 mm/s constante 300 mm/s
Fuerza de agarre inicial Reaqjuste automadtico de la Funcion FlexiGrip

fuerza de agarre

10N hasta un maximo de 130 N efectiva a partir de la maxima
fuerza de agarre

P> Control con 1 electrodo y 1 interruptor

Abrir: proporcional a través del electrodo “abierto”

Cerrar: con la mayor velocidad, accionando brevemente el interruptor.
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Programa 2: AutoControl - Lowinput: un electrodo y un interruptor
Abierto Cerrado

Sefial mioeléctrica a través del electrodo Sefial a través del lado cerrado del interruptor.
SensorSpeed se cierra

Velocidad de apertura Velocidad de cerrado
proporcional de 15 mm/s hasta 300 mm/s constante 300 mm/s
Fuerza de agarre inicial Redjuste automadatico de la Funcién FlexiGrip

fuerza de agarre

10N hasta un maximo de 130 N efectiva a partir de la maxima
fuerza de agarre

B> Control con 1 interruptor

Este programa puede usarse junto con el interruptor MyoBock de Ottobock que prefiera.

Abrir: con la mayor velocidad, mientras se acciona el lado abierto del interruptor. Ahora la mano
permanece abierta.

Cerrar: con la mayor velocidad, accionando el lado cerrado del interruptor.

Programa 2: AutoControl - LowInput: un interruptor

Abierto Cerrado
La mano se abre mientras se acciona el lado Sefial a través del lado cerrado del interruptor: la
abierto del interruptor mano se cierra.
Velocidad de apertura Velocidad de cerrado
constante 300 mm/s constante 300 mm/s
Fuerza de agarre inicial Reajuste automdtico de la Funcién FlexiGrip
fuerza de agarre
10N hasta un maximo de 130 N efectiva a partir de la maxima
fuerza de agarre

Programa 3: AutoControl

Control con: 1 electrodo o

1 transductor linear o

1 interruptor
La mano se cierra con la mayor velocidad y agarra un objeto con la minima fuerza de agarre (10 N).
Si el sistema de sensores detecta un cambio en la posiciéon del objeto, se reajusta automdtica y
progresivamente hasta la fuerza de agarre necesaria (mdx. 130 N).
La funcién FlexiGrip actia a partir de 130 N. Si se suprime la carga, la SensorHand Speed vuelve a
agarrar con la fuerza anterior.

P> Control con 1 electrodo

Abrir: con la mayor velocidad, por medio de una sefial muscular rdpida y permanente a través del
electrodo.

Cerrar: con la mayor velocidad, por medio de la relajacién répida del musculo.

Parar: por medio de una relajacién muscular muy lenta a través del electrodo: la mano permanece
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abierta.

Ejemplo 1:  después de la apertura, relaje el misculo muy lentamente.
La posicién de apertura no varia.
Ejemplo 2: después de la apertura, relaje el misculo con la velocidad méxima. La mano se cierra automa-

ticamente con la velocidad méxima y comienza a agarrar el objeto con una fuerza de agarre

de 10 N.

Si el sistema de sensores detecta un cambio de posicion del objeto, se vuelve a agarrar (si es
necesario) automdticamente hasta la maxima fuerza de agarre (130 N).

Programa 3: AutoControl: un electrodo

Abierto

Cerrado

Senal mioeléctrica rdpida y permanente a través
del electrodo.

Velocidad de apertura
constante 300 mm/s

Relajacién muscular muy lenta a través del
electrodo:
La mano permanece abierta.

Relajaciéon muscular rdpida a través del electrodo:
La mano se cierra

Velocidad de cierre
constante 300 mm/s

Fuerza de agarre inicial

Reajuste automdtico de la
fuerza de agarre

Funcién FlexiGrip

10N

hasta un méximo de 130 N

efectiva a partir de la maxima
fuerza de agarre

P> Control con 1 transductor linear

Abrir: con la mayor velocidad por medio de una traccion rdpida en el transductor linear.

Cerrar: con la mayor velocidad, soltando la traccién rapidamente en el transductor linear.

Parar: con un cese muy lento de la tensién en el elemento de control lineal, la mano permanece abierta.

Ejemplo 1:  después de abirir, soltar la traccién del transductor linear muy lentamente.
La posicion de apertura no varia.

Ejemplo 2:  después de abirir, soltar la traccién del transductor linear con la mayor velocidad.
La mano se cierra automdticamente con la mayor velocidad y comienza agarrar el objeto con
una fuerza de 10 N.
Si el sistema de sensores detecta un cambio de posicion del objeto, se vuelve a agarrar (si es
necesario) automdticamente hasta la maxima fuerza de agarre (130 N).

Abierto Cerrado

Traccion con alta velocidad en el transductor
linear

A velocidad constante
300 mm/s

Soltar la traccién muy lentamente en el transduc-
tor linear
La mano permanece abierta

Soltar répidamente la traccién en el transductor
linear
La mano se cierra

A velocidad constante
300 mm/s
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Fuerza de agarre inicial Redjuste automadatico de la Funcion FlexiGrip

fuerza de agarre

10N

hasta un maximo de 130 N efectiva a partir de la maxima
fuerza de agarre

B> Control con 1 interruptor

Abrir:
Cerrar:

con la mayor velocidad, mientras se acciona el interruptor.
soltando el interruptor, la mano se cierra automdticamente con la maxima velocidad y comienza
a agarrar el objeto con 10 N.

Programa 3: AutoControl: un interruptor

Abierto Cerrado
Se abre mientras se acciona el interruptor. Cierra automdticamente cuando se suelta el
interruptor.
Velocidad de apertura Velocidad de cierre
constante 300 mm/s constante 300 mm/s
Fuerza de agarre inicial Reajuste automdtico de la Funcién FlexiGrip
fuerza de agarre
10N hasta un maximo de 130 N efectiva a partir de la maxima
fuerza de agarre.

Programa 4: VarioControl

Control con: 1 electrodo o 1 elemento de control lineal

P> Control con 1 electrodo

En este programa la velocidad de apertura se determinard por la fuerza o la rapidez de la tensién muscular.
La velocidad del cierre depende de la bajada de la tension muscular.

FlexiGrip se activa a partir de la maxima fuerza de agarre. Si se suprime la carga, la SensorHand Speed
vuelve a agarrar con la fuerza anterior.

Abrir:
Cerrar:
Parar:

Ejemplo 1:

Ejemplo 2:

proporcional. La velocidad de apertura se determinard por la velocidad y la fuerza de la tension
muscular.

proporcional. La velocidad de cierre se determinard por la velocidad y la fuerza de la tensién
muscular. Con ello se indicard también la fuerza méxima del nuevo agarre.

con una relajacién muscular muy lenta mediante el electrodo, la mano permanece abierta.

después de la apertura, relaje el misculo a una velocidad lenta. El cierre se realiza segln
la duracién de la relajacion muscular con una velocidad lenta. El objeto se agarra con poca
fuerza (10 N). No se realiza un reajuste automdtico de la fuerza de agarre.

después de la apertura, relaje el miusculo con la mayor velocidad. La mano se cierra con
la maxima velocidad y comienza a agarrar un objeto con una fuerza de 10 N. Si el sistema
de sensores detecta un cambio de posicion del objeto, se vuelve a agarrar (si es necesario)
automdticamente hasta la maxima fuerza de agarre (130 N).
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Programa 4: VarioControl: un electrodo

Abierto

Cerrado

Mediante velocidad y fuerza de la tensiéon muscu-
lar en el electrodo

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

Mediante velocidad y fuerza de la relajacion mus-
cular en el electrodo

Velocidad de cierre
proporcional
de 15 mm/s a300 mm/s

Fuerza de agarre inicial

Redjuste automadatico de la
fuerza de agarre

Funcién FlexiGrip

10N no

En velocidades de cierre de
lentas a medianas

efectiva a partir de 20 N

10N

En velocidades de cierre de
medianas a altas

hasta méx. 130 N

efectiva a partir de la maxima
fuerza de agarre

P> Control con 1 transductor linear

proporcional. La velocidad de apertura se determinard por la velocidad y la fuerza de la traccién

proporcional. La velocidad de cierre se determinard por la velocidad al soltar la traccion en

el transductor linear. Con ello se indicard también la fuerza mdxima del agarre posterior.

con un cese muy lento de la tensién en el elemento de control lineal, la mano permanece

después de abirir, soltar la traccién lentamente en el transductor linear.

El cierre se realiza segun la duracién de la relajacion muscular a una velocidad lenta. El objeto
se agarra con poca fuerza (10 N). No se efectiia ningun reajuste automatico de la fuerza de

Abrir:
en el transductor linear.
Cerrar:
Parar:
abierta.
Ejemplo 1:
agarre.
Ejemplo 2:

después de abrir, soltar la traccion en el transductor linear con la mayor velocidad.

La mano se cierra con la mayor velocidad y comienza agarrar un objeto con una fuerza de 10
N. Si el sistema de sensores detecta un cambio de posicion del objeto, se vuelve a agarrar (si

es necesario) automdticamente hasta la maxima fuerza de agarre (130 N).

Programa 4: VarioControl: un elemento de control lineal

Abierto

Cerrado

Mediante la velocidad y la fuerza de la traccion en
el transductor linear

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

Al solta la velocidad en el transductor linear

Velocidad de cierre
proporcional
de 15 mm/s a 300 mm/s
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Fuerza de agarre inicial Redjuste automadatico de la Funcion FlexiGrip

fuerza de agarre

10N

10N

Con velocidad de cierre de lenta | En velocidades de cierre de
a mediana lentas a medianas
No efectiva a partir de 20 N

En velocidades de cierre de
En velocidades de cierre de medianas a altas

medianas a altas efectiva a partir de la maxima
fuerza de agarre

hasta un méximo de 130 N

Programa 5: VarioDual

Control con: 2 electrodos

P> Control con 2 electrodos

En este programa se determinard la velocidad de apertura del nivel y de la velocidad de la tensién muscular.

La velocidad

de cierre hasta conseguir la fuerza minima de agarre de aproximadamente 10 N depende de

la velocidad de la relajacién muscular. La fuerza de agarre se determinard por medio de la sefial muscular

posterior o simulténea en el segundo electrodo.

FlexiGrip se acciona dependiendo de la fuerza de agarre inicial, por encima del reajuste de la maxima
fuerza de agarre. Si se suprime la carga, la SensorHand Speed vuelve a agarrar con la fuerza anterior.

Electrodo 1:
Abrir:

Cerrar:

Parar:

Electrodo 2:
Agarrar:

Ejemplo 1:

Ejemplo 2:

proporcional. La velocidad de apertura se determinard por la velocidad y la fuerza de la tension
muscular.

proporcional. La velocidad de cierre estard determinada por la velocidad y la fuerza de la
relajacién muscular. La fuerza de agarre es aproximadamente de 10 N.

con una relajacion muscular muy lenta mediante el electrodo, la mano permanece abierta.

La realizacién de la fuerza de agarre se determinara por la fuerza de la sefal muscular
en el segundo electrodo. La maxima fuerza es de aproximadamente 100 N.

después de la apertura, relaje el muisculo a cualquier velocidad. El cierre se realiza de manera
proporcional a la velocidad de la relajacion muscular. El objeto se sujeta con la minima fuerza
de agarre (10 N). FlexiGrip se acciona a 20 N. Si se suprime la carga, la SensorHand Speed
vuelve a agarrar con la fuerza minima.

después del agarre como en ejemplo 1, el objeto se sujeta con una fuerza de agarre superior.
Para ello, realice una sefial muscular en el segundo electrodo. Se puede realizar una fuerza
de agarre de entre 10 Ny 100 N. En caso de variacion de la posicion del objeto agarrado,
la fuerza de agarre aumenta hasta aprox. 1,5 veces del valor indicado. La funcién FlexiGrip
se activa con un valor doble de la fuerza anterior hasta un maximo de 130 N; si se suprime la
carga, la SensorHand Speed vuelve a agarrar con la fuerza original.
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Programa 5: VarioDual: dos electrodos

Abierto

Cerrado

Por la velocidad y la fuerza de la tension muscular
en el primer electrodo

Velocidad de apertura
proporcional
de 15 mm/s hasta 300 mm/s

Por la velocidad y la fuerza de la relajacion mus-
cular en el primer electrodo

Velocidad de cierre
proporcional
de 15 mm/s hasta 300 mm/s

Realizacién de la fuerza de agarre:

La fuerza de agarre depende de la fuerza de la
sefal muscular en el segundo electrodo.

Fuerza de agarre: proporcional de 10 N a 100 N

Fuerza de agarre inicial Reaqjsute automdtico de la

fuerza de agarre

Funcién FlexiGrip

Al cerrar:

10N Sin reajuste de fuerza de agarre | a partir de 20 N

ocurre cuando la fuerza de
reajuste es mayor que la fuerza
actual de agarre

minimo: a partir de 20 N

maximo: a partir de 130 N

Al redlizar la fuerza de agarre:
Proporcional, hasta un maximo
de1,5 veces de la fuerza inicial

Proporcional:
10 N hasta 100 N

Programa 6: Sensérica DMC plus desconectable

Control con: 2 electrodos

P> Control con 2 electrodos

Este control se corresponde con el programa 1, sin embargo, el “sistema de sensores SUVA” y la funcién
FlexiGrip se desactivan momentdneamente.

Conexion y desconexion del “sistema de sensores SUVA” y de la funcién FlexiGrip

Para coger objetos blandos y flexibles, como por ejemplo espumas blandas o unas pinzas, el “sistema de
sensores SUVA" puede desactivarse. Para ello, abra la SensorHand Speed hasta el tope y manténgala
abierta con una sefial muscular de la intensidad que quiera. Al mismo tiempo, ejerza una ligera presién en
el “sistema de sensores SUVA” (fig. 1), por ejemplo, sobre el borde de la mesa. Una sefial vibratoria breve
confirma la desconexién.

Repita el mismo proceso para activar el “sistema de sensores SUVA". Dos sefiales vibratorias breves
confirman la conexion del “sistema de sensores SUVA".

Nota: tenga en cuenta que si el “sistema de sensores SUVA” estd desactivado, la fuerza de agarre no
puede reajustarse automaticamente y los objetos agarrados pueden soltarse.

Después de la colocacion del acumulador, unas sefales de vibracion le informardn sobre el modo
actual.

Una senal de vibracion: sistema de sensores desconectado
Dos sefiales de vibracion: sistema de sensores conectado
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Descripcion de los programas de MyoHand VariPlus Speed

Programa 1: DMC plus

Control con: 2 electrodos

P> Control con 2 electrodos

La velocidad de agarre, o bien la fuerza de agarre, se determina por el nivel de la sefal de los electrodos
(que resulta de la tension muscular). Con una senal del electrodo fuerte se puede volver a agarrar en todo
momento hasta una fuerza maxima de agarre (aprox. 100 N) si fuera necesario.

Apertura: proporcional a través del electrodo ABIERTO.

Cierre: proporcional a través del electrodo CERRADO.

Ejemplo 1: con una sefial del electrodo baja se genera la fuerza de agarre minima para coger un
objeto.

Ejemplo 2: con una senal del electrodo superior se genera una fuerza de agarre mayor. Si se

vuelve a agarrar con una sefial del electrodo superior, se produce un aumento de la
fuerza de agarre hasta el méximo (aprox. 100 N).

Programa 1: DMC plus: dos electrodos

Abierto Cerrado

Sefial del electrodo continua Sefial del electrodo continua

Una fuerza mdxima evita que la mano se abra con
una sefal del electrodo involuntaria.

Velocidad: proporcional Velocidad: proporcional

Programa 2: AutoControl - Lowinput

Control con: 2 electrodos,

1 electrodo y 1 interruptor o

1 interruptor
La mano se cierra a maxima velocidad, la fuerza de agarre aumenta proporcionalmente a la duracion del
agarre.

P> Control con 2 electrodos

Apertura:  proporcional a través del electrodo ABIERTO.
Cierre: con una velocidad constante mediante una sefial muscular de cualquier nivel sobre el umbral
ON en el electrodo CERRADO.

Programa 2: AutoControl - LowInput: dos electrodos

Abierto Cerrado

Sefial del electrodo continua Sefial del electrodo continua

Una fuerza méxima evita que la mano se abra con
una sefial del electrodo involuntaria.

Velocidad: proporcional Velocidad: constante
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P> Control con 1 electrodo y 1 interruptor

Apertura:  proporcional mediante el electrodo ABIERTO
Cierre: con velocidad constante accionando el interruptor MyoBock.

Programa 2: AutoControl - LowInput: un electrodo y un interruptor

Abierto Cerrado

Senal del electrodo continua Senal a través del interruptor

Una fuerza maxima evita que la mano se abra con
una sefial del electrodo involuntaria.

Velocidad: proporcional Velocidad: constante

B> Control con 1 interruptor

Este programa puede usarse junto con el interruptor MyoBock que desee.

Apertura:  con velocidad constante mientras se mantenga activado el lado ABIERTO del interruptor. La
mano permanece abierta.

Cierre: con velocidad constante accionando el lado CERRADO del interruptor.

Programa 2: AutoControl - LowInput: un interruptor

Abierto Cerrado

La mano se abre mientras el lado ABIERTO del | La mano se cierra mientras se mantenga activado
interruptor esté activado. el lado CERRADO del interruptor.

Velocidad: constante Velocidad: constante

Programa 3: VarioControl

Control con: 1 electrodo o

1 elemento de control lineal
En este programa se determina la velocidad de APERTURA por el nivel y la rapidez de la tensién muscular.
La velocidad de CIERRE y la fuerza de agarre dependen del cese de la tensién muscular.

P> Control con 1 electrodo

Apertura:  proporcional. La velocidad de APERTURA se determina por la velocidad y la fuerza de la
tension muscular.

Cierre: proporcional. La velocidad de CIERRE se determina por la velocidad y la fuerza de la relajacién
muscular.

Detencion: con una relajacién muscular muy lenta mediante el electrodo, la mano permanece abierta.
Ejemplo 1:  después de la apertura, el paciente relaja el misculo a una velocidad lenta. El cierre se produce
proporcionalmente al descenso de la sefial del electrodo. El objeto se coge con menor fuerza.

Ejemplo 2:  después de la apertura, el paciente relaja el midsculo a méxima velocidad. La mano se cierra
a maxima velocidad y comienza a coger el objeto con una fuerza de agarre maxima (aprox.
100 N).
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Programa 3: VarioControl: un electrodo

Abierto Cerrado

Senal del electrodo creciente Descenso de la sefial del electrodo

Fuerza de agarre: proporcional al descenso de la
senal del electrodo.

Una agarre mdximo evita que la mano se abra con
una sefal del electrodo involuntaria.

Velocidad: proporcional Velocidad: proporcional

P> Control con 1 elemento de control lineal

Apertura:  proporcional. La velocidad de APERTURA se determina por la velocidad y la fuerza de la
tension en el elemento de control lineal.

Cierre: proporcional. La velocidad de CIERRE se determina por la velocidad y la intensidad del cese
de la tensién en el elemento de control lineal.

Detencion: con un cese muy lento de la tension en el elemento de control lineal, la mano permanece
abierta.

Ejemplo 1:  después de la apertura, el paciente cesa lentamente la tension en el elemento de control lineal.
El objeto se coge con menor fuerza.

Ejemplo 2: después de la apertura, el paciente cesa la tensién en el elemento de control lineal a maxima
velocidad. La mano se cierra a maxima velocidad y coge un objeto con una fuerza de agarre
de aprox. 100 N.

Programa 3: VarioControl: un elemento de control lineal

Abierto Cerrado

Sefal del electrodo creciente Descenso de la sefial del electrodo

Fuerza de agarre: proporcional al descenso de la
senal del electrodo.

Una agarre maximo evita que la mano se abra con
una sefial del electrodo involuntaria.

Velocidad: proporcional Velocidad: proporcional

Programa 4: VarioDual

Control con: 2 electrodos

P> Control con 2 electrodos

En este programa se determina la velocidad de APERTURA por el nivel y la rapidez de la tensién muscular.
La velocidad de CIERRE depende de la rapidez de la relajaciéon muscular. La fuerza de agarre se determina
mediante la sefial muscular siguiente o simultdnea en el segundo electrodo.
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Electrodo 1:
Apertura:

Cierre:

Detencion:

Electrodo 2:
Agarre:

Ejemplo 1:

Ejemplo 2:

proporcional. La velocidad de APERTURA se determina por la velocidad y la fuerza de la
tensién muscular.

proporcional. La velocidad de CIERRE se determina por la velocidad y la fuerza de la relajacion
muscular.

con una relajacion muscular muy lenta mediante el electrodo, la mano permanece abierta.

da formacioén de la fuerza de agarre se determina por el nivel de la sefal muscular en el se-
gundo electrodo.

después de la apertura, relaje el musculo a la velocidad deseada. El cierre se produce de
forma proporcional a la velocidad de relajacién del muasculo. El objeto se coge con la fuerza
minima.

después de cogerse como en el ejemplo 1, el objeto tiene que agarrarse con una mayor fuerza
de agarre. Para ello, el paciente genera una senal en el segundo electrodo. Proporcionalmente
puede producirse una fuerza de agarre de hasta aprox. 100 N.

Programa 4: VarioDual: dos electrodos

Abierto

Cerrado

Sefial del electrodo ascendente mediante tension | Sefial del electrodo descendente mediante la rela-
muscular en el primer electrodo jacion muscular en el primer electrodo

Fuerza de agarre: proporcional a la intensidad de
la senal en el segundo electrodo

Volver a agarrar con la fuerza méxima en el segundo
electrodo evita que la mano se abra con una senal
del electrodo involuntaria.

Velocidad: proporcional Velocidad: proporcional

Programa 5: DigitalControl

Control con: 2 electrodos,

1 electrodo y 1 interruptor o
1 interruptor

La mano se cierra a maxima velocidad, la fuerza de agarre aumenta proporcionalmente a la duracién del

agarre.

P> Control con 2 electrodos

Apertura:
Cierre:

digital. Mediante el electrodo ABIERTO. La mano se abre a una velocidad constante.

digital. Mediante el electrodo CERRADO. La mano se cierra a una velocidad constante.
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Programa 5: DigitalControl: dos electrodos

Abierto

Cerrado

Sefial del electrodo continua

Sefial del electrodo continua

Fuerza de agarre: depende de la duracién de la sefial

Velocidad: constante

Velocidad: constante

B> Control con 1 electrodo y 1 interruptor

Apertura:
Cierre:

sefial del electrodo a través del electrodo ABIERTO.
sefial a través del interruptor. La mano se cierra a una velocidad constante.

Programa 5: DigitalControl: un electrodo y un interruptor

Abierto

Cerrado

Senal del electrodo continua

Senal a través del interruptor

Fuerza de agarre: depende de la duracién de la sefial

Velocidad: constante

Velocidad: constante

B> Control con 1 interruptor

Este programa puede usarse junto con el interruptor MyoBock que desee.

Apertura:
mano permanece abierta.

Cierre:

Programa 5: DigitalControl: un interruptor

con velocidad constante mientras se mantenga activado el lado ABIERTO del interruptor. La

con velocidad constante mientras se mantenga activado el lado CERRADO del interruptor.

Abierto

Cerrado

Senal a través del interruptor

Senal a través del interruptor

Fuerza de agarre: depende de la duracién de la sefial

Velocidad: constante

Velocidad: constante
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Programa 6: Double Channel Control

Control con:1 electrodo

En este programa, la mano se abre con una sefial rapida e intensa y se cierra con una sefial lenta y suave.

Programa 6: Double Channel Control: un electrodo

Abierto

Cerrado

Senal del electrodo rdpida y fuerte

Senal del electrodo lenta y suave

Fuerza de agarre: depende de la duracién de la sefial

Velocidad: constante

Velocidad: constante

Datos técnicos

Corriente en reposo 2 mA
Temperatura de funcionamiento 0-70 °C
Ancho de apertura 100 mm
Velocidad proporcional 15-300 mm/s
Fuerza de agarre proporcional 0-aprox. 100 N
Vida util del componente de agarre 5 afos

Vida dtil de la bateria 2 afios
Suministro de corriente para la bateria:

EnergyPack 757B20/757B21 7,2V
MyoEnergy Integral 757B35=* 7,4V
X-ChangePack 757B15 6V

Condicoes ambientais

Armazenamento (com e sem a embalagem)

+5 °C/+41 °F a +40 °C/+104 °F
no max., 85% de umidade relativa do ar,
ndo condensante

Transporte (com e sem a embalagem)

-20 °C/-4 °F a +60 °C/+140 °F
no max. 90% de umidade relativa do ar, ndo
condensante

Operacdo

-5 °C/+23 °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
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Simbolos utilizados

Producto sanitario

Manuteng¢do

A fim de evitar lesdes e para conservar a qualidade do produto, recomenda-se a realizagdo de uma ma-
nutengdo periddica (inspec¢do de assisténcia) a cada 24 meses. O periodo de tolerancia é de no maximo
um més antes ou trés meses apos a expiragdo da manutengdo. De modo geral, o cumprimento obrigatério
dos intervalos de manuten¢do durante o prazo de garantia é vdlido para todos os produtos. S6 assim é
mantida a protecgdo integral da garantia. No decorrer da manutengdo, podem se tornar necessdrios servigos
adicionais, como um reparo. Esses servigos adicionais podem ser realizados gratuitamente ou mediante
pagamento apds uma estimativa de custo prévia, em fungcdo 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 embalagem de
envio da unidade de empréstimo recebida anteriormente.

Limpieza y cuidados
Limpie el producto con un pafio suave y himedo y jabén suave (p. ej., Derma Clean 4563H10=1 de Otto-
bock) en caso de suciedad. Preste atencion a que no penetre ningun liquido en el componente del sistema.

A continuacion seque el componente protésico con un pafio suave.

Responsabilidad

Otto Bock Healthcare Products GmbH, llamado en lo sucesivo el fabricante, asumird la garantia sélo 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 expresamente 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 que no cuenten con el visto bueno del fabricante.

Este producto debe ser abierto y reparado exclusivamente por personal especializado y autorizado de Ottobock.

Marcas registradas

Todas las denominaciones mencionadas en este documento anexo estdn sometidas en su totalidad 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 documento pue-
den ser marcas registradas y estdn 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 denominacion esté libre de derechos de terceros.

Conformidad CE

Por la presente, Otto Bock Healthcare Products GmbH declara que el producto es conforme con las disposi-
ciones europeas aplicables en materia de productos sanitarios. El producto cumple los requisitos de la Directiva
2011/65/UE sobre restricciones a la utilizacién de determinadas sustancias peligrosas en aparatos eléctricos
y electrénicos. El texto completo de las Directivas y exigencias estd disponible en la siguiente direccion de
internet: http://www.ottobock.com/conformity.
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Portugués

Data da dltima atualizagdo: 2021-04-14

* Leia este documento atentamente antes de utilizar o produto e observe as indicagoes de seguranca.

¢ Solicite a um técnico que o instrua na utilizagdo segura do produto.

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

¢ Comunique todos os incidentes graves relacionados ao produto, especialmente uma piora do
estado de salde, ao fabricante e ao 6rgdo responsdvel em seu pais.

¢ Guarde este documento.

Introducéo

Prezado paciente, observe que este caderno informativo foi elaborado para ambos os produtos SensorHand
Speed e MyoHand VariPlus Speed da Ottobock. A fim de diferencid-los claramente, os capitulos corres-
pondentes trazem o respectivo nome do produto. Coloque o produto em operagdo apenas de acordo com
as informagoes fornecidas nos documentos anexos.

SensorHand Speed com sistema sensor SUVA*

Das seis variantes funcionais possiveis, o seu técnico ortopédico selecionou para vocé o controle mais ade-

quado a sua necessidade especifica ao efetuar a adaptagdo da prétese. O anexo traz uma lista detalhada

de todas as seis variagoes funcionais e exemplos de aplicagdo.

Com o intuito de facilitar-lhe a compreenséo do modo de funcionamento da SensorHand Speed, apre-

sentamos abaixo uma sintese das principais caracteristicas funcionais tomando como base a variante de

controle mais comum (DMC = Dynamic Mode Control):

® Através da intensidade da tens@o muscular, vocé mesmo pode controlar a velocidade de abertura ou
de fechamento da mdo. Isto permite um processo de preensdo simples e muito semelhante ao natural.

* Ao segurar um objeto com a SensorHand Speed, vocé controla a forga necessdria para prendé-lo
através da intensidade da tensGo muscular. Isto permite a preensdo delicada de objetos pequenos e
frageis sem problemas.

Sistema de estabilizacdo da preensdo por “Sensor SUVA” (fig. 1)

Quando um objeto ameaca escapar da sua mdo protética, a prépria SensorHand Speed o segura com mais

forca sem a sua assisténcia, estabilizando, assim, automaticamente o objeto. Este processo ¢ interrompido,

assim que o objeto assuma uma posigdo estdavel na mdo.

Para tanto, foram montados sensores na ponta do polegar (ver seta na fig. 1) e no estribo de dedo. Os sinais

emitidos pelo sensor sdo analisados por um sistema eletronico especial. Este sistema eletronico, entdo,

indica ao acionamento a forga a usar na preensdo. Vocé pode parar a preensdo reacional automdtica em

qualquer momento através de um sinal breve na dire¢do de abertura.

A SensorHand Speed traz para vocé um alivio significativo em relagdo ao controle permanente da preensdo,

permitindo que vocé se dedique a outras atividades com maior concentragdo. Com a SensorHand Speed,

vocé domina com muito mais tranquilidade situagdes didrias, nas quais outros sistemas de prétese lhe

exigiriam uma atengdo bem maior:

¢ Sacos pldsticos ndo escorregardo mais involuntariamente da sua mdo durante as compras, quando vocé
dirigir sua atengdo para outros objetos.

* Amarrar os sapatos ficard mais fécil agora.

* Copos, que precisam ser segurados com cuidado, ndo escorregardo mais da sua mdo ao servir.

® etc.

* Desenvolvido pela Otto Bock HealthCare Products GmbH em cooperagdo com a SUVA (Caixa Nacional de Seguros de Acidentes) suiga
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No entanto, a preensdo reacional é possivel apenas até um valor maximo do reajuste automdtico da forga
de preensdo e estd prevista nos programas 1-4. A preensdo reacional automdtica pode ser parada em
qualquer momento através de um sinal breve na dire¢do de abertura.

Para segurar espumas macias ou ferramentas, o programa 6 oferece a opgdo de desativar manualmente
o “Sensor SUVA".

Atencdo!

A preensdo reacional automdtica do sistema de estabilizagdo da preensdo por "Sensor SUVA",
que pode ser iniciada com um toque no sensor, requer um manuseio cuidadoso em determinadas
situagdes: por ex., no aperto de mdo, na higiene pessoal etc.

Sempre guardar a mdo protética em estado ligeiramente aberto. Dessa forma, vocé estard
protegendo os sensores e os componentes mecdnicos de possiveis danos consequenciais por
carga permanente elevada.

FlexiGrip

A funcdo FlexiGrip permite reposicionar um objeto seguro pela mdo elétrica sem a necessidade de abrir e
depois fechar a preensdo através de eletrodos (ou interruptores). A mdo protética acompanha a alteragdo
de posi¢cdo da mesma forma que uma mdo natural. Para tanto, ndo é necessdria nenhuma tensdo muscular.

MyoHand VariPlus Speed

A MyoHand VariPlus Speed é uma mdo protética controlada mioeletricamente que se distingue por uma
velocidade de preensdo extremamente alta aliada a um conceito de controle inovador e preciso.

Os diferentes programas proporcionais e digitais para controle com 1 ou 2 eletrodos, elemento de controle
linear ou interruptores permitem a adaptagdo individual as necessidades de cada paciente.

A MyoHand VariPlus Speed baseia-se no Sistema DMC (DMC = Dynamic Mode Control) da Ottobock.
Este sistema desenvolvido pela Otto Bock utiliza dois sistemas independentes de medi¢do e regulagdo para
adaptar de forma ideal a velocidade e a forga de preensdo ao sinal muscular do paciente.

O controle DMC proporcional permite que o paciente controle a velocidade e a forga de preensdo pro-
porcionalmente a intensidade do préprio sinal muscular. Se a intensidade do sinal muscular se alterar, a
velocidade e a forga de preensdo adaptam-se imediatamente ao sinal muscular alterado.

Das seis variantes funcionais possiveis, o seu técnico ortopédico selecionou para vocé o controle mais ade-
quado a sua necessidade especifica ao efetuar a adaptagdo da prétese. O anexo traz uma lista detalhada
de todas as seis variagdes funcionais e exemplos de aplicagdo.
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Indicacées gerais de seguranca

A ndo observancia das indicacoes de seguranca seguintes pode resultar em danificacdo
ou falhas de funcionamento do produto. Observe as indicacdes de seguranca e as respec-
tivas precaucdes especificadas neste documento anexo.

Conducdo de veiculos

A A questdo se e até que ponto um portador de prétese de brago estd em condi¢des de con-
duzir um automével ndo pode ser respondida de forma generalizada. Isto depende do tipo de
protetizagdo (altura da amputagdo, amputagdo unilateral ou bilateral, condiges do coto, tipo
de proétese) e das capacidades individuais do portador da prétese de brago. Observe sempre
os regulamentos legais nacionais relativos a conducdo de automoveis e solicite a verificagdo
e confirmagdo da sua aptiddo para conduzir junto a um 6rgdo autorizado nos termos da le-
gislacdo de seguros. Regra geral, a Ottobock recomenda que o automével seja adaptado as
necessidades individuais por uma oficina especializada (por exemplo, forquilha de diregdo). E
imprescindivel assegurar que é possivel uma condugdo sem riscos com a mao elétrica de sis-
tema desligada. A condugdo com a mdo elétrica de sistema ligada poderd resultar em riscos
para os outros intervenientes no transito devido a falha de controle da mado.

Cuidado:

Se a prétese de brago estiver equipada com um fecho de punho é necessdrio, antes da utiliza-
¢do, posicionar os componentes de preensdo de tal forma que uma rotagdo ligeira néo resulte
no desprendimento da mdo da prétese!

2 Distancia até os dispositivos de comunicacdo

Em caso de pequena distancia entre a prétese e os dispositivos de comunicagdo RF (por ex.,
telefones celulares, dispositivos Bluetooth, dispositivos WLAN), é possivel ocorrer um comporta-
mento inesperado da prétese devido a falha da comunicagdo interna de dados. Recomenda-se
manter as seguintes distancias minimas:

¢ Telefone celular GSM 850 / GSM 900: 0,99m
¢ Telefone celular GSM 1800 / GSM 1900 / UMTS: 0,7m
* DECT telefone fixo sem fio incl. estagdo de base: 0,35m
¢ WLAN (roteadores, Access Points,...): 0,22m

¢ Dispositivos Bluetooth (produtos de terceiros que ndo foram aprovados pela Ottobock): 0,22m

* A permanéncia na proximidade de cabos de alta tensdo, transmissores, transformadores ou de outras
fontes de forte radiagdo eletromagnética (por exemplo, sistemas de alarmes em lojas comerciais) pode
resultar em falhas de funcionamento da mdo elétrica de sistema e dos componentes conectados. A fim de
reduzir este risco, a sensibilidade dos eletrodos deve ser ajustada para o minimo possivel. Se estas falhas
de funcionamento ocorrerem com frequéncia, procure um revendedor especializado para a verificagdo
do ajuste dos eletrodos.

¢ Certifique-se de que ndo haja a penetragdo de particulas sélidas nem de liquidos na mdo elétrica de
sistema. A mdo elétrica de sistema ndo deve ser exposta a fumaga ou poeira intensas, vibragdes meca-
nicas ou choques, nem ao calor excessivo.

* Em caso de interrupgdo da alimentagdo elétrica ou falha do controle etc., a preensdo pode ser liberada
gragas ao acoplamento deslizante integrado, através de alavancamento ou inclinagdo.

¢ A mdo elétrica de sistema foi desenvolvida para as atividades do dia a dia, ndo sendo permitida sua
utilizagdo para atividades excepcionais como, por exemplo, a prdtica de esportes radicais (escalada
livre, parapente etc.). O tratamento cuidadoso da prétese e dos componentes ndo s6 aumenta a vida
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util dos mesmos, como também contribui, principalmente, para a seguranga pessoal do paciente! Se a
prétese tiver sido sujeita a cargas extremas (por exemplo, devido a queda ou semelhante), esta deverd
ser inspecionada imediatamente por um técnico ortopédico para verificar a presenga de danos. A pes-
soa de contato é o técnico ortopédico responsdvel que encaminhard, se necessdrio, a prétese para o
Ottobock Myo-Service.

® A abertura e o reparo da mdo elétrica de sistema, bem como a manutengdo corretiva de componentes
danificados sé podem ser realizados pelo Myo-Service certificado da Ottobock.

e eAntes de desligar ou ligar conexdes elétricas (por ex., ao retirar a mdo da prétese), é imprescindivel
desligar o sistema da fonte de energia. Para tanto, retirar a bateria do quadro de inser¢do ou desligar
a prétese pressionando o botdo na tomada de carga.

® Ao vestir a luva cosmética na proétese, ndo utilize um spray a base de silicone, pois este pode afetar a
firmeza de fixagdo da luva. Para auxiliar na montagem, recomendamos o gel Procomfort 633S2 Ottobock.

¢ Combine o produto apenas com os componentes aprovados pela Ottobock (possibilidades de combinagdo).
A utilizagdo de componentes protéticos inadequados pode levar a falhas de funcionamento ou ruptura de
pecas de suporte e, consequentemente, a quedas. 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 qualquer mani-
pulagdo na proétese.

e O manuseio da bateria estd reservado exclusivamente aos pontos de assisténcia técnica da Ottobock
(nGo efetuar a substituigdo sem autorizagdo).

® Ao utilizar o produto na proximidade direta de sistemas implantdveis ativos (por ex. marca-passo, desfi-
brilador, etc.), observe as distGncias minimas exigidas pelo fabricante do sistema implantado. A radiagGo
eletromagnética gerada pelo produto pode levar a interferéncias nos sistemas implantdveis ativos. Além
disso, é imprescindivel observar as condigdes de uso e indicagdes de seguranga determinadas pelo
fabricante do sistema implantado.

Penetracdo de dgua ou umidade

Os sistemas elétrico e mecdnico da sua mdo elétrica de sistema ndo sdo a prova d'dgua. Vocé deve evitar
a penetragdo de dgua na mdo elétrica de sistema. Para o cuidado didrio, vocé pode lavar a méo elétrica de
sistema, lavar a louga ou similares, mas vocé tem que se certificar de que a luva cosmética ndo apresenta
danos. Além disso, é preciso evitar que a dgua alcance a dobra do punho da luva e penetre no mecanismo
da mdo. Ao perceber que, apesar dos cuidados, houve a penetragdo de dgua no interior da mdo, procure
imediatamente o ponto de Assisténcia para evitar maiores danos.

Interruptor da mao (fig. 2 e fig. 3)

A mdo elétrica de sistema estd equipada com um interruptor elétrico para ligar e desligar. O interruptor
estd montado discretamente sob a parte interna da mdo de tal forma que ndo pode ser visto externamente.
Figura 2: Interruptor da mdo na posigdo “Lig."”; a mdo elétrica de sistema estd ligada

Figura 3: Interruptor da mdo na posigdo “Desl.”; a mdo elétrica de sistema estd desligada.

Quando vocé deve usar o interruptor da méao?

Quando precisar manter por um tempo prolongado uma posigdo de preensdo, por exemplo, para segurar
um talher ou ao escrever.

Assim, vocé impede uma abertura acidental da mdo que pode ser provocada por uma tensdo muscular
involuntdria ou interferéncias elétricas extremas. Além disso, isto permite obter um maior tempo de operagdo
da bateria da sua proétese.

O interruptor da mdo pode ser faciimente acionado com a sua outra mdo ou com uma pressdo sobre a
perna ou o brago de uma cadeira.
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Acoplamento deslizante
Um outro componente para a seguranga da mdo elétrica de sistema é o acoplamento deslizante. Ele pos-
sibilita a abertura da mdo elétrica de sistema por meio da forga. Em caso de interrupgdo da alimentagdo
elétrica ou falha do controle etc., vocé pode liberar a preensdo através de alavancamento ou inclinagdo
da mdo elétrica de sistema.

Fecho de punho (fig. 4)

Se a sua mdo elétrica de sistema estiver equipada com um fecho de punho, existem as seguintes possibilidades:
Vocé pode colocar a mdo elétrica de sistema na posigdo de preensdo que lhe for mais adequada através
de uma rotagdo (pronagdo e supinagdo passivas). Isto permite segurar muitos objetos com mais facilidade.
Além disso, vocé pode separar muito facilmente a mdo elétrica de sistema do encaixe para trocd-la por
uma tenaz elétrica de sistema. Para tanto, gire a mdo elétrica de sistema uma vez em torno do proprio eixo
até perceber uma leve resisténcia (aprox. 360°) ou para direita ou para esquerda indistintamente (fig. 4).
Apos ultrapassar esta resisténcia, a mdo elétrica de sistema pode ser retirada.

Encaixe do fecho de punho

Inserir o fecho de punho no anel de laminagdo, pressionar firmemente e girar a mdo ou a tenaz elétrica
ligeiramente para a esquerda ou para a direita. A pressdo dispara o mecanismo de encaixe e a mdo ou a
tenaz elétrica estard firmemente ancorada no anel de laminagdo.

Apos o encaixe, sempre verifique se a mdo ou a tenaz elétrica estad posicionada firmemente.

Baterias

Utilize apenas baterias Ottobock com carga completa para operar a sua mdo elétrica de sistema. E con-
veniente manter uma segunda bateria Ottobock carregada para trocar.

Um gerenciamento de bateria inteligente indica a redugdo do estado de carga da bateria quando a mdo
se tornar cada vez mais lenta ou produzir menos forga de preensdo. No estado de carga muito reduzido,
a mdo serd finalmente desligada, protegendo assim a bateria contra a descarga profunda prejudicial.

A Ottobock recomenda carregar ou trocar a bateria a tempo, assim que for perceptivel a redugdo do
estado de carga. Para tanto, pressionar a alavanca de encaixe afastando-a da bateria, retirar a bateria
descarregada e trocd-la por uma carregada. Ao inserir a bateria, a alavanca encaixa-se automaticamente.
Recomendamos operar a mado elétrica de sistema com o EnergyPack 757B20/757B21, a fim de poder
utilizar a capacidade de desempenho completa por um periodo prolongado. A mdo elétrica de sistema pode
ser operada com o X-ChangePack 757B15 com limitagdes de desempenho. Para indicagdes detalhadas
sobre o manuseio das baterias, consulte a informagdo fornecida com as mesmas.

As baterias devem ser carregadas exclusivamente com os carregadores Ottobock especificados no manual
de utilizagdo.

Atencdo!

A Ao detectar um EnergyPack 757B20/757B21 ou MyoEnergy Integral 757B35="* carregado,
a mado elétrica de sistema comuta automaticamente para a tecnologia de baterias de ion de
litio. Posteriormente, o sistema deve ser operado apenas com esta tecnologia. Porém, se for
empregado um Ottobock X-Change Pack 7567B15, sua capacidade ndo poderd mais ser ple-
namente utilizada. O retorno para a operagdo com o X-ChangePack é possivel com o Ottobock
MyoSelect 757T13. Por motivos de seguranga operacional e confiabilidade devem ser utilizadas
exclusivamente as baterias Ottobock 757B20, 757B21, 757B35=* ou 757B15.

O produto é fornecido no estado operacional para o X-ChangePack.
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Conservacdo/ Manutengdo
Para indicagdes de cuidados relativas a luva cosmética, consulte as informagdes fornecidas com a luva.
Vocé obtém mais informagdes junto ao seu técnico ortopédico.

Este produto ndo pode ser eliminado no lixo doméstico comum. A eliminagdo que ndo cumpra
as disposigdes nacionais referentes a eliminagdo poderd ter consequéncias nocivas para o
ambiente e a saide. Observe as indicagdes dos 6rgdos nacionais responsdveis pelos processos
de devolugdo e coleta.

Descricéio do programa SensorHand Speed

Nota: Tanto o reajuste automatico da forca de preensdo como a funcao FlexiGrip podem
ser paradas em qualquer momento com um breve impulso de "ABRIR".

Programa 1: Sensor DMC plus

Controle com: 2 eletrodos

P> Controle com 2 eletrodos

Este controle corresponde ao DMC plus com um “interruptor virtual da mao” (Dynamic Mode Control)
integrado, porém adicionado do sistema de estabilizagdo da preensdo por “Sensor SUVA”". O nivel da ve-
locidade ou da forga de preensdo é determinado pela intensidade do sinal do eletrodo (resultante da tensdo
muscular). Apés uma preensd@o com forga maxima, o limiar de ativagdo na diregdo de abertura é alterado
para um valor maior (“interruptor virtual da mdo”). Com este aumento, reduz-se o risco de abertura da mdo
por sinais musculares involuntdrios. Isto aumenta a seguranga da preensdo—, por ex., ao segurar um talher.

Abrir: proporcional através do eletrodo de abertura
Fechar: proporcional através do eletrodo de fechamento

Exemplo 1: Quando o sinal muscular é baixo, é gerada a menor forga de preensdo (10 N) para segurar
um objeto. Quando os sensores detectam uma alteragdo de posigdo do objeto, hd um reajuste
automdtico da forga de preensdo inicial em até 1,5 vezes (15 N) — conforme a necessidade-.

FlexiGrip torna-se efetiva com 20 N. Com a cessagdo da carga, a SensorHand Speed volta a segurar
com a forga de preensdo anterior.

Exemplo 2: Quando o sinal muscular é maior, é gerada uma forga de preensdo maior e, em caso de alte-
ragdo da posi¢do do objeto segurado, o reajuste da forga de preensdo pode atingir o maximo
(130 N) — conforme a necessidade—. FlexiGrip torna-se efetiva com 130 N. Com a cessagdo
da carga, a SensorHand Speed volta a segurar com a forga de preensdo anterior.

Programa 1: Sensor DMC plus: Dois eletrodos

Abertura Fechamento

Sinal mioelétrico através do eletrodo Sinal mioelétrico através do eletrodo
Velocidade de abertura Velocidade de fechamento
proporcional 15 mm/s até 300 mm/s proporcional 15 mm/s até 300 mm/s
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Forca de preensdo | Reajuste automatico da forca de Funcdo FlexiGrip

inicial preensdo

proporcional: proporcional: dependendo da forga de preensdo

ONaté 100 N até no max. 1,5 vezes a forga de preen- | inicial, torna-se efetiva um pouco
sdo inicial acima do reajuste maximo da forga
Por ex., de preensdo, respectivamente
Forga de preensdo inicial 10 N min. a partir de 20 N
Reajuste da forga de preensdo até no max. a partir de 130 N
max. 15 N

Um sinal muscular mais forte permite, se necessario, ativar a preensdo reacional em qualquer momento até
a forga de preensdo maxima (100 N), independentemente do reajuste automdtico da forga de preensdo.

Programa 2: AutoControl - Lowinput

Controle com: 2 eletrodos,

1 eletrodo e 1 interruptor, ou

1 interruptor
A mdo fecha-se com a velocidade mdxima e segura um objeto com a forga de preensdo minima (10 N).
Se o sensor detecta uma altera¢do de posigdo do objeto, hd a preensdo reacional automdtica até a forga

de preensdo maxima (100 N) — conforme a necessidade-.
FlexiGrip torna-se efetiva a partir da forga de preensdo mdaxima. Com a cessagdo da carga, a SensorHand
Speed volta a segurar com a forga de preensdo anterior.

P> Controle com 2 eletrodos

Abrir: proporcional através do eletrodo de abertura.
Fechar: com velocidade mdxima através de breve sinal muscular de qualquer intensidade acima do
limiar ON no eletrodo de fechamento.

Programa 2: AutoControl - LowInput: Dois eletrodos

Abertura Fechamento

Sinal mioelétrico através do eletrodo Sinal mioelétrico através dos eletrodos digitais
(sinal breve, qualquer intensidade)

Velocidade de abertura Velocidade de fechamento
proporcional 15 mm/s até 300 mm/s constante 300 mm/s
Forca de preensdo inicial Reajuste automatico da forgca | Fungdo FlexiGrip

de preensdo

10N até no max. 130 N efetiva a partir da forga de
preensdo maxima

P> Controle com 1 eletrodo e 1 interruptor

Abrir: proporcional através do eletrodo de abertura

Fechar: com velocidade mdxima através do acionamento breve do interruptor.
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Programa 2: AutoControl - Lowinput: Um eletrodo e um interruptor

Abertura Fechamento

Sinal mioelétrico através do eletrodo Sinal através do lado de fechamento do interrup-
tor.

SensorHand Speed fecha-se

Velocidade de abertura
proporcional 15 mm/s até 300 mm/s Velocidade de fechamento
constante 300 mm/s

Forca de preensdo inicial Reajuste automadtico da forgca | Fungdo FlexiGrip
de preensdo

10N até no max. 130 N efetiva a partir da forga de
preensdo maxima

P> Controle com 1 interruptor
Este programa pode ser utilizado com qualquer interruptor MyoBock da Ottobock.

Abrir: com velocidade mdxima, enquanto o lado de abertura do interruptor estiver sendo acionado.
A mdo permanece aberta.
Fechar: com velocidade mdéxima através do acionamento do lado de fechamento do interruptor.

Programa 2: AutoControl - LowInput: Um interruptor

Abertura Fechamento

A mdo se abre, enquanto o lado de abertura do Sinal através do lado de fechamento do interrup-

interruptor estiver sendo acionado. tor: a mdo se fecha

Velocidade de abertura Velocidade de fechamento

constante 300 mm/s constante 300 mm/s

Forca de preensdo inicial Reajuste automatico da forca | Fungdo FlexiGrip

de preensdo

10N até no max. 130 N efetiva a partir da forga de

preensdo mdxima

Programa 3: AutoControl

Controle com: 1 eletrodo ou

1 elemento de controle linear ou 1 interruptor
A mdo fecha-se com a velocidade mdxima e segura um objeto com a forga de preensdo minima (10 N).
Quando os sensores detectam uma alteragdo de posi¢do do objeto, hd o reajuste automdtico e continuo
da forga de preensdo até a intensidade necessdria (mdx. 130 N).
FlexiGrip torna-se efetiva com 130 N. Com a cessagdo da carga, a SensorHand Speed volta a segurar
com a forga de preensdo anterior.

P> Controle com 1 elétrodo

Abrir: com velocidade méxima através de um sinal muscular rdpido e continuo pelo elétrodo.
Fechar: com velocidade mdéxima através do relaxamento rapido do musculo.
Parar: a mdo permanece aberta através do relaxamento muscular muito lento através do eletrodo.
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Exemplo 1:

Exemplo 2:

Apds a abertura, relaxar o misculo com uma velocidade muito lenta.
A posigdo de abertura permanece inalterada.

Apods a abertura, relaxar o misculo com maxima velocidade. A mdo se fecha automaticamente
com a maxima velocidade e comega a segurar o objeto com uma forga de preensdo de 10 N.

Se o sensor detecta uma alteragdo de posicdo do objeto, hd a preensdo reacional automatica
até a forga de preensdo mdxima (130 N) — conforme a necessidade-.

Programa 3: AutoControl: Um elétrodo

Abertura Fechamento
Sinal mioelétrico rdpido e continuo através do Relaxamento muscular muito lento através do
eletrodo. eletrodo:
A mdo permanece aberta.
Relaxamento muscular rapido através do eletrodo:
a mao se fecha
Velocidade de abertura Velocidade de fechamento
constante 300 mm/s constante 300 mm/s
Forca de preensdo inicial Reajuste automatico da forgca | Fungdo FlexiGrip
de preensdo
10N até no max. 130 N efetiva a partir da forga de
preensdo maxima

P> Controle com 1 elemento de controle linear

Abiri: com velocidade mdxima através de tragdo rdpida no elemento de controle linear.
Fechar: com velocidade maxima através da redugdo rdpida da tragdo no elemento de controle linear.
Parar: a mdo permanece aberta através da redugdo muito lenta da tragdo no elemento de controle
linear.
Exemplo 1: Apbs a abertura, reduzir muito lentamente a tragdo do elemento de controle linear.
A posigcao de abertura permanece inalterada.
Exemplo 2: Apds a abertura, reduzir a tragdo do elemento de controle linear com a velocidade maxima.
A mdo se fecha automaticamente com a méxima velocidade e comega a segurar o objeto com
uma forga de preensdo de 10 N.
Se o sensor detecta uma alteragdo de posigdo do objeto, hd a preensdo reacional automdtica
até a forga de preensdo mdxima (130 N) conforme a necessidade.
Abertura Fechamento
Tragdo com alta velocidade no elemento de controle Reducdo bem lenta da tragdo no elemento
linear de controle linear
A mdo permanece aberta
Redugdo rdpida da tragdo no elemento de
controle linear
A mdo se fecha
Velocidade de abertura constante Velocidade de fechamento constante
300 mm/s 300 mm/s
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Forca de preensdo inicial Reajuste automdtico da for¢ca Funcdo FlexiGrip

de preensdo

10N

até no max. 130 N efetiva a partir da forga de
preensdo mdxima

P> Controle com 1 interruptor

Abrir:
Fechar:

com velocidade mdxima, enquanto o interruptor estiver sendo acionado.
depois de solto o interruptor, a mdo se fecha automaticamente com a maxima velocidade e
comeca a segurar o objeto com 10 N.

Programa 3: AutoControl: Um interruptor

Abertura Fechamento
Abre-se enquanto o interruptor estiver sendo Fecha-se automaticamente assim que o interrup-
acionado. tor for solto.
Velocidade de fechamento
Velocidade de abertura constante 300 mm/s
constante 300 mm/s

Forca de preensdo inicial Reajuste automdtico da for¢ca Funcdo FlexiGrip

de preensdo

10N

até no max. 130 N efetiva a partir da forga de
preensdo mdxima

Programa 4: VarioControl

Controle com: 1 elétrodo ou 1 elemento de controle linear

P> Controle com 1 elétrodo

Neste programa, a velocidade de abertura é determinada pela intensidade e a rapidez da tensdo muscular.
A velocidade de fechamento depende da redugdo da tensdo muscular.

FlexiGrip torna-se efetiva a partir da forga de preensdo maxima. Com a cessagdo da carga, a SensorHand
Speed volta a segurar com a forga de preensdo anterior.

Abrir:

Fechar:

Parar:

Exemplo 1:

Exemplo 2:

proporcional. A velocidade de abertura é determinada pela velocidade e intensidade da tensao
muscular.
proporcional. A velocidade de fechamento é determinada pela velocidade e intensidade da
tensdo muscular. Isto também predetermina a intensidade mdaxima da forga de preensdo
reacional.
a mdo permanece aberta através do relaxamento muscular muito lento através do eletrodo.

Apds a abertura, relaxar o misculo com uma velocidade lenta. O fechamento é realizado de
forma correspondente a duragdo do relaxamento muscular com velocidade lenta. O objeto é
seguro com pouca forga (10 N). Ndo hd o reajuste automdtico da forga de preensdo.

Apds a abertura, relaxar o misculo com maxima velocidade. A mdo se fecha com a maxima
velocidade e comega a segurar o objeto com uma forgca de preensdo de 10 N. Se o sensor
detecta uma alteragdo de posigdo do objeto, hd a preensdo reacional automdtica até a forca de
preensdo mdxima (130 N) — conforme a necessidade-.
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Programa 4: VarioControl: Um elétrodo

Abertura Fechamento
Através de velocidade e intensidade da tensdo Através de velocidade e intensidade do relaxa-
muscular no eletrodo mento muscular no eletrodo
Velocidade de abertura Velocidade de fechamento
proporcional proporcional
15 mm/s até 300 mm/s 15 mm/s até 300 mm/s
Forca de preensdo inicial Redjuste automadatico Funcdo FlexiGrip
da forca de preenséo
Em caso de velocidade de
fechamento baixa a média
10N nenhuma efetiva a partir de 20 N
Em caso de velocidade de
fechamento média a alta
efetiva a partir da forca de
10N preensdo maxima
até no max. 130 N

P> Controle com 1 elemento de controle linear

Abrir:

Fechar:

Parar:

Exemplo 1:

Exemplo 2:

proporcional. A velocidade de abertura é determinada pela velocidade e intensidade da tragdo
no elemento de controle linear.

proporcional. A velocidade de fechamento é determinada pela velocidade da redugdo na tragdo
do elemento de controle linear. Isto também predetermina a intensidade maxima da forga de
preensdo reacional.

a mdo permanece aberta através da redugdo muito lenta da tragdo no elemento de controle
linear.

Apos a abertura, reduzir lentamente a tragdo do elemento de controle linear.

O fechamento é realizado de forma correspondente a duragdo do relaxamento muscular com
velocidade lenta. O objeto é seguro com pouca forga (10 N). Ndo hd o reajuste automdtico
da forga de preensdo.

Apds a abertura, reduzir a tragdo do elemento de controle linear com a velocidade maxima.
A mdo se fecha com a maxima velocidade e comega a segurar um objeto com uma forga de
preensdo de 10 N. Se o sensor detecta uma alteragdo de posigdo do objeto, hd a preensdo
reacional automdtica até a forga de preensdo mdxima (130 N) — conforme a necessidade-.

Programa 4: VarioControl: Um elemento de controle linear

Abertura Fechamento

Através da velocidade e intensidade da tracdo no | Através da velocidade da redugdo no elemento de
elemento de controle linear controle linear

Velocidade de abertura Velocidade de fechamento

proporcional proporcional

15 mm/s até 300 mm/s 15 mm/s até 300 mm/s
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Forca de preensdo inicial

Reajuste automadatico
da forca de preenséo

Funcdo FlexiGrip

10N

Em caso de velocidade de
fechamento baixa a média
nenhuma

Em caso de velocidade de
fechamento baixa a média
efetiva a partir de 20 N

10N

Em caso de velocidade de
fechamento média a alta
efetiva a partir da forga de
preensdo mdxima

Em caso de velocidade de
fechamento média a alta
até no max. 130 N

Programa 5: VarioDual

Controle com: 2 eletrodos

P> Controle com 2 eletrodos

Neste programa, a velocidade de abertura é determinada pela intensidade e a rapidez da tens@o muscular.
A velocidade de fechamento depende da rapidez do relaxamento muscular até ser atingida a forga de
preensdo minima de aprox. 10 N. A forca de preensdo é determinada pelo sinal muscular subsequente ou

simultneo no segundo eletrodo.

Dependendo da forga de preensdo inicial, FlexiGrip torna-se efetiva um pouco acima do reajuste maximo
da for¢a de preensdo, respectivamente. Com a cessagdo da carga, a SensorHand Speed volta a segurar
com a forga de preensdo anterior.

Eletrodo 1:
Abrir:

Fechar:

Parar:

Eletrodo 2:
Segurar:

Exemplo 1:

Exemplo 2:

proporcional. A velocidade de abertura é determinada pela velocidade e intensidade da tensao
muscular.

proporcional. A velocidade de fechamento é determinada pela velocidade e intensidade do
relaxamento muscular. A forga de preensdo é de aprox. 10 N.

a mdo permanece aberta através do relaxamento muscular bem lento através do eletrodo.

A geracdo da for¢ca de preensao é determinada pela intensidade do sinal muscular no
segundo eletrodo. A forca de preensdo maxima é de aprox. 100 N.

Apbs a abertura, relaxar o misculo com uma velocidade qualquer. O fechamento é realizado
proporcionalmente a velocidade do relaxamento muscular. O objeto é seguro com a forga mi-
nima (10 N). FlexiGrip torna-se efetiva com 20 N. Com a cessagdo da carga, a SensorHand
Speed volta a segurar com a forga de preensdo minima.

Depois de segurar o objeto como no exemplo 1, este deve ser seguro com uma forca de
preensdo maior. Para tanto, gerar um sinal muscular no segundo eletrodo. E possivel gerar
proporcionalmente uma for¢a de preensdo entre 10 N e 100 N. Em caso de alteragdo de po-
sigdo do objeto seguro na mdo, a forga de preensdo é aumentada em até 1,5 vezes, aprox.,
o valor da forga de preensdo predeterminada. A FlexiGrip torna-se efetiva com aprox. o dobro
do valor predeterminado da forga de preensdo até no max. 130 N; com a cessagdo da carga,
a SensorHand Speed volta a segurar com a forga de preensdo inicial.
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Programa 5: VarioDual: Dois eletrodos

Abertura

Fechamento

muscular no 1° eletrodo

Velocidade de abertura
proporcional
15 mm/s até 300 mm/s

Através da velocidade e intensidade da tensdo

proporcional

Através da velocidade e intensidade do relaxa-
mento muscular no 1° eletrodo

Velocidade de fechamento

15 mm/s até 300 mm/s

Geragdo da forga de preensdo:

Forca de preensdo dependente da intensidade do

sinal muscular no 2° eletrodo.
Forca de preensdo: proporcional 10 N até 100 N

Forca de preensdo inicial

Redjuste automadatico
da forca de preenséo

Funcdo FlexiGrip

10N

Proporcional:
10 N até 100 N

No fechamento:
Nenhum reajuste da forca de
preensdo

Na geragdo da forga de pre-
ensdo:

Proporcional, até no méx. 1,5
vezes a forca de preensdo inicial

a partir de 20 N

dependendo da forga de
preensdo inicial, torna-se efetiva
um pouco acima do reajuste
maximo da for¢a de preensdo,
respectivamente

min. a partir de 20N mdx. a

partir de 130 N

Programa 6: Sensor DMC plus desativavel

Controle com: 2 eletrodos

P> Controle com 2 eletrodos
Este controle corresponde ao programa 1; no entanto, o “Sensor SUVA" e a fungdo FlexiGrip podem ser
desativados temporariamente.

Ativacdo e desativacéo do “Sensor SUVA” e da funcdo FlexiGrip

Para a preensdo de objetos muito macios e maledveis como, por ex., espumas muito macias ou uma pinga,
é possivel desativar o “Sensor SUVA". Para tanto, abrir a SensorHand Speed até o encosto e manté-la
aberta com um sinal muscular de qualquer intensidade. Simultaneamente exercer um pouco de pressdo
sobre o “Sensor SUVA" (fig. 1), por ex., sobre a borda de uma mesa. A desativagdo é confirmada por um
sinal vibratdrio breve.

Repetir o mesmo procedimento para ativar o “Sensor SUVA”. A ativagdo do “Sensor SUVA" é confirmada
por dois sinais vibratorios breves.

Nota: Observe que, com o "Sensor SUVA" desativado, ndo hd o reajuste automdtico da forca de pre-
ensdo; portanto, os objetos seguros na mdo podem escapar.

Apds a insergdo da bateria, o modo atual é informado por sinais vibratérios.

Sinal vibratério Unico: sensor estd desativado

Sinal vibratério duplo: sensor estd ativado
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Descric@o do programa MyoHand VariPlus Speed

Programa 1: DMC plus

Controle com: 2 eletrodos

P> Controle com 2 eletrodos

O nivel da velocidade ou da forga de preensdo é determinado pela intensidade do sinal do eletrodo (resultante
da tensdo muscular). Um sinal muscular mais forte permite, se necessdrio, ativar a preensdo reacional em
qualquer momento até a forga de preensdo mdxima (aprox. 100 N).

Abrir: proporcional através do eletrodo de abertura.

Fechar: proporcional através do eletrodo de fechamento.

Exemplo 1: Quando o sinal do eletrodo € baixo, é gerada a menor forga de preensdo para segurar
um objeto.

Exemplo 2: Com um sinal de eletrodo mais forte é gerada uma forga de preensdo maior. A preensdo

reacional ativada por um sinal de eletrodo mais forte provoca um aumento da forga
de preensdo até a preensdo maxima de aprox. 100 N.

Programa 1: DMC plus: Dois eletrodos

Abertura Fechamento

Sinal de eletrodo permanente Sinal de eletrodo permanente

A preensdo mdxima impede a abertura da mdo por
sinais de eletrodo involuntdrios.

Velocidade: proporcional Velocidade: proporcional

Programa 2: AutoControl - Lowinput

Controle com: 2 eletrodos,

1 eletrodo e 1 interruptor, ou

1 interruptor
A mado se fecha com velocidade constante, a forga de preensdo aumenta proporcionalmente a duragdo
da agdo de segurar.

P> Controle com 2 eletrodos

Abrir: proporcional através do eletrodo de abertura.
Fechar: com velocidade constante através de um sinal muscular de qualquer intensidade acima do
limiar ON no eletrodo de fechamento.

Programa 2: AutoControl - LowInput: Dois eletrodos

Abertura Fechamento

Sinal de eletrodo permanente Sinal de eletrodo permanente

A preensdo maxima impede a abertura da mao por
sinais de eletrodo involuntdrios.

Velocidade: proporcional Velocidade: constante
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P> Controle com 1 eletrodo e 1 interruptor

Abrir:
Fechar:

proporcional através do eletrodo de abertura

com velocidade constante através do acionamento do interruptor MyoBock .

Programa 2: AutoControl - Lowinput: Um eletrodo e um interruptor

Abertura Fechamento

Sinal de eletrodo permanente

Sinal através do interruptor

A preensdo maxima impede a abertura da mdo por
sinais de eletrodo involuntdrios.

Velocidade: proporcional Velocidade: constante

P> Controle com 1 interruptor

Este programa pode ser utilizado com qualquer interruptor MyoBock.

Abrir: com velocidade constante, enquanto o lado de abertura do interruptor estiver sendo acionado.
A mdo permanece aberta.
Fechar: com velocidade constante através do acionamento do lado de fechamento do interruptor.

Programa 2: AutoControl - LowInput: Um interruptor
Abertura

Fechamento

A mdo se abre, enquanto o lado de abertura do
interruptor estiver sendo acionado.

A mdo se fecha, enquanto o lado de fechamento do
interruptor estiver sendo acionado.

Velocidade: constante

Velocidade: constante

Programa 3: VarioControl

Controle com: 1 eletrodo ou
1 elemento de controle linear

Neste programa, a velocidade de abertura é determinada pela intensidade e pela rapidez da tens@o mus-
cular. A velocidade de fechamento e a forga de preensdo dependem da redugdo da tensGo muscular.

P> Controle com 1 elétrodo

Abrir: proporcional. A velocidade de abertura é determinada pela velocidade e a intensidade da
tensdo muscular.

Fechar: proporcional. A velocidade de fechamento é determinada pela velocidade e a intensidade do
relaxamento muscular.

Parar: a mdo permanece aberta através do relaxamento muscular muito lento através do eletrodo.

Exemplo 1: Apods a abertura, o paciente relaxa o misculo com velocidade lenta. O fechamento ocorre
proporcionalmente a queda do sinal do eletrodo. O objeto é seguro com pouca forga.

Exemplo 2: Apds a abertura, o paciente relaxa o musculo com velocidade méxima. A mao se fecha com

a méxima velocidade e comega a segurar um objeto com a mdxima forga de preensdo (aprox.
100 N).
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Programa 3: VarioControl: Um elétrodo

Abertura

Fechamento

Sinal de eletrodo crescente

Queda do sinal de eletrodo

Forca de preensdo: proporcional a queda do sinal
do eletrodo.

A preensdo mdxima impede a abertura da mdo por
sinais de eletrodo involuntdrios.

Velocidade: proporcional

Velocidade: proporcional

P> Controle com 1 elemento de controle linear

Abrir: proporcional. A velocidade de abertura é determinada pela velocidade e a intensidade da
tragdo no elemento de controle linear.

Fechar: proporcional. A velocidade de fechamento é determinada pela velocidade e a intensidade da
reducdo na tragdo do elemento de controle linear.

Parar: a mdo permanece aberta através da redugdo muito lenta da tragdo no elemento de controle
linear.

Exemplo 1:  Apds a abertura, o paciente reduz lentamente a tragdo no elemento de controle linear. O objeto

é seguro com pouca forca.

Exemplo 2: Apés a abertura, o paciente reduz a tragGo no elemento de controle linear com velocidade
maxima. A mdo se fecha com a maxima velocidade e segura um objeto com uma forca de

preensdo de aprox. 100 N.

Programa 3: VarioControl: Um elemento de controle linear

Abertura

Fechamento

Sinal de eletrodo crescente

Queda do sinal de eletrodo

Forca de preensdo: proporcional a queda do sinal
do eletrodo.

A preensdo mdxima impede a abertura da mdo por
sinais de eletrodo involuntdrios.

Velocidade: proporcional

Velocidade: proporcional
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Programa 4: VarioDual

Controle com: 2 eletrodos

P> Controle com 2 eletrodos

Neste programa, a velocidade de abertura é determinada pela intensidade e a rapidez da tensGo muscu-
lar. A velocidade de fechamento depende da rapidez do relaxamento muscular. A forca de preenséo é
determinada pelo sinal muscular subsequente ou simultdneo no segundo eletrodo.

Eletrodo 1:
Abrir:

Fechar:

Parar:

Eletrodo 2:
Segurar:

Exemplo 1:

Exemplo 2:

proporcional. A velocidade de abertura é determinada pela velocidade e a intensidade da
tensdo muscular.

proporcional. A velocidade de fechamento é determinada pela velocidade e a intensidade do
relaxamento muscular.

a mdo permanece aberta através do relaxamento muscular muito lento através do eletrodo.

A geragdo da forga de preensdo é determinada pela intensidade do sinal muscular no segundo
eletrodo.

Apés a abertura, relaxar o musculo com uma velocidade qualquer. O fechamento é realizado
proporcionalmente a velocidade do relaxamento muscular. O objeto é seguro com a forga
minima.

Depois de segurar o objeto como no exemplo 1, este deve ser seguro com uma forga de pre-
ensdo maior. Para tanto, o paciente gera um sinal de eletrodo no segundo elétrodo. E possivel
gerar proporcionalmente uma forca de preensdo de até aprox. 100 N.

Programa 4: VarioDual: Dois eletrodos

Abertura

Fechamento

Sinal de elétrodo crescente através da tens@o mus- | Sinal de elétrodo decrescente através do relaxamento
cular no 1° eletrodo muscular no 1° eletrodo

Forca de preenséo: proporcional a intensidade do
sinal no 2° eletrodo

Uma preensdo reacional com forga maxima no 2°
eletrodo impede a abertura da mdo por sinais de
elétrodo involuntdrios.

Velocidade: proporcional Velocidade: proporcional
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Programa 5: DigitalControl

Controle com: 2 eletrodos,

1 eletrodo e 1 interruptor, ou

1 interruptor
A mado se fecha com velocidade constante, a forga de preensdo aumenta proporcionalmente a duragdo
da agdo de segurar.

P> Controle com 2 eletrodos

Abrir: digital. Através do eletrodo de abertura. A mdo se abre com velocidade constante.
Fechar: digital. Através do eletrodo de fechamento. A mdo se fecha com velocidade constante.

Programa 5: DigitalControl: Dois eletrodos

Abertura Fechamento

Sinal de eletrodo permanente Sinal de eletrodo permanente

Forca de preensao: dependente da duracdo do sinal.

Velocidade: constante Velocidade: constante

P> Controle com 1 eletrodo e 1 interruptor

Abrir: sinal de eletrodo através do eletrodo de abertura.
Fechar: Sinal através do interruptor. A mdo se fecha com velocidade constante.

Programa 5: DigitalControl: Um elétrodo e um interruptor

Abertura Fechamento

Sinal de eletrodo permanente Sinal através do interruptor

Forca de preensado: dependente da duragdo do sinal.

Velocidade: constante Velocidade: constante

P> Controle com 1 interruptor

Este programa pode ser utilizado com qualquer interruptor MyoBock.

Abrir:  com velocidade constante, enquanto o lado de abertura do interruptor estiver sendo acionado. A
mdo permanece aberta.

Fechar: com velocidade constante, enquanto o lado de fechamento do interruptor estiver sendo acionado.

Programa 5: DigitalControl: Um interruptor

Abertura Fechamento

Sinal através do interruptor Sinal através do interruptor

Forca de preenséo: dependente da duragdo do sinal.

Velocidade: constante Velocidade: constante
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Programa 6: Double Channel Control

Controle com: 1 elétrodo

Neste programa, a mdo é aberta com um sinal rdpido e forte e fechada com um sinal lento e suave.

Programa 6: Double Channel Control: Um eletrodo

Abertura

Fechamento

Sinal do eletrodo rdpido e forte

Sinal do eletrodo lento e suave

Forca de preensao: dependente da duracdo do sinal.

Velocidade: constante

Velocidade: constante

Dados técnicos

Corrente de repouso 2mA
Temperatura de servigo 0-70°C
Amplitude de abertura 100mm
Velocidade proporcional 15-300mm/s

Forca de preensdo proporcional

O-aprox. 100N

Vida util do componente de preensdo 5 anos
Vida util da bateria 2 anos
Alimentagdo de tensdo bateria:

EnergyPack 757B20/757B21 7,2V
MyoEnergy Integral 757B35=* 7,4V
X-ChangePack 757B15 6V

Condicoes ambientais

IArmazenamento (com e sem a embalagem)

+5 °C/+41 °F a +40 °C/+104 °F
no madx., 85% de umidade relativa do ar,
ndo condensante

Transporte (com e sem a embalagem)

-20 °C/-4 °F a +60 °C/+140 °F
no max. 90% de umidade relativa do ar,
ndo condensante

Operacgdo

-5 °C/+23 °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 madx., 85% de umidade relativa do ar,
ndo condensante
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Simbolos utilizados

Dispositivo médico

Manuteng¢do

A fim de evitar lesdes e para conservar a qualidade do produto, recomenda-se a realizagdo de uma ma-
nutengdo periddica (inspegdo de assisténcia) a cada 24 meses. O periodo de tolerancia é de no maximo
um més antes ou trés meses apos a expiragdo da manutengdo. De modo geral, o cumprimento obrigatério
dos intervalos de manuten¢do durante o prazo de garantia é vdlido para todos os produtos. S6 assim é
mantida a protecgdo integral da garantia. No decorrer da manutengdo, podem se tornar necessdrios servigos
adicionais, como um reparo. Esses servigos adicionais podem ser realizados gratuitamente ou mediante
pagamento apds uma estimativa de custo prévia, em fungcdo 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 embalagem de
envio da unidade de empréstimo recebida anteriormente.

Limpeza e cuidados
Em caso de sujeira, limpar o produto com um pano macio e imido, e sabdo suave (por ex., Derma Clean
453H10=1 da Ottobock). Atente para que ndo haja a penetragdo de liquidos nos componentes do sistema.

Em seguida, secar os componentes de prétese com um pano magio.

Responsabilidade

A Otto Bock Healthcare Products GmbH, doravante denominada fabricante, responsabiliza-se apenas
no caso de cumprimento das indicagdes pré-determinadas de adaptagdo e processamento do produto,
das instrugdes relativas aos cuidados bem como dos intervalos da manutengéo do produto. O fabricante
declara explicitamente que este produto deve ser utilizado apenas nas combinagdes de componentes por
ele autorizadas (consultar os manuais de utilizagdo e os catdlogos). O fabricante ndo se responsabiliza por
danos resultantes da utilizagdo de combinagdes de componentes ou aplicagdes por ele ndo autorizadas.

A abertura e o reparo deste produto sé podem ser efetuados por técnicos autorizados da Ottobock.

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 proprietdrios.

Todos os nomes comerciais, nomes de firma ou marcas aqui citados podem ser marcas registradas 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 designagdo esteja isenta de
direitos de terceiros.

Conformidade CE

A Otto Bock Healthcare Products GmbH declara que o produto estd em conformidade com as especifi-
cagdes europeias para dispositivos médicos aplicaveis. O produto preenche os requisitos da Diretiva RoHS
2011/65/UE para a restrigdo do uso de determinadas substancias perigosas em dispositivos elétricos e
eletronicos. O texto integral a respeito das diretivas e dos requisitos estd disponivel no seguinte endereco
de Internet: http://www.ottobock.com/conformity
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Nederlands

Datum van de laatste update: 2021-04-14
e Lees dit document aandachtig door voordat u het product in gebruik neemt en neem de veilig-
heidsinstructies in acht.

¢ Laat u door een vakspecialist uitleggen hoe u veilig met het product moet omgaan.

¢ Neem contact op met een vakspecialist wanneer u vragen hebt over het product of wanneer er
zich problemen voordoen.

¢ Meld elk ernstige incident dat in samenhang met het product optreedt aan de fabrikant en de
verantwoordelijke instantie in uw land. Dat geldt met name bij een verslechtering van de gezond-
heidstoestand.

¢ Bewaar dit document.

Inleiding

Geachte patiént, Wij wijzen u erop dat deze informatiebrochure betrekking heeft op de Ottobock producten
SensorHand Speed en MyoHand VariPlus Speed. Om duidelijk te maken welk hoofdstuk van toepassing is
op welk product, wordt aan het begin van ieder hoofdstuk de betreffende productnaam vermeld. Neem het
product uitsluitend in gebruik zoals aangegeven in de begeleidende documenten.

SensorHand Speed met SUVA*-sensoriek

Uw orthopedisch instrumentmaker heeft bij de aanpassing van de prothese uit zes mogelijke functievarianten
de besturing gekozen die voor uw specifieke behoeften het meest geschikt is. In de appendix worden alle zes
de functievarianten gedetailleerd beschreven en worden voorbeelden van mogelijke toepassingen gegeven.
Om u op een eenvoudige manier duidelijk te maken hoe de SensorHand Speed functioneert, hebben wij de
belangrijkste functiekenmerken van de meest gangbare besturingsvariant (DMC = Dynamic Mode Control)
hieronder samengevat:
* Door de sterkte van de spiercontractie kunt u zelf bepalen hoe snel de hand opent en sluit. Dit maakt het
grijpen van voorwerpen gemakkelijk en zorgt ervoor dat de grijpbeweging bijzonder natuurlijk overkomt.
e Wanneer u een voorwerp in de SensorHand Speed houdt, kunt u met de sterkte van de spiercontractie
de kracht regelen waarmee dit voorwerp wordt vastgehouden. Daardoor is het zonder enig probleem
mogelijk kleine of breekbare voorwerpen voorzichtig vast te pakken.

Grijpkrachtstabilisatiesysteem ,,SUVA-sensoriek” (afb. 1)

Wanneer een voorwerp uit uw prothesehand dreigt te glijden, grijpt de SensorHand Speed dit zonder dat u
daarvoor iets hoeft te doen, steviger vast, waardoor het betreffende voorwerp automatisch wordt gestabili-
seerd. Zodra het voorwerp niet meer dreigt weg te glijden, wordt dit proces stopgezet.

Hiervoor is er in de top van de duim (zie de pijl op afb. 1) en in de vingerbeugel een sensor ingebouwd. De
door het sensorsysteem verzonden signalen worden via speciale elektronica geanalyseerd. De elektronica
zorgt er dan voor dat de aandrijving precies de hoeveelheid kracht levert die nodig is. U kunt het automatische
nagrijpen met een kort signaal in de open-richting op ieder gewenst moment stoppen.

De SensorHand Speed ontlast u duidelijk, doordat u niet voortdurend hoeft te controleren of voorwerpen
wel stevig worden vastgehouden en u zich dus geconcentreerder kunt bezighouden met andere dingen.
Situaties in het dagelijkse leven waarin andere prothesesystemen alle aandacht van u vragen, kunt u met
de SensorHand Speed veel gemakkelijker aan:

¢ Plastic tassen glippen u niet meer zo maar uit de hand, wanneer u uw blik bij het winkelen op iets anders richt.
® Veters strikken is nu veel eenvoudiger.

* Ontwikkeld door Otto Bock HealthCare Products GmbH in samenwerking met de  Schweizerische Unfall Versicherungs Anstalt, SUVA
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¢ Glazen die voorzichtig moeten worden vastgepakt, glijden bij het inschenken niet meer uit de hand.

* enz.

Dit nagrijpen is echter alleen mogelijk tot de maximumwaarde van de automatische grijpkrachtnaregeling
en alleen bij de programma’s 1-4. Het automatische nagrijpen kan door een kort signaal in de open-richting
op ieder gewenst moment worden gestopt.

Voor het grijpen van zachte schuimstoffen of gereedschap biedt programma 6 u de mogelijkheid de ,SUVA-
sensoriek” handmatig te deactiveren.

Let op!

Voor de automatische nagrijpfunctie van het grijpkrachtstabilisatiesysteem ,SUVA-sensoriek",
die door aanraking van de sensor geactiveerd kan worden, is het nodig dat er in bepaalde situ-
aties, bijv. bij het geven van een hand, lichaamsverzorging, enz., zorgvuldig met de hand wordt
omgegaan.

Bewaar de prothesehand altijd in een iets geopende stand. Zo beschermt u het sensorsysteem
en de mechanische onderdelen tegen mogelijke schade als gevolg van een te hoge permanente
belasting.

FlexiGrip

De FlexiGrip-functie maakt het mogelijk een voorwerp dat met de SensorHand Speed wordt vastgehouden,
anders te positioneren zonder dat de hand daarvoor met de elektroden (of de schakelaar) geopend en
vervolgens weer gesloten hoeft te worden. De prothesehand volgt de positieveranderingen zoals ook een
echte hand dat zou doen. Spiercontractie is hiervoor niet nodig.

MyoHand VariPlus Speed

De MyoHand VariPlus Speed is een myo-elektrisch bestuurde prothesehand die wordt gekenmerkt door een
bijzonder hoge grijpsnelheid in combinatie met een innovatief en nauwkeurig besturingsconcept.
Verschillende proportionele en digitale programma’s voor de aansturing met 1 of 2 elektroden, lineaire
transducers of schakelaars maken het mogelijk de hand aan te passen aan de individuele behoeften van
de patiént.

De MyoHand VariPlus Speed is gebaseerd op het Ottobock DMC-systeem (DMC = Dynamic Mode Con-
trol). Bij dit door Ottobock ontwikkelde systeem wordt gebruik gemaakt van twee onafhankelijke meet- en
regelsystemen waarmee de grijpsnelheid en grijpkracht optimaal kunnen worden aangepast aan het spier-
signaal van de patiént.

De proportionele DMC-besturing maakt het de patiént mogelijk de grijpsnelheid en grijpkracht proportioneel
met de hoogte van zijn spiersignaal te sturen. Als de sterkte van het spiersignaal verandert, worden de
grijpsnelheid en grijpkracht onmiddellijk aan dit gewijzigde spiersignaal aangepast.

Uw orthopedisch instrumentmaker heeft bij de aanpassing van de prothese uit zes mogelijke functievarianten de
besturing gekozen die voor uw specifieke behoeften het meest geschikt is. In de appendix worden alle zes de
functievarianten gedetailleerd beschreven en worden voorbeelden van mogelijke toepassingen gegeven.
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Algemene veiligheidsvoorschriften

Wanneer de onderstaande veiligheidsvoorschriften niet in acht worden genomen, kan dat
tot gevolg hebben dat het product beschadigd raakt of dat er storingen in de werking van
het product optreden. Neem de in dit begeleidende document aangegeven veiligheidsvoor-
schriften en voorzorgsmaatregelen in acht.

Besturen van een voertuig

A Op de vraag of en in hoeverre de drager van een armprothese in staat is een voertuig te be-
sturen, kan geen algemeen geldend antwoord worden gegeven. Dit hangt af van de aard van
de prothese en de handicap (amputatieniveau, eenzijdig of tweezijdig, conditie van de stomp,
constructie van de prothese) en van de individuele vaardigheden van de drager van de armpro-
these. Neem onherroepelijk de nationale wettelijke voorschriften voor het besturen van voertuigen
in acht en laat om verzekeringsrechtelijke redenen door een daartoe geautoriseerde 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 aanpassen aan de
behoeften van de prothesedrager (bijv. door montage van een stuurvork). Het moet onherroepelijk
gewaarborgd zijn, dat de prothesedrager zijn voertuig met uitgeschakelde systeem-elektrohand
zonder risico’s kan besturen. Wanneer er bij ingeschakelde systeem-elektrohand besturingsfou-
ten optreden, kunnen de medeweggebruikers in gevaar worden gebracht.

Voorzichtig!

Wanneer de armprothese is uitgerust met een polsscharniersluiting, moet de grijpcomponent
voor gebruik zo worden gepositioneerd dat een geringe verdraaiing van de hand niet tot gevolg
kan hebben dat deze losraakt van de prothese!

Afstand tot communicatieapparaten

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 datacommunicatie on-
verwacht gedrag gaat vertonen. Wij raden u aan de volgende minimumafstanden aan te houden:
* mobiele telefoon GSM 850/GSM 900: 0,99 m;

* mobiele telefoon GSM 1800/GSM 1900/UMTS: 0,7 m;

¢ draadloze DECT telefoons incl. basisstation: 0,35 m;

e Wifi (routers, access points,...): 0,22 m;

¢ Bluetooth-apparaten (producten van andere aanbieders die niet door Ottobock zijn goedge-
keurd): 0,22 m.

* In de buurt van hoogspanningsleidingen, zenders, transformatoren en andere bronnen van sterke elektro-
magnetische straling (bijv. productbeveiligingssystemen in warenhuizen) kunnen er storingen in de werking
van de systeem-elektrohand en de aangesloten componenten optreden. Ter verkleining van het betreffende
risico moeten de elektroden zo ongevoelig mogelijk worden afgesteld. Als u merkt dat de hand regelmatig
dergelijke storingen vertoont, laat de afstelling van de elektroden dan bij een vakhandel controleren.

e Zorg ervoor dat er geen vaste deeltjes of vloeistoffen in de systeem-elektrohand kunnen binnendringen.
De systeem-elektrohand mag niet worden blootgesteld aan intensieve rook, stof, mechanische trillingen
en schokken of grote hitte.

* De systeem-elektrohand is ontwikkeld voor het verrichten van dagelijkse activiteiten en mag niet worden gebruikt
voor bijzondere activiteiten zoals extreme sporten (bijv. kimmen, paragliding, enz.). Zorgvuldige behandeling
van de prothese en de prothesecomponenten verlengt niet alleen de verwachte levensduur, maar is vooral
in het belang van de persoonlijke veiligheid van de patiént! Als de prothese extreem is belast (bijv. door een
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val of iets dergelijks), moet deze onmiddellijk door een orthopedisch instrumentmaker worden gecontroleerd
op beschadigingen. Aanspreekpartner is de orthopedisch instrumentmaker die er verantwoordelijk voor is
dat de prothese in voorkomend geval wordt doorgestuurd naar de Ottobock Myo-Service.

® De systeem-elektrohand mag alleen worden geopend en de hand en beschadigde componenten daarvan
mogen uitsluitend worden gerepareerd door de gecertificeerde Ottobock Myo-Service.

o oV66r 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.

e Gebruik voor het aanbrengen van de prothesehandschoen geen siliconenspray. Dit zou tot gevolg kun-
nen hebben dat de handschoen niet goed komt te zitten. Als hulpmiddel bij de montage adviseren wij u
Ottobock Procomfort-gel 633S2 te gebruiken.

e Combineer het product alleen met componenten die hiervoor door Ottobock zijn goedgekeurd (combi-
natiemogelijkheden). Het gebruik van prothesecomponenten die niet geschikt zijn, kan storingen in de
werking van het product en breuk van dragende delen tot gevolg hebben, waardoor de patiént ten val kan
komen. 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 servicewerkplaatsen
(niet zelf vervangen).

o Let erop dat u bij het gebruik van het product in de directe nabijheid van actieve implanteerbare syste-
men (bijv. pacemakers, defibrillators, enz.), de minimale afstand aanhoudt die door de fabrikant van het
implantaat wordt voorgeschreven. Als gevolg van door het product gegenereerde elektromagnetische
straling kunnen storingen optreden in de actieve, implanteerbare systemen. Let verder altijd op de door
de fabrikant van het implantaat voorgeschreven gebruikscondities en veiligheidsinformatie.

Binnendringen van water en vocht

De elektrische en mechanische onderdelen van uw systeem-elektrohand zijn niet waterdicht. U moet ervoor
zorgen dat er geen water in de systeem-elektrohand kan binnendringen. U kunt de systeem-elektrohand voor
het dagelijkse onderhoud wassen, ermee afwassen e.d., maar u moet wel opletten dat de prothesehandschoen
geen beschadigingen vertoont. Ook moet u ervoor zorgen dat er geen water over de rand van de kap loopt
en binnendringt in het mechanisme van de hand. Als u constateert dat er toch water binnen in de hand is
terechtgekomen, ga dan om ernstige schade te voorkomen onmiddellijk naar uw Ottobock servicewerkplaats.

Handschakelaar (afb. 2 en afb. 3)
De systeem-elektrohand is uitgerust met een elektrische aan-/uitschakelaar. Deze schakelaar is aangebracht
onder de binnenhand, zodat hij aan de buitenkant niet te zien is.

Afbeelding 2: handschakelaar in de stand ,aan”, de systeem-elektrohand is ingeschakeld.

Afbeelding 3: handschakelaar in de stand ,uit", de systeem-elektrohand is uitgeschakeld.

Wanneer moet u de handschakelaar gebruiken?

Wanneer een grijpstand gedurende langere tijd gehandhaafd moet worden, bijv. bij het vasthouden van
bestek tijdens het eten of bij het schrijven.

U voorkomt daardoor dat de hand per ongeluk wordt geopend, bijv. door onwillekeurige spiercontractie
of onder invloed van sterke elektrische storingsbronnen. Een bijkomend voordeel is dat de accu van uw
prothese hierdoor langer meegaat.

U kunt de handschakelaar eenvoudigweg bedienen met uw andere hand, maar ook door hem tegen uw
been of een stoelleuning te drukken.
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Polsscharniersluiting (afb. 4)

Als uw systeem-elektrohand is uitgerust met een polsscharniersluiting, heeft u de volgende mogelijkheden:
u kunt de systeem-elektrohand door deze te draaien (passieve pro- en supinatie) in de grijpstand brengen die
voor u het handigst is. Daardoor kunt u veel voorwerpen gemakkelijker vastpakken. Bovendien kunt u de systeem-
elektrohand heel eenvoudig losmaken van de koker om hem te vervangen door een systeem-elektrogrijper.
Draai de systeem-elektrohand hiervoor eenmaal linksom of rechtsom om zijn eigen as (ca. 360°) tot u een lichte
weerstand voelt (afb. 4). Als u deze weerstand overwint, kunt u de systeem-elektrohand van de koker afhalen.

Polsscharniersluiting vergrendelen

Duw de polsscharniersluiting in de ingietring, druk hem stevig aan en draai de systeem-elektrohand of de
elektrogrijper iets naar links of naar rechts. Door de druk wordt het vergrendelingsmechanisme in werking
gesteld en wordt de elektrohand of elektrogrijper stevig in de ingietring verankerd.

Controleer na het vergrendelen altijd of de elektrohand of elektrogrijper goed vastzit.

Accu’s

Gebruik voor uw systeem-elektrohand alleen volledig geladen Ottobock accu's. Houd een tweede geladen
Ottobock accu bij de hand, zodat de accu als deze leeg is, vervangen kan worden.

Een intelligent accumanagement informeert u over het afnemen van de acculading, doordat de hand steeds
langzamer wordt resp. minder grijpkracht opbouwt. Als de accu bijna leeg is, wordt de hand automatisch
uitgeschakeld, zodat de accu wordt beschermd tegen beschadiging door diepontlading.

Ottobock adviseert om de accu wanneer u merkt dat de lading afneemt, op tijd te laden of te vervangen.
Duw hiervoor de vergrendelingshendel van de accu weg, haal de ontladen accu uit de houder en vervang
hem door een geladen accu. Bij het inleggen van de accu klikt de vergrendelingshendel automatisch vast.
Aanbevolen wordt voor de systeem-elektrohand EnergyPack 757B20/757B21 te gebruiken, omdat de hand
daarmee gedurende langere tijd zijn volle prestatievermogen behoudt. Daarnaast kan voor de systeem-
elektrohand ook een X-ChangePack 757B15 worden gebruikt. Het prestatievermogen 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.

De accu's mogen uitsluitend worden geladen met de in de gebruiksaanwijzing vermelde Ottobock acculaders.

Let op!

Wanneer de systeem-elektrohand een vol EnergyPack 757B20/757B21 of een volle My-
oEnergy Integral 757B35=" herkent, schakelt de grijper automatisch over op de Li-ion
accutechnologie. Daarna mogen er voor het systeem alleen nog accu's worden gebruikt
die zijn gebaseerd op deze technologie. Als er toch weer een Ottobock X-ChangePack
757B15 wordt gebruikt, kan de capaciteit daarvan niet meer volledig worden benut. Met
de Ottobock MyoSelect 767T13 kan er weer worden overgeschakeld naar het gebruik
van een X-ChangePack. Met het oog op de bedrijfszekerheid en betrouwbaarheid mogen
er uitsluitend Ottobock accu's 7567B20, 757B21, 757B35=" en 757B15 worden gebruikt.

Bij aflevering is de systeem-elektrohand ingesteld op het gebruik van het X-ChangePack.

Dagelijks en periodiek onderhoud
Hoe u de cosmetische handschoen moet onderhouden, wordt beschreven in de met de handschoen meege-
leverde documentatie. Voor nadere informatie kunt u terecht bij uw orthopedisch instrumentmaker.

ﬁ Dit product mag niet 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 aanwijzingen van de in uw
land verantwoordelijke autoriteiten voor teruggave- en inzamelprocedures.
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Programmabeschrijving SensorHand Speed

Aanwijzing: met een korte “OPENEN”-impuls kan zowel de automatische grijpkracht-
naregeling als de FlexiGrip-functie op ieder gewenst moment worden gestopt.

Programma 1: DMC plus sensoriek

Besturing met: 2 elektroden

P> Besturing met 2 elektroden

Deze besturing komt overeen met de DMC plus besturing met geintegreerde ,virtuele handschakelaar"
(Dynamic Mode Control), maar heeft bovendien het grijpkrachtstabilisatiesysteem ,SUVA-sensoriek"”. De
grijpsnelheid resp. de grijpkracht wordt bepaald door de hoogte van het elektrodesignaal (resulterend uit de
spiercontractie). Na een grijpbeweging met maximale grijpkracht wordt de inschakeldrempelwaarde in de
open-richting verhoogd (,virtuele handschakelaar"). Hierdoor is het risico kleiner dat de hand wordt geopend
met spiersignalen die niet bewust zijn gegenereerd. De stabiliteit van de hand - bijv. bij het vasthouden van
bestek — wordt daardoor groter.

Openen:
Sluiten:

Voorbeeld 1:

Voorbeeld 2:

proportioneel met de open-elektrode
proportioneel met de sluit-elektrode

bij een laag spiersignaal wordt voor het grijpen van een voorwerp de minimale grijpkracht (10 N)
opgebouwd. Wanneer het sensorsysteem een positieverandering van het voorwerp registreert,
wordt de grijpkracht — afhankelijk van de behoefte — automatisch nageregeld tot maximaal 1,5
maal de aanvankelijke waarde (15 N).

De FlexiGrip-functie wordt werkzaam bij 20 N. Wanneer de belasting wegvalt, wordt de grijp-
kracht van de SensorHand Speed weer verlaagd tot de eerdere waarde.

bij een hoger spiersignaal wordt er meer grijpkracht gegenereerd en bij positieverandering van
het vastgehouden voorwerp wordt de kracht — afhankelijk van de behoefte — nageregeld tot de
maximale waarde (130 N). De FlexiGrip-functie wordt werkzaam bij 130 N. Wanneer de belasting
wegvalt, wordt de grijpkracht van de SensorHand Speed weer verminderd tot de eerdere waarde.

Programma 1: DMC plus sensoriek: 2 elektroden

Openen Sluiten

myosignaal via de elektrode myosignaal via de elektrode

openingssnelheid sluitsnelheid

proportioneel 15 mm/s tot 300 mm/s proportioneel 15 mm/s tot 300 mm/s

Aanvangsgrijpkracht Automatische grijpkrachtna- FlexiGrip-functie
regeling

proportioneel: proportioneel: afhankelijk van de aanvangs-

0 N bis 100 N max. 1,5 maal de aanvangsgrijp- | grijpkracht, altijd werkzaam
kracht vanaf iets meer dan de maximale
bijv. grijpkrachtnaregeling
aanvangsgrijpkracht 10 N min. vanaf 20 N
grijpkrachtnaregeling max. 15 N | max. vanaf 130 N

Door middel van een sterker spiersignaal kan er onafhankelijk van de automatische grijpkrachtnaregeling
zo nodig altijd worden nagegrepen tot de maximale grijpkracht (100 N).
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Programma 2: AutoControl - Lowinput

Besturing met: 2 elektroden,

1 elektrode en 1 schakelaar of

1 schakelaar
De hand wordt met maximale snelheid gesloten en pakt een voorwerp vast met minimale grijpkracht (10 N).
Wanneer het sensorsysteem een positieverandering van het voorwerp registreert, wordt de grijpkracht
— afhankelijk van de behoefte — automatisch nageregeld tot maximaal 100 N.
De FlexiGrip-functie wordt werkzaam vanaf de maximale grijpkracht. Wanneer de belasting wegvalt,
wordt de grijpkracht van de SensorHand Speed weer verminderd tot de eerdere waarde.

P> Besturing met 2 elektroden

Openen: proportioneel met de open-elektrode

Sluiten: met maximale snelheid door een kort spiersignaal van willekeurige hoogte boven de ON-drem-
pelwaarde op de sluit-elektrode

Programma 2: AutoControl - LowInput: 2 elektroden

Openen Sluiten

myosignaal via de elektrode myosignaal via de elektrode digitaal (kort signaal
van willekeurige hoogte)

openingssnelheid sluitsnelheid
proportioneel 15 mm/s tot 300 mm/s constant 300 mm/s
Aanvangsgrijpkracht Automatische grijpkrachtna- FlexiGrip-functie
regeling
10N max. 130 N werkzaam vanaf de maximale
grijpkracht
P> Besturing met 1 elektrode en 1 schakelaar
Openen: proportioneel met de open-elektrode
Sluiten: met maximale snelheid door de schakelaar kort in te drukken

Programma 2: AutoControl - Lowinput: 1 elektrode en 1 schakelaar

Openen Sluiten

myosignaal via de elektrode signaal via de sluitzijde van de schakelaar:
de SensorHand Speed sluit

openingssnelheid sluitsnelheid
proportioneel 15 mm/s tot 300 mm/s constant 300 mm/s
Aanvangsgrijpkracht Automatische grijpkrachtna- FlexiGrip-functie
regeling
10N max. 130 N werkzaam vanaf de maximale
grijpkracht

P> Besturing met 1 schakelaar
Dit programma kan worden gebruikt in combinatie met iedere gewenste Ottobock MyoBock schakelaar.

Ottobock | 129



Openen: met maximale snelheid, zolang de open-zijde van de schakelaar wordt ingedrukt. De hand blijft
dan geopend
Sluiten: met maximale snelheid door de sluitzijde van de schakelaar in te drukken

Programma 2: AutoControl - LowInput: 1 schakelaar

Openen Sluiten
de hand opent zolang de open-zijde van de scha- | signaal via de sluitzijde van de schakelaar:
kelaar wordt bediend hand sluit
openingssnelheid sluitsnelheid
constant 300 mm/s constant 300 mm/s
Aanvangsgrijpkracht Automatische grijpkrachtna- FlexiGrip-functie
regeling
10N max. 130 N werkzaam vanaf de maximale
grijpkracht

Programma 3: AutoControl

Besturing met: 1 elektrode of
1 lineaire transducer of
1 schakelaar

De hand wordt met maximale snelheid gesloten en pakt een voorwerp vast met minimale grijpkracht (10 N).
Wanneer het sensorsysteem een positieverandering van het voorwerp registreert, wordt de grijpkracht
automatisch en traploos nageregeld tot de benodigde waarde (max. 130 N).

De FlexiGrip-functie wordt werkzaam bij 130 N. Wanneer de belasting wegvalt, wordt de grijpkracht van de
SensorHand Speed weer verminderd tot de eerdere waarde.

P> Besturing met 1 elektrode

Openen: met maximale snelheid door een snel, aanhoudend spiersignaal via de elektrode

Sluiten: met maximale snelheid door snel ontspannen van de spier

Vasthouden:  door zeer langzame spierontspanning via de elektrode: de hand blijft geopend

Voorbeeld 1:  na het openen wordt de spier heel langzaam ontspannen.

De openingspositie blijft onveranderd.

Voorbeeld 2:  na het openen wordt de spier met maximale snelheid ontspannen. De hand sluit auto-
tisch met maximale snelheid en begint het voorwerp met een grijpkracht van 10 N vast te
pakken.

Wanneer het sensorsysteem een positieverandering van het voorwerp registreert, wordt de
grijpkracht — afhankelijk van de behoefte — automatisch nageregeld tot de maximale waarde
(130 N).
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Programma 3: AutoControl: 1 elektrode

Openen Sluiten

snel, aanhoudend myosignaal via de elektrode zeer langzame spierontspanning via de elektrode:
de hand blijft geopend
snelle spierontspanning via de elektrode: de hand
sluit

openingssnelheid sluitsnelheid

constant 300 mm/s constant 300 mm/s

Aanvangsgrijpkracht Automatische grijpkrachtna- FlexiGrip-functie

regeling
10N max. 130 N werkzaam vanaf de maximale
grijpkracht

P> Besturing met 1 lineaire transducer

Openen: met maximale snelheid door snel aan de lineaire transducer te trekken
Sluiten: met maximale snelheid door de trekkracht op de lineaire transducer snel te verminderen
Vasthouden:  door de trekkracht op de lineaire transducer heel langzaam te verminderen: de hand blijft geopend
Voorbeeld 1:  na het openen wordt de trekkracht op de lineaire transducer heel langzaam verminderd.
De openingspositie blijft onveranderd.
Voorbeeld 2:  na het openen wordt de trekkracht op de lineaire transducer met maximale snelheid ver-
minderd.
De hand sluit automatisch met maximale snelheid en begint het voorwerp met een grijpkracht
van 10 N vast te pakken.
Wanneer het sensorsysteem een positieverandering van het voorwerp registreert, wordt de
grijpkracht — afhankelijk van de behoefte — automatisch nageregeld tot de maximale waarde
(130 N).
Openen Sluiten
met hoge snelheid aan de lineaire transducer trekkracht op de lineaire transducer
trekken heel langzaam verminderen:
de hand blijft geopend
trekkracht op de lineaire transducer
snel verminderen:
de hand sluit
openingssnelheid constant sluitsnelheid constant
300 mm/s 300 mm/s
Aanvangsgrijpkracht Automatische grijpkrachtna- FlexiGrip-functie
regeling
10N max. 130 N werkzaam vanaf de maximale
grijpkracht
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P> Besturing met 1 schakelaar

Openen:
Sluiten:

met maximale snelheid, zolang de schakelaar wordt bediend
na het loslaten van de schakelaar sluit de hand automatisch met maximale snelheid en begint
deze het voorwerp met 10 N vast te pakken

Programma 3: AutoControl: 1 schakelaar

Openen Sluiten
opent zolang de schakelaar wordt bediend sluit automatisch zodra de schakelaar wordt
losgelaten
openingssnelheid sluitsnelheid
constant 300 mm/s constant 300 mm/s
Aanvangsgrijpkracht Automatische grijpkrachtna- FlexiGrip-functie
regeling
10N max. 130 N werkzaam vanaf de maximale
grijpkracht

Programma 4: VarioControl

Besturing met: 1 elektrode of 1 lineaire transducer

P> Besturing met 1 elektrode

Bij dit programma wordt de openingssnelheid bepaald door de hoogte van het spiersignaal en de snelheid
waarmee de spiercontractie plaatsvindt. De sluitsnelheid is afhankelijk van de snelheid waarmee de spier-
spanning afneemt.

De FlexiGrip-functie wordt werkzaam vanaf de maximale grijpkracht. Wanneer de belasting wegvalt, wordt
de grijpkracht van de SensorHand Speed weer verminderd tot de eerdere waarde.

Openen:

Sluiten:

Vasthouden:

Voorbeeld 1:

Voorbeeld 2:

proportioneel. De openingssnelheid wordt bepaald door de snelheid en de kracht van de
spiercontractie

proportioneel. De sluitsnelheid wordt bepaald door de snelheid en de kracht van de spieront-
spanning. Daardoor wordt ook de maximale nagrijpkracht bepaald

door zeer langzame spierontspanning via de elektrode: de hand blijft geopend

na het openen wordt de spier langzaam ontspannen. Het sluiten gebeurt analoog aan de
duur van de spierontspanning met langzame snelheid. Het voorwerp wordt met geringe kracht
(10 N) vastgepakt. Een automatisch naregeling van de grijpkracht vindt niet plaats.

na het openen wordt de spier met maximale snelheid ontspannen. De hand sluit met maximale
snelheid en begint een voorwerp met een grijpkracht van 10 N beet te pakken. Wanneer het
sensorsysteem een positieverandering van het voorwerp registreert, wordt de grijpkracht
— afhankelijk van de behoefte — automatisch nageregeld tot de maximale waarde (130 N).
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Programma 4: VarioControl: 1 elektrode

Openen Sluiten
door de snelheid en kracht van de spiercontractie | door de snelheid en kracht van de spierontspan-
op de elektrode ning op de elektrode
openingssnelheid sluitsnelheid
proportioneel proportioneel
15 mm/s tot 300 mm/s 15 mm/s tot 300 mm/s
Aanvangsgrijpkracht Automatische grijpkrachtna- FlexiGrip-functie

regeling

bij geringe tot matige sluitsnel-

heid
10N geen werkzaam vanaf 20 N

bij matige tot hoge

sluitsnelheid

werkzaam vanaf de maximale

10N max. 130 N grijpkracht

P> Besturing met 1 lineaire transducer

Openen:

Sluiten:

Vasthouden:

Voorbeeld 1:

Voorbeeld 2:

proportioneel. De openingssnelheid wordt bepaald door de snelheid en de kracht waarmee
er aan de lineaire transducer wordt getrokken

proportioneel. De sluitsnelheid wordt bepaald door de snelheid waarmee de op de lineaire
transducer uitgeoefende trekkracht afneemt. Daardoor wordt ook de maximale nagrijpkracht
bepaald

door de trekkracht op de lineaire transducer heel langzaam te verminderen: de hand bilijft
geopend

na het openen wordt de trekkracht op de lineaire transducer langzaam verminderd.

Het sluiten gebeurt analoog aan de duur van de spierontspanning met langzame snelheid.
Het voorwerp wordt met geringe kracht (10 N) vastgepakt. Een automatisch naregeling
van de grijpkracht vindt niet plaats.

na het openen wordt de trekkracht op de lineaire transducer op de hoogste snelheid ver-
minderd.

De hand sluit met maximale snelheid en begint het voorwerp met een grijpkracht van 10 N vast
te pakken. Wanneer het sensorsysteem een positieverandering van het voorwerp registreert,
wordt de grijpkracht — afhankelijk van de behoefte — automatisch nageregeld tot de maximale
waarde (130 N).

Programma 4: VarioControl: 1 lineaire transducer

Openen Sluiten

door de snelheid en kracht waarmee er aan de door de snelheid waarmee de op de lineaire
lineaire transducer wordt getrokken transducer uitgeoefende kracht afneemt
openingssnelheid sluitsnelheid

proportioneel proportioneel

15 mm/s tot 300 mm/s 15 mm/s tot 300 mm/s
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10N

10N

Aanvangsgrijpkracht Automatische FlexiGrip-functie
grijpkrachtnaregeling
bij geringe tot matige bij geringe tot matige
sluitsnelheid sluitsnelheid
geen werkzaam
vanaf 20 N
bij matige tot hoge bij matige tot hoge
sluitsnelheid sluitsnelheid
max. 130 N werkzaam vanaf de maximale
grijpkracht

Programma 5: VarioDual

Besturing met: 2 elektroden

P> Besturing met 2 elektroden

Bij dit programma wordt de openingssnelheid bepaald door de hoogte van het spiersignaal en de snelheid
waarmee de spiercontractie plaatsvindt. De sluitsnelheid tot het moment waarop de minimale grijpkracht
van ca. 10 N wordt bereikt, is afhankelijk van de snelheid van de spierontspanning. De grijpkracht wordt
bepaald door het daaropvolgende of gelijktijdige spiersignaal op de tweede elektrode.

De FlexiGrip-functie wordt afhankelijk van de aanvangsgrijpkracht altijd werkzaam vanaf iets meer dan de
maximale grijpkrachtnaregeling. Wanneer de belasting wegvalt, wordt de grijpkracht van de SensorHand
Speed weer verminderd tot de eerdere waarde.

Elektrode 1:
Openen:

Sluiten:

Vasthouden:

Elektrode 2:
Grijpen:

Voorbeeld 1:

Voorbeeld 2:

proportioneel. De openingssnelheid wordt bepaald door de snelheid en de kracht van de
spiercontractie

proportioneel. De sluitsnelheid wordt bepaald door de snelheid en de kracht van de spieront-
spanning. De grijpkracht bedraagt ca. 10 N

door zeer langzame spierontspanning via de elektrode: de hand blijft geopend

de opbouw van de grijpkracht is afhankelijk van de hoogte van het spiersignaal op de
tweede elektrode. De maximale grijpkracht bedraagt ca. 100 N.

na het openen wordt de spier met willekeurige snelheid ontspannen. Het sluiten gebeurt pro-
portioneel met de snelheid waarmee de spierontspanning plaatsvindt. Het voorwerp wordt met
minimale kracht (10 N) vastgepakt. De FlexiGrip-functie wordt werkzaam bij 20 N. Wanneer
de belasting wegvalt, wordt de grijpkracht van de SensorHand Speed weer verminderd tot
de minimumwaarde.

na het grijpen zoals in voorbeeld 1 is het de bedoeling dat het voorwerp met meer grijpkracht
wordt vastgepakt. Genereer hiervoor een spiersignaal op de tweede elektrode. Proportioneel
kan er een grijpkracht van 10 N tot 100 N worden opgebouwd. Bij een positieverandering
van het vastgepakte voorwerp wordt de grijpkracht versterkt tot maximaal ca. 1,5 maal de
oorspronkelijke waarde. De FlexiGrip-functie wordt werkzaam bij ca. tweemaal de aanvan-
kelijke grijpkracht met een maximum van 130 N. Wanneer de belasting wegvalt, grijpt de
SensorHand Speed weer met de oorspronkelijke kracht.
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Programma 5: VarioDual: 2 elektroden

Openen Sluiten

door de snelheid en de kracht van de door de snelheid en de kracht van de
spiercontractie op de 1e elektrode spierontspanning op de 1e elektrode
openingssnelheid sluitsnelheid

proportioneel proportioneel

15 mm/s tot 300 mm/s 15 mm/s tot 300 mm/s

grijpkrachtopbouw:

grijpkracht afhankelijk van de hoogte van het
spiersignaal op de 2e elektrode

grijpkracht: proportioneel 10 N tot 100 N

Aanvangsgrijpkracht Automatische FlexiGrip-functie
grijpkrachtnaregeling

bij het sluiten:

10N geen grijpkrachtnaregeling vanaf 20 N

bij opbouw van de grijpkracht: afhankelijk van de aanvangs-
proportioneel proportioneel, max. 1,5 maal de | grijpkracht, altijd werkzaam
10 N tot 100 N aanvangsgrijpkracht vanaf iets meer dan de maximale

grijpkrachtnaregeling
min. vanaf 20 N max. vanaf 130 N

Programma 6: DMC plus sensoriek uitschakelbaar

Besturing met: 2 elektroden

P> Besturing met 2 elektroden

Deze besturing komt overeen met die bij programma 1, met dien verstande dat de ,SUVA-sensoriek” en de
FlexiGrip-functie tijdelijk gedeactiveerd kunnen worden.

In- en uitschakelen van de ,SUVA-sensoriek” en de FlexiGrip-functie

Voor het grijpen van zeer zachte en meegevende voorwerpen, zoals zeer zachte schuimstoffen of een pincet,
kan de ,SUVA-sensoriek" worden gedeactiveerd. Open hiervoor de SensorHand Speed tot de aanslag en
houd de hand met een spiersignaal van willekeurige sterkte geopend. Oefen tegelijkertijd wat druk op de
+SUVA-sensoriek" uit (afb. 1), bijv. door met de top van de duim tegen een tafelrand te duwen. Een kort
trilsignaal bevestigt dat het systeem uitgeschakeld is.

Ga op dezelfde manier te werk om de ,SUVA-sensoriek" weer in te schakelen. Twee korte trilsignalen be-
vestigen dat de ,SUVA-sensoriek" geactiveerd is.

Aanwijzing: houd er rekening mee dat de grijpkracht bij uitgeschakelde ,SUVA-sensoriek* niet automatisch
wordt nageregeld en dat de vastgepakte voorwerpen uit de hand kunnen glijden.

Na het plaatsen van de accu wordt u door middel van trilsignalen geinformeerd over de actuele modus.
Eén trilsignaal: de sensoriek is uitgeschakeld.

Twee trilsignalen: de sensoriek is ingeschakeld.
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Programmabeschrijving MyoHand VariPlus Speed

Programma 1: DMC plus

Besturing met: 2 elektroden

P> Besturing met 2 elektroden

De grijpsnelheid resp. de grijpkracht wordt bepaald door de hoogte van het elektrodesignaal (resulterend uit
de spiercontractie). Door middel van een sterker elektrodesignaal kan zo nodig op ieder gewenst moment
worden nagegrepen tot de maximale grijpkracht (ca. 100 N).

Openen: proportioneel met de OPEN-elektrode
Sluiten: proportioneel met de DICHT-elektrode
Voorbeeld 1: bij een laag elektrodesignaal wordt voor het grijpen van een voorwerp de geringste

grijpkracht opgebouwd.

Voorbeeld 2: bij een hogere elektrodesignaal wordt er meer grijpkracht opgebouwd. Wanneer er
met een sterker elektrodesignaal wordt nagegrepen, wordt de grijpkracht versterkt tot
de maximale waarde van ca. 100 N.

Programma 1: DMC plus: 2 elektroden

Openen Sluiten

aanhoudend elektrodesignaal aanhoudend elektrodesignaal

door grijpen met maximale grijpkracht wordt voor-
komen dat de hand door per ongeluk gegenereerde
elektrodesignalen wordt geopend

snelheid: proportioneel snelheid: proportioneel

Programma 2: AutoControl - Lowinput

Besturing met: 2 elektroden,
1 elektrode en 1 schakelaar of
1 schakelaar

De hand sluit met constante snelheid, de grijpkracht neemt proportioneel met de duur van de grijpbeweging toe.

P> Besturing met 2 elektroden

Openen: proportioneel met de OPEN-elektrode

Sluiten: met constante snelheid door een spiersignaal van willekeurige hoogte boven de ON-drempel-
waarde op de DICHT-elektrode

Programma 2: AutoControl - LowInput: 2 elektroden

Openen Sluiten

aanhoudend elektrodesignaal aanhoudend elektrodesignaal

door grijpen met maximale grijpkracht wordt voor-
komen dat de hand door per ongeluk gegenereerde
elektrodesignalen wordt geopend

snelheid: proportioneel snelheid: constant
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P> Besturing met 1 elektrode en 1 schakelaar

Openen:
Sluiten:

proportioneel met de OPEN-elektrode
met constante snelheid door het bedienen van de MyoBock-schakelaar

Programma 2: AutoControl - Lowinput: 1 elektrode en 1 schakelaar

Openen Sluiten

aanhoudend elektrodesignaal signaal via de schakelaar

door grijpen met maximale grijpkracht wordt voor-
komen dat de hand door per ongeluk gegenereerde
elektrodesignalen wordt geopend

snelheid: proportioneel snelheid: constant

P> Besturing met 1 schakelaar
Dit programma kan worden gebruikt in combinatie met iedere gewenste MyoBock-schakelaar.

Openen: met constante snelheid, zolang de OPEN-zijde van de schakelaar wordt ingedrukt. De hand

blijft dan geopend

Sluiten: met constante snelheid door de DICHT-zijde van de schakelaar in te drukken

Programma 2: AutoControl - LowInput: 1 schakelaar

Openen Sluiten

de hand opent zolang de OPEN-zijde van de schake-
laar wordt bediend

de hand sluit zolang de DICHT-zijde van de scha-
kelaar wordt bediend

snelheid: constant

snelheid: constant

Programma 3: VarioControl

Besturing met: 1 elektrode of

1 lineaire transducer
Bij dit programma wordt de OPEN-snelheid bepaald door de hoogte van het spiersignaal en de snelheid
waarmee de spiercontractie plaatsvindt. De DICHT-snelheid en de grijpkracht zijn afhankelijk van het
afnemen van de spierspanning.

P> Besturing met 1 elektrode

Openen: proportioneel. De OPEN-snelheid wordt bepaald door de snelheid en de kracht waarmee de
spiercontractie plaatsvindt
Sluiten: proportioneel. De OPEN-snelheid wordt bepaald door de snelheid en de kracht waarmee de

spierontspanning plaatsvindt.

Vasthouden:door zeer langzame spierontspanning via de elektrode: de hand blijft geopend

Voorbeeld 1: na het openen van de hand ontspant de patiént de spier langzaam. Het sluiten gebeurt pro-
portioneel met het zwakker worden van het elektrodesignaal. Het voorwerp wordt met geringe
kracht gegrepen.

Voorbeeld 2: na het openen van de hand ontspant de patiént de spier zo snel mogelijk. De hand wordt met
maximale snelheid gesloten en begint een voorwerp met de maximale grijpkracht (100 N) vast
te pakken.
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Programma 3: VarioControl: 1 elektrode

Openen Sluiten

sterker wordend elektrodesignaal zwakker worden van het elektrodesignaal

grijpkracht: proportioneel met het zwakker worden
van het elektrodesignaal

door grijpen met maximale grijpkracht wordt voor-
komen dat de hand door per ongeluk gegenereerde
elektrodesignalen wordt geopend

snelheid: proportioneel snelheid: proportioneel

P> Besturing met 1 lineaire transducer

Openen: proportioneel. De OPEN-snelheid wordt bepaald door de snelheid en kracht waarmee er aan
de lineaire transducer wordt getrokken

Sluiten: proportioneel. De DICHT-snelheid wordt bepaald door het afnemen van de snelheid en kracht
waarmee er aan de lineaire transducer wordt getrokken

Vasthouden:door de trekkracht op de lineaire transducer heel langzaam te verminderen: de hand blijft
geopend

Voorbeeld 1: na het openen van de hand vermindert de patiént de trekkracht op de lineaire transducer
langzaam. Het voorwerp wordt met geringe kracht gegrepen.

Voorbeeld 2: na het openen van de hand vermindert de patiént de trekkracht op de lineaire transducer zo
snel mogelijk. De hand wordt met maximale snelheid gesloten en pakt een voorwerp vast met
een grijpkracht van 100 N.

Programma 3: VarioControl: 1 lineaire transducer

Openen Sluiten

sterker wordend elektrodesignaal zwakker worden van het elektrodesignaal

grijpkracht: proportioneel met het zwakker worden
van het elektrodesignaal

door grijpen met maximale grijpkracht wordt voor-
komen dat de hand door per ongeluk gegenereerde
elektrodesignalen wordt geopend

snelheid: proportioneel snelheid: proportioneel

Programma 4: VarioDual

Besturing met: 2 elektroden

P> Besturing met 2 elektroden

Bij dit programma wordt de OPEN-snelheid bepaald door de hoogte van het spiersignaal en de snelheid
waarmee de spiercontractie plaatsvindt. De DICHT-snelheid is afhankelijk van de snelheid waarmee de
spierontspanning plaatsvindt. De grijpkracht wordt bepaald door het daaropvolgende of gelijktijdige spier-
signaal op de tweede elektrode.
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Elektrode 1:

Openen: proportioneel. De OPEN-snelheid wordt bepaald door de snelheid en de kracht waarmee de
spiercontractie plaatsvindt

Sluiten: proportioneel. De DICHT-snelheid wordt bepaald door de snelheid en de kracht waarmee de
spierontspanning plaatsvindt

Vasthouden: door zeer langzame spierontspanning via de elektrode: de hand blijft geopend

Elektrode 2:

Grijpen: de opbouw van de grijpkracht is afhankelijk van de hoogte van het spiersignaal op de tweede
elektrode

Voorbeeld 1: na het openen wordt de spier met willekeurige snelheid ontspannen. Het sluiten gebeurt pro-
portioneel met de snelheid waarmee de spierontspanning plaatsvindt. Het voorwerp wordt
met minimale grijpkracht gegrepen.

Voorbeeld 2: na het grijpen zoals in voorbeeld 1 is het de bedoeling dat het voorwerp met meer grijpkracht
wordt vastgepakt. Hiervoor genereert de patiént een elektrodesignaal op de tweede elektrode.
Proportioneel kan een grijpkracht worden opgebouwd van maximaal ca. 100 N.

Programma 4: VarioDual: 2 elektroden

Openen Sluiten

sterker wordend elektrodesignaal door spiercontractie | zwakker wordend elektrodesignaal door spieront-
op de eerste elektrode spanning op de eerste elektrode

grijpkracht: proportioneel met de signaalsterkte op
de tweede elektrode

door nagrijpen met de maximale grijpkracht op de
tweede elektrode wordt voorkomen dat de hand
door per ongeluk gegenereerde elektrodesignalen
wordt geopend

snelheid: proportioneel snelheid: proportioneel

Programma 5: DigitalControl

Besturing met: 2 elektroden,
1 elektrode en 1 schakelaar of
1 schakelaar
De hand sluit met constante snelheid, de grijpkracht neemt proportioneel met de duur van de grijpbeweging toe.

P> Besturing met 2 elektroden

Openen: digitaal. Via de OPEN-elektrode. De hand wordt met constante snelheid geopend
Sluiten: digitaal. Via de DICHT-elektrode. De hand wordt met constante snelheid gesloten
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Programma 5: DigitalControl: 2 elektroden

Openen Sluiten

aanhoudend elektrodesignaal aanhoudend elektrodesignaal

grijpkracht: afhankelijk van de duur van het signaal

snelheid: constant snelheid: constant

P> Besturing met 1 elektrode en 1 schakelaar

Openen:  elektrodesignaal op de OPEN-elektrode
Sluiten: signaal via de schakelaar. De hand wordt met constante snelheid gesloten

Programma 5: DigitalControl: 1 elektrode en 1 schakelaar

Openen Sluiten

aanhoudend elektrodesignaal signaal via de schakelaar

grijpkracht: afhankelijk van de duur van het signaal

snelheid: constant snelheid: constant

P> Besturing met 1 schakelaar
Dit programma kan worden gebruikt in combinatie met iedere gewenste MyoBock-schakelaar.

Openen: met constante snelheid, zolang de OPEN-zijde van de schakelaar wordt ingedrukt. De hand
blijft dan geopend

Sluiten: met constante snelheid, zolang de DICHT-zijde van de schakelaar wordt bediend

Programma 5: DigitalControl: 1 schakelaar

Openen Sluiten

signaal via de schakelaar signaal via de schakelaar

grijpkracht: afhankelijk van de duur van het signaal

snelheid: constant snelheid: constant

Programma 6: Double Channel Control

Besturing met: 1 elektrode

Bij dit programma wordt de hand met een snel en sterk signaal geopend en met een langzaam en minder
sterk signaal gesloten.

Programma 6: Double Channel Control: 1 elektrode

Openen Sluiten

snel, sterk elektrodesignaal langzaam, minder sterk elektrodesignaal

grijpkracht: afhankelijk van de duur van het signaal

snelheid: constant snelheid: constant
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Technische gegevens

Ruststroom 2 mA

Gebruikstemperatuur 0-70°C

Openingswijdte 100 mm

Proportionele snelheid 15 - 300 mm/s

Proportionele grijpkracht 0-ca. 100N

Levensduur van de grijpcomponenten 5 jaar

Levensduur van de accu 2 jaar

Voeding accu's:

EnergyPack 757B20/757B21 7,2V

MyoEnergy Integral 7567B35=* 7,4V

X-ChangePack 757B15 6V

Omgevingscondities

Opslag (met en zonder verpakking) +5 °C/+41 °F tot +40 °C/+104 °F
Max. 85% relatieve luchtvochtigheid, niet
condenserend

Transport (met en zonder verpakking) -20 °C/-4 °F tot +60 °C/+140 °F
Max. 90% relatieve luchtvochtigheid, niet
condenserend

Gebruik -5 °C/+28 °F tot +45 °C/+113 °F
Max. 95% relatieve luchtvochtigheid, niet
condenserend

Laden van de accu +5 °C/+41 °F tot +40 °C/+104 °F
Max. 85% relatieve luchtvochtigheid, niet
condenserend

Gebruikte symbolen

Medisch hulpmiddel

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 onderhoudsdatum. In zijn algemeen geldt voor alle producten
de verplichting de onderhoudsintervallen in acht te nemen tijdens de garantieperiode. Alleen zo geniet u de
volledige bescherming van de garantie. In het kader van het onderhoud kunnen er extra services nodig zijn,
zoals een reparatie. Deze extra services kunnen afhankelijk van de omvang van de garantie en geldigheid
gratis of na een kostenraming tegen een vergoeding worden uitgevoerd. Voor onderhouds- en reparatie-
werkzaamheden 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.

Reiniging en onderhoud
Verwijder vuil en vlekken van het product met een vochtige, zachte doek en milde zeep (bijv. Ottobock Derma
Clean 453H10=1). Zorg ervoor dat er geen vocht in de systeemcomponent binnendringt.

Droog de prothesecomponent daarna af met een zachte doek.
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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, onderhoudsinstructies en
onderhoudstermijnen in acht worden genomen. De fabrikant wijst er uitdrukkelijk op dat dit product uitsluitend
mag worden gebruikt in door de fabrikant goedgekeurde onderdelencombinaties (zie de gebruiksaanwijzingen
en catalogi). Voor schade die wordt veroorzaakt door onderdelencombinaties 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 geautoriseerde mede-
werkers van Ottobock.

Handelsmerken

Alle in dit begeleidende document vermelde namen vallen zonder enige beperking onder de bepalingen van
het daarvoor geldende merkenrecht en onder de rechten van de betreffende eigenaren.

Alle hier vermelde merken, handelsnamen en firmanamen kunnen geregistreerde merken zijn en vallen onder
de rechten van de betreffende eigenaren. Uit het ontbreken van een expliciete karakterisering van de in dit
begeleidende document gebruikte merken kan niet worden geconcludeerd dat een naam vrij is van rechten
van derden.

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 richtlijnen en de eisen kan worden geraadpleegd op
het volgende internetadres: http://www.ottobock.com/conformity.
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Svenska

Datum for senaste uppdateringen: 2021-04-14

e Lds noga igenom detta dokument innan du bérjar anvdnda produkten och beakta sdkerhetsan-
visningarna.

o Lat fackpersonal visa dig hur du anvander produkten pd ett sékert sdtt.

¢ Kontakta fackpersonalen om du har frdgor om produkten eller om det uppstar problem.

e Anmdl alla allvarliga tillbud som uppstér pé grund av produkten, i synnerhet vid férsémrat hélso-
tillstand, till tillverkaren och det aktuella landets ansvariga myndighet.

e Spara det hdr dokumentet.

Inledning

Basta brukare. Var god beakta att denna informationsbroschyr ar avsedd fér Ottobock-produkterna Sensor-
Hand Speed och MyoHand VariPlus Speed. Fér att fortydliga detta har vi skiljt dem at och motsvarande
kapitel har forsetts med det tillhérande produkinamnet. Ta endast produkten i drift i enlighet med informa-
tionen i medféljande dokument.

SensorHand Speed med SUVA*-Sensorik

Din ortopedingenjér har vid anpassningen av din protes valt mellan sex méjliga program, fér att kunna erbjuda

dig den styrningsvariant som dr bast anpassad efter dina behov. Bifogat finner du alla sex styrningsvarianter

utforligt beskrivna och dessutom férsedda med exempel for tilldmpning.

Fér att du lattare ska kunna férstd din SensorHand Speed och dess funktioner har vi hér utférligt samman-

fattat den vanligaste styrningsvarianten (DMC=Dynamic Mode Control) vars kénnetecken vi sammanfattat

i stora drag hdr nedan:

e Genom styrkan pa muskelkontraktionen kan du sjdlv styra hastigheten fér handens éppnande eller sténg-
ande. Hdrigenom blir greppet flexibelt och verkar mycket naturligt.

® Om du hdller ett féremdl i din hand sa styr du sjélv kraften med vilken du hdller fast féremdlet genom
styrkan. Gripandet om sma och dmtdliga féremdl ér darfér inga problem.

Grepp-stabiliseringssystemet "SUVA-Sensorik® (bild 1)

Nar ett foremdl hotar att glida ur din proteshand, griper SensorHand Speed - helt utan ditt ingripande. -

féoremdlet med en hégre gripkraft och stabiliserar pd detta sett féremdlet helt automatiskt. Sa fort foremalet

Gter befinner sig i en stabil position Gtergdr systemet till den ursprungliga gripkraften.

Detta dr méjligt genom en sensor som byggts in i tumspetsen (se pil 1, bild 1) och i fingerbygeln. Signalerna

som skickas fran sensorerna utvdrderas via en speciell elektronik. Elektroniken avger dé en signal som

talar om hur starkt greppet ska vara. Det automatiska datergripandet kan hela tiden stoppas genom en kort

signal i 6ppnings-riktningen.

SensorHand Speed erbjuder brukaren en betydande avlastning ndr det gdller den standiga kontrollen 6ver

gripandet och han/hon kan koncentrera sig battre pd andra saker. Vardagssituationer som med ett annat

protessystemen krdver en stor del av uppmdrksamheten, bemdstras nu pé ett betydligt mer avspant satt

med SensorHand Speed.

* Plastpdsar glider €j langre ofrivilligt ur din hand, nar du fér ett kort 6gonblick &gnar din uppmdrksamhet
Gt ett annat hall.

® Att knyta skosnérena dr nu mycket enklare.

* Ndr du serveras glas som mdste gripas med forsiktighet, riskerar du inte Idngre att de glider ur din hand.

* Utvecklad av Otto Bock HealthCare Products GmbH i samarbete med den Schweizerische Unfall Versicherungs Anstalt, SUVA
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Detta dtergripande ar dock endast majligt upp till det maximala vardet av den automatiska gripkrafts-
efterjusteringen och @r avsedd fér programmen 1-4. Det automatiska datergripandet kan hela tiden stoppas
med en kort signal i ppnings-riktningen.

For gripandet av mjuka skummaterial eller verktyg erbjuder dig program 6 att avaktivera "SUVA-Sensoriken*
manuellt.

Observera:

Den automatiska gripfunktionen med grepp-stabiliseringssystemet "SUVA-Sensorik", vilket in-
itieras vid beroring av sensorn, krdver ett noggrant férfarande i bestdmda situationer: t ex. vid
handskakning, kroppsvard mm.

Proteshanden skall alltid forvaras i Itt dppnat tillstdnd. Pa sé vis skyddas sensoriken och meka-
niken frén maéjliga foljdskador genom hég kontinuerlig belastning.

FlexiGrip

FlexiGrip-funktionen mojliggor att greppa eller flytta ett gripet foremal, utan att 16sgéra greppet via elek-
trodsignaler och ddrefter vara tvungen att gripa igen. Proteshanden féljer Idgesférdéndringen av det gripna
féoremalet pd samma sétt som en naturlig hand skulle géra. Greppet verkar darfér flexibelt och naturligt.
Ingen muskelkontraktion ar nédvandig.

MyoHand VariPlus Speed

MyoHand VariPlus Speed dr en myoelektriskt styrd proteshand som kdnntecknas genom en sarskilt hog
griphastighet i kombination med ett innovativt och finkdnsligt styrningskoncept.

Olika proportionella och digitala program till styrningen med 1 eller 2 elektroder, linjar-omvandlare eller
switch tillater en individuell anpassning efter behoven hos respektive brukare.

MyoHand VariPlus Speed @r baserat pd Otto Bock DMC System (DMC = Dynamic Mode Control). Detta
system som utvecklats av Otto Bock anvénder tva oberoende mdtnings- och regelsystem , for att optimalt
kunna anpassa griphastighet och gripkraft efter brukarens muskelsignal.

Den proportionella DMC-styrningen gor det majligt for brukaren att styra griphastighet och gripkraft proportio-
nellt till hojden av sin muskelsignal. Om styrkan p& muskelsignalen @ndrar sig, anpassar sig griphastigheten
och gripkraften genast efter den férédndrade muskelsignalen.

Din ortopedingenjor har vid anpassningen av din protes valt mellan sex méjliga program, for att kunna erbjuda
dig den styrningsvariant som dr bdst anpassad efter dina behov. Bifogat finns alla sex styrningsvarianter
utforligt beskrivna och desutom férsedda med tilldmpningar fér anvandningen.
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Allménna sdkerhetstips

Om sdkerhetsanvisningarna nedan inte beaktas kan produkten skadas eller fungera felak-
tigt. Beakta sdkerhetsanvisningarna och de forberedelser som anges i detta medféljande
dokument.

Framférande av ett fordon

A Om, och i vilken utstréckning en anvéndare av armprotes dr Idmpad att framféra ett fordon
mdste avgoras fran fall till fall. Avgérande faktorer Gr typen av protesforsérjning (amputations-
niva, en- eller dubbelsidig férsoérjning, stumpférhallande, protesens komponenter och inriktning
etc. ) och den individuella férmdagan hos brukaren sjdlv. Det ér nodvandigt att beakta de natio-
nellt lagstiftade bestdmmelser som gdller fér framférande av ett fordon i respektive land. Lat en
auktoriserad myndighet kontrollera och testa din kérduglighet ur férsékringssynpunk. Fér maxi-
mal sdkerhet och bekvamlighet rekommenderar Ottobock att en specialist utvérderar behovet
av speciella anpassningar av fordonet (automatvaxel, etc.) . Det maste absolut sdkerstdllas
att fordonet alltid kan framféras riskfritt med System-Elektrohanden avstdngd. Framférande av
fordon med péslagen System-Elektrohand kan medféra felaktig signal / styrning och dérmed
ocksa innebdra en risk fér medtrafikanter!

Observera:
Ar armprotesen utrustad med en snabbkoppling, maste handen fore framférandet av ett for-

don positioneras pd ett sGdant satt att en latt vridning, vilken kan upptréda vid styrning av ett
fordon, inte kan leda till att handen lossnar frén protesen!

Avstdnd till kommunikationsenheter

Vid for kort avstand till hogfrekventa kommunikationsenheter (t.ex. mobiltelefoner, Bluetooth-
enheter, WLAN-enheter) kan protesen genom storning i den interna datakommunikationen bete
sig ovantat. Vi rekommenderar att foljande ldgsta avstand hdlls:

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

* Mobiltelefon GSM 1800 / GSM 1900 / UMTS: 0,7 m

® Tradlésa DECT-telefoner inkl. basstation: 0,35 m

* WLAN (router, accesspunkter o.s.v.): 0,22 m

¢ Bluetooth-enheter (produkter fran andra tillverkare som inte godkdnts av Ottobock): 0,22 m

Vistelse i ndrheten av hégspdnningsledningar, sandare, transformatorer eller andra kallor till stark
elektromagnetisk strdlning (t ex varusdkerhetssystem) kan resultera i stark elektromagnetisk strdining
och felaktig funktion av System-Elektrohanden och de anslutna komponenterna. For att minska denna
risk bor elektroderna stéllas in sé okénsligt som méjligt. Skulle sGdana funktionsfel upptréda oftare, bor
elektrodernas instdlining kontrolleras av Ottobock MyoService.

Var uppmdrksam pd att varken fasta partiklar eller vétska tranger in i System-Elektrohanden. Elektrohanden
bor ej utsattas for intensiv rok eller damm och ej heller utsattas fér mekaniska vibrationer eller stétar. Den
far heller inte utsattas for starka varmekdllor.

System-Elektrohanden har utvecklats for alldaglig anvéndning och far inte anvédndas vid aktiviteter som
t ex. extremsport (friklattring, paraglidning, etc. ). En noggran skoétsel av protesen och dess komponenter
forlanger inte bara dess livslangd, utan 6kar framférallt brukarens egen sdkerhet! Skulle protesen utsat-
tas for extrema belastningar (t ex. genom fall eller liknande) méste den omgdende kontrolleras av den
ansvarige ortopedingenjoren, som vid behov vidarebefordrar den till Ottobock MyoService.
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» Oppnande och reparation av System-Elektrohanden respektive iordningstéllande av skadade komponenter
far endast utféras av Ottobock MyoService.

® _.eInnan elektriska forbindelser lossas eller ansluts (t ex. ndr protesen lossas fran handen) ar det nédvandigt
att forst skilja systemet fran energikdllan. For att gora detta tas batteriet ur batterifacket eller protesen
stangs av genom att trycka ned knappen i batteriladdaren.

® Anvdand ingen silikonspray ndr du drar pd proteshandsken eftersom handskens optimala sits pé handen
darigenom dventyras. Som monteringshjalp rekommenderar vi, Ottobock Procomfort-Gel 633S2.

e Kombinera endast produkten med sddana komponenter som godkants av Ottobock (kombinationsméjlig-
heter). Anvdndning av olémpliga proteskopplingselement kan leda till att protesen slutar fungera till foljd
av felaktiga funktioner eller brott av bdrande delar. Ottobock tar inget ansvar for féliderna om produkten
anvdnds med andra kopplingselement Gn de som anges hdr.

¢ Inga arbeten far utféras pa protesen utéver de som beskrivs i den hdr bruksanvisningen.

¢ Det laddningsbara batteriet far bara hanteras vid Ottobocks servicestdllen (ta inte ut batteriet sjdlv).

e Tank pd att inte underskrida det nédvandiga minsta tilldtna avstandet till aktiva, implanterbara system (pa-
cemaker, defibrillator etc) ndr du anvander produkten i ndrheten av dylika implantat. Observera respektive
tillverkares anvisningar. Eftersom produkten alstrar elekiromagnetisk stralning kan det uppsta stérningar
i de aktiva, implanterbara systemen. Observera noga de anvandarvillkor och sdkerhetsanvisningar som
tillverkaren av implantatet anger.

Intradande av vatten- resp. fukt

Elektroniken och mekaniken i din System-Elektrohand dr inte vattent&t. Du maste forhindra, att vatten kan
tranga in i System-Elektrohanden. For den dagliga skétseln kan System-Elektrohanden tvattas, du kan diska
med den eller liknande, men du mdste vara uppmdrksam pd att kosmetikhandsken inte uppvisar tecken pa
skador. Dessutom méste du undvika att vatten ndr dver kanten p& handsken och tranger in i handmekaniken.
Skulle du trots allt upptdcka att vatten tréngt in i innerhanden, méste Myo-verkstaden uppsékas direkt for
att férhindra att stérre skador uppstar.

Hand-strémbrytare (bilderna 2 och 3)
System-Elektrohanden &r utrustad med en elektrisk strombrytare. Strémbrytaren @r diskret placerad pé
undersidan av innerhanden och &r darfor inte synlig utifran.

Bild 2: handkoppling position handrygg "p&", System-Elektrohanden dr aktiverad.

Bild 3: handkoppling position tumme "av”, System-Elektrohanden dr avsténgd.

Nér bér du anvédnda strémbrytaren?

Nar en grip-position ska bibehdllas under en Iangre tid, t ex vid fasthdllande av bestick eller ndr du skriver.
Harigenom forhindras ett odnskat 6ppnande av handen vilket skulle kunna ske genom oavsiktlig muskelkon-
traktion eller genom mycket starka elektriska stérningar. Dessutom hdller batterierna i protesen léngre.

Ett tryck pa strombrytaren later sig enkelt utféras med hjélp av din andra hand, eller genom ett tryck mot
benet eller mot en stolsrygg.

Snabbkoppling (bild 4)

Ar din System-Elektrohand utrustad med en snabbkoppling erbjuder den dig féljande méjligheter:

Du kan vrida System-Elektrohanden (passiv pro- och supinering) i den grip-position som dr mest Idmplig
for just dig. Dessutom &r System-Elektrohanden mycket enkel att lossa frén hylsan for att bytas ut mot en
System-Elektrogreifer. For att kunna gora detta maste System-Elektrohanden vridas en gang kring sin egen
axel (360°), mycket enkelt vare sig du vrider &t vanster eller Gt hdger, dnda tills ett |Gtt motstand ar kannbart
(bild 4). Har detta motstand dvervunnits kan System-Elektrohanden tas av.

146 | Ottobock



llasning av snabbkopplingen/fastsattning av handen

For in snabbkopplingen i ingjutningsringen, tryck in hart och vrid System-Elektrohanden eller Greifern latt
Gt vanster eller hoger. Genom trycket kommer Idsmekanismen att utlésas och elektrohanden eller Greifern
férankras ordentligt i ingjutningsringen.

Kontrollera alltid att Elektrohanden eller Elektrogreifern sitter ordentligt efter Iasningen.

Batterier

For driften av System-Elektrohanden ska endast fulladdade Ottobock batterier anvéndas. Ett andra upplad-
dat Ottobock batteri ska alltid finnas i beredskap for utbyte.

Ett sinnrikt system informerar brukaren om minskat laddningstillstand pd batteriet, genom att handen blir
allt lGngsammare resp. att gripkraften minskar. Vid mycket lagt laddningstillstdnd kommer batteriet slutligen
att stngas av och batteriet skyddas pa sa vis fran skadlig djupurladdning.

Ottobock rekommenderar att ladda eller byta ut batteriet i tid ndr ett avtagande laddningstillstdnd blir
mérkbart. Tryck bort I&sspaken fran batteriet, det urladdade batteriet tas loss och byts ut mot ett fulloddat
batteri. Nar du stoppar i ett nytt batteri kommer I&dsspaken att Idsa i automatiskt.

Vi rekommenderar att man anvander System-Elektrohanden med EnergyPack 757B20/757B21 for att kunna
utnyttja full prestationsférmaga under en langre tid. Med kapacitetsinskrénkningar kan System-Elektrohanden
dven drivas med X-ChangePack 757B15. Detaljerade tips for skotseln av batterierna finner du i den bifogade
bruksanvisningen som alltid féljer med batterierna. Batterierna ér uteslutande avsedda att uppladdas i de
laddningsapparater som stdr ndmnda i bruksanvisningen.

Observera!

A Kanner System-Elektrohanden av ett fullt EnergyPack 757B20/757B21 eller MyoEnergy
Integral 757B35=*, sa kopplar den automatiskt om till Li-lon batteriteknologi. Darefter ska
systemet endast drivas med denna teknologi. Skulle trots allt ett Ottobock X-ChangePack
757B15 anvdndas, kan dess kapacitet ej langre utnyttjas till fullo. En aterstdlining till drift
med X-ChangePack dar méjlig med hjdlp av Ottobock MyoSelect 757T13. Av driftsdkerhets-
skdl och tillforlitlighetsskal ar det endast tillatet att anvanda batterierna 757B20, 757B21,
757B35=" eller 757B15.

Vid leveransen @r handen installd for drift med X-ChangePack.

Idrifttagande/underhaill
Skotseltips for kosmetikhandsken dterfinns i den bifogade informationen som bipackats med handsken.

Ytterligare information erhdller du fran din ortopedingenjor.

Den hdr produkten far inte kastas i hushdllssoporna. En avfallshantering som inte mots-
varar de regler som gdller i ditt land, kan ha en skadlig verkan p& miljon. Var god beakta
anvisningarna frdn den ansvariga myndigheten i ditt land gdllande avfallshantering- so-

[— phantering och &tervinningsstationer.
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Programbeskrivning SensorHand Speed

Tips: Med en kort ”Oppnings-signal” kan savil den automatiska gripkrafts-efterjusteringen
som FlexiGrip-funktionen stoppas nér som helst.

Program 1: DMC plus sensorik

Styrning med: 2 elektroder

P> Styrning med 2 elektroder

Denna styrning motsvarar DMC plus styrningen (Dynamic Mode Control) , men har dessutom greppstabili-
serings-systemet "SUVA-Sensorik”. Griphastigheten resp. gripkraften bestéms av styrkan p& Myo-signalen
(muskelkontraktionen). Efter ett grepp med maximal kraft 6kar inkopplingstroskeln pa 6ppningen till ett hogre
varde (virtuell switch) . Genom denna 6kning minskas risken att 6ppna handen med en odnskad muskelsignal.
Greppsdkerheten - t ex. ndr man hdlller bestick - 6kar darmed.

Oppna: proportionellt via OPPNINGS-elektroden.
Stanga: proportionellt via STANGNINGS-elektroden.

Exempel 1: Vid en ldg muskelsignal byggs den lagsta grip-kraften upp (10 N) for att gripa ett foremdl. Kan-
ner sensoriken att foremdlet dndrar lage, sker - allt efter behov - automatiskt en efterjustering
upp till 1,5 ganger den initiala gripkraften (15 N).
FlexiGrip aktiveras vid 20 N. Férsvinner belastningen, dtergdr SensorHand Speed till den
tidigare gripkraften.

Exempel 2: Vid en hégre muskelsignal frambringas en hogre gripkraft och vid en ldgesférandring av
det gripna féremdlet - allt efter behov - en efterjustering upp till maximal gripkraft (130 N).
FlexiGrip aktiveras vid 130 N. Férsvinner belastningen, atergar SensorHand Speed till den
tidigare gripkraften.

Program 1: DMC plus Sensorik: 2 elektroder

Gppna Stdnga

Myo-Signal via elektroden Myo-Signal via elektroden

Oppnings-hastighet Stangnings-hastighet

proportionell 15 mm/s till 300 mm/s proportionell 15 mm/s till 300 mm/s

Initial-gripkraft Automatisk efterjustering av FlexiGrip-funktion
gripkraften

proportionell: proportionell: Beroende av den initiala grip-

O N till 100 N till max. 1,5 gdanger den initiala kraften, alltid obetydligt verksam
gripkraften 6ver den maximala gripkrafts-

efterjusteringen

tex. min. fran 20 N
Initial-gripkraft 10 N= gripkraft- max. frdn 130 N
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).
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Program 2: AutoControl - Lowinput

Styrning med: 2 elektroder,
1 elektrod och 1 switch eller
1 switch
Handen stéings med hégsta hastighet och griper ett foremal med den minsta gripkraften (10 N).
Om sensoriken kdnner av en ladgesféréndring av foremdlet, sker - allt efter behov - en automatisk 6kning av
gripkraften upp till den maximala gripkraften (100 N).
FlexiGrip aktiveras vid 130 N. Férsvinner belastningen, atergar SensorHand Speed till den tidigare gripkraften.

P> Styrning med 2 elektroder

Oppna: proportionell till 5ppnings-elektroden.
Stdnga: med maximal hastighet genom kort muskelsignal med valfri styrka ovanfér ON-troskeln pé
stangningselektroden.

Program 2: AutoControl - LowInput: 2 elektroder

Oppna Stdnga

Myo-signal via elektroden Digital myo-signal via elektroden (kort signal av
valfri kraft)

Oppnings-hastighet Stangnings-hastighet
proportionell 15 mm/s till 300 mm/s konstant 300 mm/s
Initial-gripkraft Automatisk efterjustering av FlexiGrip-funktion
gripkraften
10N till max. 130 N aktiv frdn den maximala grip-
kraften

P> Styrning med 1 elektrod och 1 switch

Oppna: proportionell via 6ppnings-elektroden
Stdnga: med maximal hastighet genom kort aktiverande av switchen.

Program 2: AutoControl - Lowlnput: 1 elektrod och 1 switch

Oppna Stdnga

Myo-signal via elektroden Signal via switchens stdngnings-sida.
SensorHand Speed stéings

Oppnings-hastighet Stangnings-hastighet
proportionell 15 mm/s till 300 mm/s konstant 300 mm/s
Initial gripkraft Automatisk efterjustering av FlexiGrip-Funktion
gripkraften
10N till max. 130 N aktiv frén den maximala grip-
kraften
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P> Styrning med 1 switch

Detta program kan anvandas i kombination med en valfri Ottobock MyoBock switch.

Oppna: med maximal hastighet, sé& ldnge omkopplarens 6ppningssida aktiveras. Handen stannar
ddrefter i 6ppet lage.
Stdnga: med maximal hastighet genom aktivering av switchens stdngningssida.

Program 2: AutoControl - Lowlnput: En switch

Oppna Stdnga
Handen 6ppnar sig sé lange switchens Signal via switchens STANGNINGS-sida: hand
OPPNINGS-sida aktiveras sténgs

Stangnings-hastighet
Oppnings-hastighet konstant 300 mm/s
konstant 300 mm/s

Initial gripkraft Automatisk efterjustering av FlexiGrip-Funktion
gripkraften
10N till max. 130 N aktiv frdn den maximala grip-
kraften

Program 3: AutoControl

Styrning med: 1 elektrod eller
1 linjGr-omvandilare eller
1 switch
Handen sténgs med maximal hastighet och griper ett foremal med minsta gripkraft (10 N).

Kdanner sensoriken av att féremdlet andrar lage, sker automatiskt en efterjustering steglost upp till den
respektive erfordrade gripkraften (maximalt 130 N).
FlexiGrip aktiveras vid 130 N. Forsvinner belastningen, atergar SensorHand Speed till den tidigare gripkraften.

P Styrning med 1 elektrod

Oppna: med maximal hastighet genom en snabb, ihdllande muskelsignal via elektroden.
Stdnga: med maximal hastighet genom snabb avslappning av muskeln.
Stanna: genom mycket l[dngsam muskelavslappning via elektroden. Hand stannar i 6ppet lage.

Exempel 1: Efter 6ppnandet slappnar brukaren av muskeln med mycket Iangsam hastighet.
Oppningspositionen forblir ofdréndrad.

Exempel 2: Efter 6ppnandet slappnar brukaren snabbt av muskeln. Handen stéings automatiskt med hdgsta
hastighet och bérjar gripa féremdlet med 10 N gripkraft.
Kdanner sensoriken av att foremdlet andrar ldge, sker en automatisk efterjustering - allt efter
behov - upp till maximal gripkraft (130 N).
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Program 3: AutoControl: en elektrod

Oppna

Stdnga

Oppnings-hastighet
konstant 300 mm/s

Snabb, ihdllande muskelsignal via elektroden.

den:

stdnger

Mycket I&ngsam muskelavslappning via elektro-
Handen stannar i 6ppet lage.
Snabb muskelavslappning via elektroden: handen

Stangnings-hastighet
konstant 300 mm/s

Initial gripkraft Automatisk efterjustering av FlexiGrip-Funktion
gripkraften
10N till max. 130 N aktiv frdn den maximala grip-

kraften

P Styrning med 1 linjar-omvandlare

Oppna: med maximal hastighet genom snabbt drag pa linjér-omvandlaren.

Stdnga: med maximal hastighet genom snabbt minskande av draget pd linjar-omvandlaren.

Stanna: genom mycket Idngsamt minskande av draget pa linjar-omvandlaren. Handen stannar i 6ppet
lage.

Exempel 1: Efter 6ppnandet sldpper brukaren draget mycket Iangsamt pa linjar-omvandlaren.
Oppningsldget forblir oférdndrat.

Exempel 2: Efter 6ppnandet slépper brukaren draget med mycket hog hastighet pa linjar-omvandlaren.
Handen sluter automatiskt med hogsta hastighet och borjar gripa foremdlet med en gripkraft
av 10 N.
Ké&nner sensoriken av en ldgesférandring av féremdlet, sker - allt efter behov - en automatiskt
efterjustering upp till den maximala gripkraften (130 N).

Oppna Sténga

Oppnings-hastighet konstant
300 mm/s

Drag med hog hastighet pd linjar-omvandiaren

vandlaren

300 mm/s

Mycket ldngsamt slGppande av draget pa
linjar-omvandlaren

Handen stannar i 6ppet lage

Snabbt sldppande av draget pa linjar-om-

Handen stdngs

Stangnings-hastighet konstant

Initial gripkraft

Automatisk efterjustering av
gripkraften

FlexiGrip-Funktion

10N

till max. 130 N

aktiv fradn den maximala grip-
kraften
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P> Styrning med 1 switch

Oppna:
Stdanga:

med maximal hastighet, sa ldnge omkopplaren dr aktiverad.
ndr omkopplaren sl@pps, stéings handen automatiskt med hégsta hastighet och bérjar gripa
féremadlet med en gripkraft av 10 N.

Program 3: AutoControl: En switch

Oppna Stanga
Oppnar sé& lénge switchen aktiveras. Stdnger automatisk sé lénge switchen
sldpps
Oppnings-hastighet Stdngnings-hastighet
konstant 300 mm/s konstant 300 mm/s
Initial gripkraft Automatisk efterjustering av FlexiGrip-Funktion
gripkraften
10N till max. 130 N aktiv fradn den maximala grip-
kraften

Program 4: VarioControl

Styrning med: 1 elektrod eller 1 linjar-omvandiare
P Styrning med 1 elektrod

Med detta program bestdms 6ppningshastigheten av muskelsignalens styrka och snabbhet. Stangnings-
hastigheten dar beroende av muskelavslappningen.

FlexiGrip aktiveras vid den maximala gripkraften. Om belastningen férsvinner, atergdr SensorHand Speed
till den tidigare gripkraften.

Oppna:
Stdnga:
Stanna:

Exempel 1:

Exempel 2:

proportionellt. Oppningshastigheten bestéims av hastigheten och kraften pd muskelkontrak-
tionen.

proportionellt. Stdngningshastigheten bestdms av hastigheten och kraften pd muskelavslapp-
ningen. Med detta &r ocksa givet hur stor den variabla initialgripkraften skall vara.

genom mycket ldngsam muskelavslappning via elektroden stannar handen i &ppet lage.

Efter 6ppnandet slappnar brukaren av muskeln ldngsamt. Stdngningen sker analogt med
ldngsam hastighet s@ ldnge muskelavslappningen varar. Féremdlet grips med Iag kraft (10
N). Ingen automatisk efterjustering av gripkraften gors.

Efter 6ppnandet slappnar brukaren av muskeln med hdgsta hastighet. Sensor-handen stéings
med hogsta hastighet och borjar gripa féremalet med 10 N gripkraft. Kénner sensoriken av
att féremdlet dndrar ldge, sker en automatisk efterjustering - allt efter behov - upp till maximal
gripkraft (130 N).
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Program 4: VarioControl: 1 elektrod

Oppna

Stdnga

Genom muskelkontraktionens hastighet och kraft
vid elektroden

Oppnings-hastighet
proportionell
15 mm/s till 300 mm/s

Genom muskelavslappningens hastighet och kraft
vid elektroden

Stangnings-hastighet
proportionell
15 mm/s till 300 mm/s

Initial gripkraft
gripkraften

Automatisk efterjustering av

FlexiGrip-Funktion

hastighet

10N ingen

Vid 1ag till medelhdg stdngnings-

aktiv frdn 20 N

nings-
hastighet
10N

Vid medelhég till hég stang-

till max. 130 N

aktiv frén den maximala grip-
kraften

P> Styrning med 1 linjar-omvandlare

Proportionellt. Oppningshastigheten bestéms genom hastigheten och styrkan av draget pé
Proportionellt. Stangningshastigheten bestdms genom minskningen av hastigheten p& draget

Genom mycket ldngsamt minskande av draget till linjar-omvandlaren forblir handen i 6ppet lage.

Stangningen sker analogt till tiden fér muskelavslappningen med Iag fart. Féremalet grips med

Oppna:
linjar-omvandlaren.
Stdnga:
till linjgr-omvandlaren.
Stanna:
Exempel 1: Efter dppnandet sldpper brukaren draget pd linjar-omvandlaren langsamt.
liten kraft (10 N). Ingen automatisk efterjustering av gripkraften gors.
Exempel 2:

Efter 6ppnandet slapper brukaren efter draget pd linjar-omvandlaren med hogsta hastighet.

Handen sluter med hogsta hastighet och bérjar gripa ett foremal med 10 N gripkraft. Kan-
ner sensoriken av en férdndring av léget pd foremdlet, sker - allt efter behov - en automatisk
efterjustering upp till maximal gripkraft (130 N).

Program 4: VarioControl: 1 Linjar-omvandlare

Oppna

Stdanga

Genom hastigheten och styrkan pd draget vid
linjér-omvandlaren

Oppnings-hastighet
proportionell
15 mm/s till 300 mm/s

Genom hastigheten pd minskandet av draget vid
linjgr-omvandlaren

Stdngnings-hastigheten
proportionell
15 mm/s till 300 mm/s
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Initial gripkraft Automatisk efterjustering av FlexiGrip-Funktion

10N

10N

gripkraften

Vid en Iag till medelhdg stdng- Vid 1ag till medelhdg sténgnings-
nings-hastighet hastighet.

ingen aktiv frdn 20 N

Vid medelhdg till hég stdng-

Vid medelhog till hog stdng- nings-hastighet aktiv fran den
ningshastighet till maximalt maximala gripkraften.
130 N

Program 5: VarioDual

Styrning med 2 elektroder

P> Styrning med 2 elektroder

Med detta program bestdms 6ppnings-hastigheten av styrka och hastighet pd muskelkontraktionen.
Stdngnings-hastigheten, fram till uppndende av den minimala gripkraften 10 N, ér beroende av snabbheten
pé& muskelavslappningen. Gripkraften bestéms genom den anslutande eller samtidiga muskelsignalen vid
den andra elektroden.

Flexi-Grip blir beroende av initial-gripkraften, vid varije tillfclle verksam obetydligt dver den maximala gripkrafts-
efterjusteringen. Forsvinner belastningen, dtergdr SensorHand Speed till den tidigare gripkraften.

Elektrod 1:
Oppna:

Stdnga:

Stanna:

Elektrod 2:
Gripa:

Exempel 1:

Exempel 2:

Proportionellt. Oppningshastigheten bestédms av hastigheten och styrkan pa Muskelkontrak-
tionen.

Proportionellt. Stangnings-hastigheten bestéms genom hastighet och styrka pd muskel
avslappningen. Gripkraften uppgdr till ca 10 N.

Genom mycket Idngsam muskelavslappning éver elekiroden, handen stannar i 6ppet lage.

Gripkraft-uppbyggnaden bestéms genom kraften av muskelsignalen pé den andra elek-
troden. Maximal gripkraft uppgdr till ca 100 N.

Efter 6ppnandet slappnar brukaren av muskeln med valfri hastighet. Stdngandet foljer
proportionellt till hastigheten av muskelavslappningen. Féremalet grips med en minimal
gripkraft (10 N).

FlexiGrip aktiveras vid 20 N. Forsvinner belastningen, atergar SensorHand Speed till minimal
gripkraft.

Efter gripandet som beskrivits i Exempel 1, skall féremalet 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 fremdlet lége, 8kar gripkraften upp till ca 1,5
ganger vardet pd den initiala gripkraften. FlexiGrip aktiveras vid ca 2 gdnger vardet av den
initiala gripkraften upp till max 130 N. Vid forsvinnande av belastningen, atergriper SensorHand
Speed till den ursprungliga gripkraften.
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Program 5: VarioDual: 2 elektroder

Oppna

Stdnga

proportionell

Genom hastighet och styrka av muskel-
kontraktionen vid den 1:a elektroden

Oppnings-hastighet

15 mm/s till 300 mm/s

proportionell

Genom hastighet och styrka av muskel-
avslappningen vid den 1:a elektroden.

Stangnings-hastighet

15 mm/s till 300 mm/s

Gripkrafts-uppbyggnad:

Gripkraft beroende av styrkan p& muskelsignalen

vid den 2:a elektroden.
Gripkraft: proportionell 10 N till 130 N

Initial gripkraft

Automatisk efterjustering av
gripkraften

FlexiGrip-Funktion

10N

Proportionell:
10 N till 100 N

Vid stdngning:

Ingen efterjustering av gripkraf-

ten

Vid uppbyggnad av gripkraften:

Proportionell, till maximalt 1,5
ganger den initiala gripkraften

fran 20 N

beroende av initial-gripkraften,
vid varje tillfalle obetydligt 6ver
den maximala gripkrafts- efter-
justeringen aktiv

min. frdn 20 N max. fradn 130 N

Program 6: DMC plus Sensorik avstdngbar

Styrning med: 2 elektroder

P Styrning med 2 elektroder

Denna styrning motsvarar program 1, emellertid kan SUVA-Sensorik och Flexi Grip funktion temporart
sténgas av.

Pdkopplande och avsténgande av SUVA-Sensoriken och FLexiGrip Funktionen

For gripande av mjuka féremal samt féremal som ger vika, t ex skummaterial eller verktyg som t ex. en pincett,
kan "SUVA-sensoriken” stéingas av manuellt. Oppna SensorHand Speed sé mycket som majligt och héill den
Sppen med en muskelsignal. Samtidigt utévas en aning tryck (bild 1) pd "SUVA-sensoriken” (pressa mot ett
hart motstdnd). En kort vibrationssignal bekréftar avkopplandet. Fér pakopplandet av "SUVA-sensoriken”,
utfér du samma tilvégagdangssatt. Tva korta vibrationssignaler bekraftar aktiveringen av "SUVA-sensoriken”.

Tips: Var uppmdrksam pé att vid avkopplad "SUVA-Sensorik" efterjusteras gripkraften inte automatiskt
och gripna féremdl kan pd sa vis glida ur handen.

Efter anslutning av batteriet informerar vibrationssignaler brukaren om aktuellt lage.
En vibrationssignal: sensorik &@r avkopplad

Tva vibrationssignaler: sensorik Gr pakopplad
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Programbeskrivning MyoHand VariPlus Speed
Program 1: DMC plus

Styrning med: 2 elektroder

P> Styrning med 2 elektroder

Styrkan pa griphastigheten resp. gripkraften bestéms av styrkan pd Myo-signalen (resulterande av muskelkon-
traktionen). Via en starkare Myo-signal kan vid behov dlltid atergripas upp till den maximala gripkraften (100 N).

Oppna: proportionellt via OPPNINGS-elektroden.

Stdnga: proportionellt via STANGNINGS-elektroden.

Exempel 1: Vid en ldg muskelsignal byggs den lagsta grip-kraften upp for att gripa ett foremdl.
Exempel 2: Vid en hogre muskelsignal frambringas en hégre gripkraft. Genom ett Gtergripande

med en starkare muskelsignal foljer en efterjustering av gripkraften upp till en maximal
gripkraft av ca. 100 N.

Program 1: DMC plus: Tva elektroder

Oppna Stdnga

Ihéllande Myo-signal Ihdllande Myo-signal

Ett maximalgrepp forhindrar ett ppnande av handen
genom ofrivilliga Myo-signaler.

Hastighet: proportionell Hastighet: proportionell

Program 2: AutoControl — Lowinput

Styrning med: 2 elektroder,
1 elektrod och 1 switch eller
1 switch
Handen stéings med konstant hastighet, gripkraften 6kar proportionellt efter tiden fér gripandet.

P Styrning med 2 elektroder

Oppna: proportionellt via OPPNINGS-elektroden.
Stdnga: med konstant hastighet genom en muskelsignal i valfri styrka via ON-tréskeln pd STANGNINGS-
elektroden.

Program 2: AutoControl - Lowinput: Tva elektroder

Oppna Stdnga

Ihéllande Myo-signal Ihdllande Myo-signal

Ett maximalgrepp férhindrar ett 6ppnande av handen
genom offrivilliga Myo-signaler.

Hastighet: proportionell Hastighet: konstant
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P> Styrning med 1 elektrod och 1 switch

Oppna: proportionellt via OPPNINGS-elektroden
Stdnga: med konstant hastighet genom aktivering av MyoBock - switchen.

Program 2: AutoControl - Lowinput: 1 elektrod och 1 switch

Oppna Stdnga

Ihéllande Myo-signal Signal via switchen

Ett maximalgrepp férhindrar ett Sppnande av handen
genom ofrivilliga Myo-signaler.

Hastighet: proportionell Hastighet: konstant

P> Syrning med 1 switch
Detta program kan anvdndas tillsammans med en valfri MyoBock-switch.

Oppna: med konstant hastighet s& léinge switchens OPPNINGS-sida aktiveras. Handen kommer dé&
att forbli 6ppen.

Stdnga: med konstant hastighet genom aktivering av switchens STANGNINGS-sida.

Program 2: AutoControl - Lowinput: 1 switch

Oppna Stdnga

Hand 6ppnar sa lange switchens OPPNINGS- | Hand sténger sa lénge switchens STANGNINGS-
SIDA aktiveras. sida aktiveras.

Hastighet: konstant Hastighet: konstant

Program 3: VarioControl

Styrning med: 1 elektrod eller
1 linjGr-omvandlare

Hos detta program bestdms OPPNINGS-hastigheten av styrkan och hastigheten pd muskelavslappningen.
STANGNINGS-hastigheten och gripkraften @r beroende av muskelkontraktionen.

P Styrning med 1 elektrod

Oppna: proportionellt. OPPNINGS-hastigheten bestdms av hastigheten och styrkan p&d muskel-
kontraktionen.

Stdnga: proportionellt. STANGNINGS-hastigheten bestéms av hastigheten och styrkan pa muskel-
avslappningen.

Stanna: genom mycket l&ngsam muskelavslappning via elektroden stannar handen i dppet lage.

Exempel 1: Efter 6ppnande slappnar brukaren av muskeln med ldngsam hastighet. Stangningen foljer
proportionellt efter minskningen av Myo-signalen. Féremdlet grips med Iag kraftuppbyggnad.

Exempel 2: Efter 6ppnande slappnar brukaren av muskeln med hégsta hastighet. Handen stdnger med
snabbaste hastighet och borjar att gripa foremélet med maximal gripkraft (ca. 100 N).
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Program 3: VarioControl: 1 elektrod

Oppna Stanga

Stigande Myo-signal Minskande Myo-signal

Gripkraft: proportionell till minskningen av Myo-
signalen.

Ett maximalgrepp forhindrar ett 6ppnande av handen
genom ofrivilliga Myo-signaler.

Hastighet: proportionell Hastighet: proportionell

P> Styrning med 1 linjér-omvandlare

Oppna: proportionellt. OPPNINGS-hastigheten bestdms efter hastigheten och styrkan av draget pd
linjar-omvandlaren.

Stdnga: proportionellt. STANGNINGS-hastigheten bestéims efter hastigheten och styrkan pé& minskandet
av draget pd linjar-omvandlaren.

Stanna: genom mycket Idngsamt sl@ppande av draget pad linjér-omvandlaren stannar handen i 6ppet
lage.

Exempel 1: Efter 6ppnande slapper brukaren draget pd linjar-omvandlaren ldngsamt. Féremdlet grips
med &g kraft.

Exempel 2: Efter 6ppnande sl@pper brukaren draget pa linjar-omvandlaren med snabbaste hastighet.

Handen sténger med snabbaste hastighet och fattar féremdlet med en gripkraft av ca
100 N.

Program 3: VarioControl: 1 LinjGr-omvandlare

Oppna Stdnga

Stigande Myo-signal Minskning av Myo-signalen

Gripkraft: proportionell till minskningen av Myo-
signalen.

Ett maximalgrepp forhindrar ett Sppnande av handen
genom ofrivilliga Myo-signaler.

Hastighet: proportionell Hastighet: proportionell
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Program 4: VarioDual

Styrning med: 2 elektroder

P Styrning med 2 elektroder

| detta program bestams OPPNINGS-hastigheten efter styrkan och hastigheten pa muskelkontraktionen.
STANGNINGS-hastigheten ér beroende av hastigheten pd muskelavslappningen. Gripkraften bestédms
genom den anslutande eller samtidiga muskelsignalen vid den andra elektroden.

Elektrod 1:
Oppna:
traktionen.
Stdnga:
muskelavslappningen.
Stanna:

Elektrod 2:
Gripa:

Exempel 1:

proportionellt. OPPNINGS-hastigheten bestéms efter hastigheten och styrkan p& muskelkon-
proportionellt. STANGNINGS-hastigheten bestéms efter hastigheten och styrkan pé

genom mycket ldngsam muskelavslappning via elektroden kommer handen att forbli Gppen.

Gripkraftsuppbyggnaden bestéms efter hdjden pd muskelsignalen vid den andra elektroden.

Efter Sppnande av muskeln med valfri hastighet slappnas av. Sténgningen féljer proportionellt till

hastigheten pad muskelavslappningen. Féremadlet kommer att gripas med minimal gripkraft.

Exempel 2:

Efter gripande som i exempel 1 ska féremdlet gripas med en hégre gripkraft. Till detta fram-

bringar brukaren en Myo-signal vid den andra elektroden. Proportionellt kan gripkraften byggas

upp till ca 100 N.

Program 4: VarioDual: 2 elektroder

Oppna

Stdnga

Stigande Myo-signal genom muskelkontraktion vid
den 1:a elektroden

Minskande Myo-signal genom muskelavslappning
vid den 1:a elektroden

Gripkraft: proportionell till signalstyrkan vid den
2:a elektroden

Ett atergripande vid den 2:a elektroden forhindrar
ett 6ppnande av handen genom ofrivilliga Myo-
signaler.

Hastighet: proportionell

Hastighet: proportionell
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Program 5: DigitalControl

Styrning med: 2 elektroder,
1 elektrod och 1 switch eller
1 switch
Handen sténger med konstant hastighet, gripkraften 6kar proportionellt efter varaktigheten pa gripandet.

P> Styrning med 2 elektroder

Oppna: digitalt. Via OPPNINGS-elektroden. Handen éppnar med konstant hastighet.
Stdnga: digitalt. Via STANGNINGS-elektroden. Handen sténger med konstant hastighet.

Program 5: DigitalControl: 2 elektroder

Oppna Stdnga

Ihéllande Myo-signal Ihallande Myo-signal

Gripkraft: beroende pé tidsléngd for signalen

Hastighet: konstant Hastighet: konstant

P> Styrning med 1 elektrod och 1 switch

Oppna: Myo-signal via OPPNINGS-elektroden.

Stdnga: Signal via switchen. Handen stdnger med konstant hastighet.

Program 5: DigitalControl: En elektrod och en switch

Oppna Stdnga

Ihdllande Myo-signal Signal via switchen

Gripkraft: beroende av signalens varaktighet

Hastighet: konstant Hastighet: konstant

P> Styrning med 1 switch

Detta program kan anvéndas tillsammans med en valfri MyoBock-switch.

Oppna: med konstant hastighet, s& linge OPPNINGS-sidan pd switchen aktiveras. Handen férblir d&
oppen.

Stdnga: med konstant hastighet s Iange STANGNINGS-sidan pa switchen aktiveras.
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Program 5: DigitalControl: 1 switch

Oppna

Stdnga

Signal via switchen

Signal via switchen

Gripkraft: beroende av signalens varaktighet

Hastighet: konstant

Hastighet: konstant

Program 6: Double Channel Control

Styrning med: 1 elektrod

| detta program éppnas handen med en snabb och stark signal och stéings med en ldngsam, forsiktig signal.

Program 6: Double Channel Control: 1 elektrod

Oppna

Stdnga

Snabb, stark Myo-signal

Langsam, forsiktig Myo-signal

Gripkraft: beroende av varaktigheten pd signalen

Hastighet: konstant

Hastighet: konstant

Tekniska uppgifter

Vilostrom 2mA
Drifttemperatur 0-70°C
Oppningsvidd 100 mm
Proportionell hastighet 15-300mm/s
Proportionell gripkraft 0-ca. 100 N
Proteshandens hdllbarhet 5 ar
Batteriets hallbarhet 2ar
Spdnningsfoérsérjning batterier:

EnergyPack 757B20/757B21 7,2V
MyoEnergy Integral 757B35=* 7,4V
X-ChangePack 757B15 6V

Omgivningsforhallanden

Lagring (med och utan férpackning)

+5 °C/+41 °F till +40 °C/+104 °F
max. 85 % relativ luftfuktighet, ej kondense-
rande

Transport (med och utan férpackning)

-20 °C/-4 °F till +60 °C/+140 °F
max. 90 % relativ luftfuktighet, ej kondense-
rande
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Drift -5 °C/+23 °F till +45 °C/+113 °F
max. 95 % relativ luftfuktighet, ej kondense-
rande

Laddning av batteriet +5 °C/+41 °F till +40 °C/+104 °F
max. 85 % relativ luftfuktighet, ej kondense-
rande

Symboler som anvdnds

Medicinteknisk produkt

Underhall

Vi rekommenderar att man utfor underhdll (servicebesiktning) var 24:e manad for att forhindra skador och
bibehdlla produktkvaliteten. Toleransintervallen &r max. en manad fore eller tre manader efter det sista
datumet for underhdll. Generellt ska alla produkter kontrolleras enligt underhdllsintervallen under hela ga-
rantiperioden. Endast d& 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 kostnadsférslag. Féljande komponenter ska alltid skickas in vid underhdll och repara-
tion: Produkten, laddare och nétaggregat. Komponenterna som ska kontrolleras mdste skickas i samma
férpackning som serviceenheten levererades i.

Rengéring och skotsel
Rengér produkten frdn smuts med hjélp av en mjuk, fuktig trasa och mild tvdl (t.ex. Ottobock Derma Clean
453H10=1). Se till att ingen vatska tranger in i systemkomponenterna.

Torka ddrefter proteskomponenterna med en mjuk trasa.

Ansvar

Otto Bock HealthCare GmbH, som i det foljande kallas tillverkare, ansvarar bara om angivna be- och omar-
betningsanvisningarna liksom skotselanvisningarna och serviceintervallerna for produkten hdlls. Tillverkaren
pdpekar uttryckligen att denna produkt bara fér anvandas i kombination med av tillverkaren godkdnda
produkter (se bruksanvisning och kataloger). For skador som férorsakats av komponentkombinationer och
anvdndningar, som inte dr godkdnda av tillverkaren , ansvarar inte tillverkaren .

Oppna och reparera denna produkt fér bara géras av auktoriserad Ottobock fackpersonal.

Varumdérken

Alla beteckningar som férekommer i den medféljande dokumentationen omfattas av géllande varumdrkes-
lagstiftning och rattigheterna for respektive Ggare.

Alla varumdarken, varunamn eller féretagsnamn kan vara registrerade varumdrken och tillhér respektive
dagare. Aven varumdrken som inte explicit markerats som registrerade i den medféljande dokumentationen
kan omfattas av rattigheter for en tredje part.

CE-konformitet

Harmed férsakrar Otto Bock Healthcare Products GmbH att produkten lever upp till tilldmpliga europeiska
bestammelser for medicintekniska produkter. Produkten uppfyller kraven i RoHS-direktivet 2011/65/EU om
begrdnsning av anvandning av vissa farliga dmnen i elektrisk och elektronisk utrustning. P& féljande webb-
adress kan du ldsa direktiven och kraven i sin helhet: http://www.ottobock.com/conformity.
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EMnvika

Huepopnvia tehevtaiag evnuépwong: 2021-04-14

e MeAeTAOTE TIPOCEKTIKA TO TIAPOV €yypado TPV amod Tn XPHOoN Tov TIPOIOVTOG Kal TIPOCEETE TIq
unodeielg aodaleiag.

EvnuepwOeite amod 1o TEXVIKO TIPOOWTIKOS yia Thv acdaln Xprion Tou TpoidvToG,.

AmtievOLVOEITE OTO TEXVIKO TIPOCWTILKO AV EXETE EPWTHOELG OXETIKA HE TO TIPOIOV | TIPOKUY oLV

TipoBAfuata.

¢ EVNUEPWVETE TOV KATAOKELAOTH Kal ToV appodio popéa TG Xweag oag yia kabe cofapd cuupav
o€ OX£0N LE TO TIPOIdV, 18iwg ot TEPITTWOon eTdeivwong TG KATAoTaong Tng vyeiag,.

¢ (uAdgte To TApOV éyypado.

Ewcaywyn

Ayarnnté aobevr, oag mapakalolpe va AdBete uTtodn oag OTL TO CUYKEKPLUEVO EVNHEPWTIKO GUANASLO
ekd6Onke yla ta mpoidvta SensorHand Speed kat MyoHand VariPlus Speed tng Ottobock. Qg ek TouTov,
oTa avtioTtolya kepdAaia TIPooTEDNKAV Ol OXETIKEG OVOUAOIEG TWV TIPOIOVTIWY, TIPOKELLEVOL va yiveTal
oadnig didkplon peta&h Toug. OEtete To TIPOIdV Ot AelToupyia pévo alpdwva pe Tiq TAnpodopieg Tou
mieptAapBdavovtal oTo TIapeXOUEVO OUVODEUTIKO £yypagdo.

SensorHand Speed e ovotnpa atcdOntipwv SUVA*

Katd tnv mpooappoyr Tou texvnTtol péAoug, o TeEXVIKOG opBomedikwy eldwv eméAee yia e0dg o olotnHa
eAéyyou Trou KaAUTtTeL KAAUTEPA TIG SIKEG 0AG TIPOOWTIKEG avaykeg avapeoa amno €8l ubaveg maparayég
Aettoupyiag. 2To TapapTnpa uTIApxet AeTttopepnq AloTa Kat Twv €&l TipoypappdTwy Aettoupyiag, kabweg
Kat mapadeiypata yia mm Xprion Toug.

‘Exoupe ouvoioel TIAPAKATW TA ONUAVTIKOTEPA AEITOUPYIKA XApaKINPLOTIKA, EeKivavtag amod Ta ouvnoe-

otepa ovotrpata eréyxov (DMC = Dynamic Mode Control), Ttipokelpévou va oag el0ayayoupe pe amiod

TPOTIO OTOV TPOTIO AetToupyiag Tov SensorHand Speed.

* Mrmopeite va puBpioete povol oag, péow tng LoxUog TNG HUIKAG oUOTIAoNG, TNV TAXVUTNTA AVOiylaTtog 1
kAeloipaTog Tou xeplol. Me Tov TpoTIo auTo, n diadikacia AaPrg eival elkoAn Kat yivetal pe oAV ¢uot-
oAoyiKko TpoTIO.

* Kpatrjote éva avtikeipevo pe 1o SensorHand Speed, o0twg wote va eAéyEete pe v oYL TNG HUIKAG
oboTmaong t d0vapn, Tnv oToia AoKeiTe yia va 1o Kpatnoete yepd. 'Etol, pmnopeite va mudoete anaid
Hikpd Kat elBpavota avtikeipeva xwpiq kavéva TpoAnua.

Z0otnua otabeporoinong Loxvog Aapnrg “aiodntipeg SUVA” (sik. 1)

‘Otav éva avtikeipevo gival £Toyo va YNoTprioeL amo To Texvnto pélog, To SensorHand Speed odiyyel ano pévo
Tou Tio duvatd, xwpig tn Oikr oag apEpPaan, kal otabepoTtotel f' AUTOV TOV TPOTIO AUTOPATA TO AVTIKEIEVO.
Am6 T oty Tou To avTikeipevo dev Kivduvelet TIAéov va YAloTprioel, n dladikacia avtr dlakdtrtetal.

INa 1o okomd autd, éxel TooBenBel Evag alobnripag oto akpo tou avtixelpa (BAETe BéNog oty ek. 1) kat o
papdo Tou daktvdou. Ta orjpata Tou otéAvel o alobntpag agloAoyolvtal amod va eidIKO NAEKTPOVIKO CUOTNHA.
To nAektpovikd oloTtnua uTodeIkVUEL TOTE OTO GUOTNUA TNV arnaitoipevn Woxy Aapig. To auvtépato “odifipo”
propei va dlakotel ava Tidoa oTypr, HEow evVOG GOVIONOU OAUATOG TIPOG TNV Katevbuvon avoiypatog.

To SensorHand Speed oag anaAdooet oadwg arnd Toug cuvexeic eAéyxoug tng AaPrg kat propeite £ToL va
aoyohnBeite o ouykevipwpéva pe dAa mpdypata. Me to SensorHand Speed xelpileote oA o dveta
KaONUEPLVEG KATAOTACELG, KATA TIG OTIoiEG AAA CUOTAUATA TEXVNTMV LEAWDV aTtattolv TIOAU HeYAAn Tipocox.

* Kataokevdotnke ano v Otto Bock HealthCare Products GmbH oe cuvepyaaia pe 1o eABetikd 18pupa Aopdleiag Atuxnpatwy, SUVA.
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e O mAaoTikég oakolUAeg dev oag TEdTouy TIAEov akolata amo Ta xépta otav Pwvilete kal oTpedeTe TNV
TIPOoOYN 0ag o AAa TpdyuaTa.

* Mmopeite va 8éoete Ta kopddvia oag pe TIoAD peyaldTepn eukoAia.

¢ Ta moTrApla Tov TIPETIEL va ouyKpatnBolv TPOCEKTIKA, OV YAMOTPOUV Tiia amd To XEPL 0ag, 6Tav oag
KePVOLV KATL.

® K.ATL

Qot600, autd 10 “odifpo” sival edikTd povo pEXPL TNV avidTEPN TIA TNG autdpatng av&nong g Loxvog

AaPnq kal mpoPAémnetal yia ta poypdppata 1-4. To avtépato “odifipo” umopei va diakotel avd maca

OTLYHI HEOW EVOG OUVTOUOU OAHATOG TIPOG TNV KaTeOBuvon avoiypatog.

[Na ™ ouykpdTnon anai®v VAkwv and adpd i epyaieinv, To podypappa 6 oag divel T duvatdtnta va

QATIEVEPYOTIOLOETE XELPOKIVNTA TO ,000TNHa atobntipwv SUVA®.

Mpoocoxn:

To autépato “odifpo” tou cvotipatog otabepotoinong Aaprg pe ,awodbntpeg SUVAY, 1o
otoio ptopel va ipokAnBei ayyiCovtag Tov aioOntrpa, amattel TIPOCEKTIKNA XPrON O CUYKEKPL-
UEVEG TIEPITITWOELG: TL.X. KATA TN Yelpadia, TNV TEEPLTIOINON TOU CWUATOG K.ATL.

®duldooete avta to tTeEXVNTo XEPL o eEAadpwg avoiyth B€on. ‘ETol, pooTaTeleTe TO HNXAVIKO
Kal To alodntplo ovotnua amnod meavég emakoAovdeg Cnpieg Adyw avénuévng diapkolg kata-
TévnNong.

FlexiGrip

H Aettoupyia FlexiGrip oag etutpéret va ToTIOBETAOETE €K VEOU €va QVTIKEIPEVO OTO XEPL, XWPIG va TIPETIEL
va avoifete Tn AaPr péow Twv nAektpodiwv (| Tou dlakdmn) kat HeTd va tnv Eavakeioete. To 1EXVNTO
X€pL akohouBei TG alayég B€ong, 6Twg akpPWg éva puotkd xépt. M'avtriv T Aettoupyia dev amnartteitat
puikn obormaon.

MyoHand VariPlus Speed

To MyoHand VariPlus Speed tng Ottobock eival éva puonAektpikd eAeyxopevo texvnTo XEpL, TO OToio i
abétel Wiaitepa peydahn taxdTnTta cOAMNYPNG oe CUVOLAOHO e Pia TIPWTOTIoPLAKn LEB0d0 eAEYXOUL LPNAAG
evatobnoiag,.

Ailddopa avaroyikd i Pnodlakd mpoypdppata yia EAeyxo pe éva rj d0o nAekTpodia, YPAUHUIKO OTOLYEIO
€AEYXOU 1] OLOKOTITN ETITPETIOVV TNV ATOWLKN TIPOCAPHOYH OTIG AVAYKEG TOU EKACTOTE A0BEVH.

To MyoHand VariPlus Speed g Ottobock BaociCetar oto duvapiké cbotnua gréyxov DMC tng Ottobock
(DMC = Dynamic Mode Control). Autd To cbotnpa, Tov avantoxbnke amnod v Ottobock, xpnotpomotel
d0o avegaptnta cvotipata pETPNong Kat pubong, pokelpévou n Taxutnta Kat n dovapn cOAAnPng va
Tipocappélovtal pe 10aviko TPOTIO OTO HUikO ofpa Tou aobevolg.

To avaroyikd cbotnua edéyxov DMC emutpérel otov acBbevi) va eAéyyel Tnv TayxVtnTa Kat T d0vapn ovA-
Anng avaloyikd wg Tpog v €vtaocn Tou puikol oipatog tou. Av aMdaget n évtaon Tou puikol oApatog,
n Taxvtnta kat n dbvapn cuAANYNG Tpocappoloval apéowe aTo VEO HUIKO onua.

Katd v npocappoyn touv texvntol péAoug, o TeXVIKOg opBotiedikwyv eldwv eTéAeEe yla e0dg 1o
oboTnua eAéyxou Tou KaAiTTel KaAOTEPA TIG OIKEG 0AG TIPOOWTIKEG avaykeg avapeoa amnd €L uba-
vég Tapalayeg Aettoupyiag. 21o Tapdptnua uttdpyet Aetttopepng Aiota kat Twv €L TIpoyPappATWVY
Aettoupyiag, kabwg kat apadeiypara yia m Xpron Toug.
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levikég utodeigelg aodalieiag

Tuxov mapapAePn twv akoAovbwv uvmodeitewv aodaleiag evdéxetal va odnynoeL og
TnuEG N duoAettoupyieg tTouv TPoiodvtoG. MpooéEte TG umodei&elg acdpalelag Kat TG
avadepopeveg TPpoPpuAagelg oTo Tapov CUVOSEUTLKO €yypado.

031ynon oxfiparog

A Av kal katd Tdoo 0 XPHoTNG evOg TeEXVNTOL Avw péNoug eival oe B€on va odnynoeL autokivnTo
efaptarar amdé v Tepimtwon. Znuaviikd polo Tailel To €idog g epappoyng (Odog
AKPWTNPLAoHoU, HOVOTIAEUPOG i apdimAeupog, ouvlrkeg KoloPwpatog, TUTIOG TeXVNTOD
HEAOUG) KAl OL ATOWIKEG LKAVOTNTEG TOL aoBevolg Tou dEPEL To TEXVNTO Avw Akpo. Tnpeite mavia
v €0vikr) vopobeoia oxeTIkA pe Tnv 0drynon oxnpatwv kat {ntiote amno pa e§ouolodotnpuevn
utinpeoia va eEeTAcEL Kal va TILOTOTIOWOEL TNV KATaAANAGTNTA 6ag WG TIPOG TNV 0drynon yia
Aoyoug vopipng acpdiiong. MNpooé€te omwodnmote TG eOVIKEG VOpIKEG TIpodlaypadeg odnyn-
ONG KNXAVOKIVNTWV OXNUATWV Kat avabéote yla Adyoug acdalioTikol dikaiov Tov EAeyxo Kal
v emuPePainon g wavotnTag odrnynorg oag oe évav efoualodotnuévo dopea. Mevika, n
Ottobock ouvioTd TV TIPOCAPHOYT TOU AUTOKIVATOU ATIO EEELOIKEVHEVO OUVEPYEIO OTIGEKAOTOTE
avaykeg (m.x. OtxaAa Tipoviol). Oa mpémel omwodnmote va daopaiiCetar 6Tl n aopaing
odrjynon eivat duvatr Pe aTeveEPYOTIOINUEVO TO GUOTNHA NAEKTPIKAG Akpag xeipag. H odriynon
e evEPYOTIONKEVO TO GUOTNHA NAEKTPIKNAG AKPAG Xeipag evdExetal va BEoeL og KivOuvo Toug
XPNoteg NG 0dol AOyw eodpalpévou XeLPLOHOU.
Mpoooxn:
Av 10 TEXVNTO péNog Ppaxiova eival eEOTIAIOPEVO pe pnxaviopd achaliong KapTol, TPV ato
n xpnon to e§dptnpa cOMNYNG TPETeL va TomobeTeltal pe TETOO0 TPOTIO, WOTE HIA HIKPN
TiepLOTPOdr va pnv odnyei oe amoolvdean Tou TexvNTol pEAoug armod Tnv Tipobeon!

AmtiéoTtaon ané CLOKEVEG ETIIKOWVWVIAG

‘Otav n anéotaocn amnéd cuokeveég eTikovwviag vPnAng ocuxvotntag (HF), dnwg t.x. Kivntd tnAE-
dwva, ouokevég Bluetooth kat WLAN, eival pikpr), n mpoBeon evoEXeTAL va TIAPOUCLATEL ATIPO-
opevn oupTiepidopd Adyw dlaTapaxrg TG ECWTEPLIKAG ETIKOLVWVIAG OEGOUEVWV. ZUVIOTATAL Va
npPolvTal oL akohouBeg EAAXIOTEG ATIOOTATELG:

® kNt TNAEPwvo GSM 850 / GSM 900: 0,99m

® knT6 TNAEPwvo GSM 1800 / GSM 1900 / UMTS: 0,7m

¢ aotppato Aédpwvo DECT cupmepihappavopévou tou otabuol Baong: 0,35m

* WLAN (router, access points k.At.): 0,22m

® guokeuég Bluetooth (mipoidvta AMwv kaTaokevaoTwy Xwpig ykpion ard v Ottobock): 0,22m

e Katd v mapapovr Kovid og aywyolg uPnAig Taong, TIOUTIO0G, HETATXNHATIOTEG ) AANEG TINYEG LOXUPNG
NAEKTPOHAYVNTIKAG akTvoPoAiag (Tt.X. ouoTpata aopAAlong TIPOIOVTIWY O ERTIOPIKA KATAOTAHATA) EVOEXETAL
va onpelwbolv SuoAettoupyieg 0To oUOTNHA NAEKTPIKAG Akpag Xeipag kat Ta ouvdedepéva eEaptripata. MNa
TOV TIEPLOPLOKO Tou KivdUvou autol Ba Tipémet Ta nAektpddla va pubpioTtoly pe 6oo To duvatdv pKpdTEPN
evaloBnoia. Av tapouaotaotolv avtiotolxeg PAGPeG pe auxvdTtepo pubud, Tapakaiolpe arnevbuvleite oe
eEeldikeupévo ouvepyeio, Tipokelpévou va eAeyxBei n puBWLON Twv NAeKTPOdIWV.

¢ [Mpoogxete 10laiTePA va PNV ELOEPXOVTAL OTEPEA CWHATIOWA 1] UYPA OTO OUOTNHA NAEKTPIKAG AKPAG XEl-
pag. To obotnpa nAekTPIKAG Akpag xeipag dev TIPETEL va exTiBeTal O€ £VTOVO KATIVO 1) OKOVI, HNYXAVIKEG
dovnoelg, kpolon 1 uPnAég Beppokpaaies.
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® To obotnua nAekTpIKAG Akpag xeipag oxedldoTnke yla kabnuepvég dpaatnpLoTNTEG Kal dev TIPETIEL va
xpnotpototeitat yla edikég dpaotnELOTNTEG, OTWG LY. anartnTikd abAjpata (eAelBepn avappixnon,
mapamévte K.ATL). H etiipeAig ¢povtida tou texvntol péloug kat Twv eEaptnudtwy Touv dev avfavel amid
v avapevopevn diapkela {wrg Toug, ala eEuTinpeTel Kupiwg TNV TIPOoWTIKN acddalela Tov acbevoug!
Av 10 TEXVNTO HENOG €XEL UTIOOTEL pEYAAN Katamovnon (T.X. Adyw Ttwong f AAANG mapopolag attio-
hoyiag), Ba mpétel va efetaotel apéowg amo tov texVikd opBomedikwv ed®V yia PAAPeg. Z0vdeopog
eTIKOLVWVIAG eival 0 appodsdLog TeEXVIKOG 0pBoTedikwy 10wV, 0 oTtoiog Ba petapiBdocel To TexvnTo pEAOG
oto tppa Myo-Service tng Ottobock.

* To Avolypa Kat n ETILOKEVN TOU CUCTAHATOG NAEKTPLKAG AKPAG XEPAG f} N ATIOKATACTACN EAQTTWHATIKWY
eEapTnuATWV eTUTPEMETAL va YiveTal povo amo to eouotodotnuévo Tpnpa Myo-Service tng Ottobock.

o _e[lpw T Stakotn 1 T dnpuoupyia pag NAeKTPLKAG olvdeong (T1.X. adaipeon Tou TexvnTol XePLOL atd TV
TIPGOEDN), TIPETEL OTIWONTIOTE VA ATIOCLVOEETE TO GUOTNHA ATIO TNV TINYR TPododoaiag. Na To okoTd
autd, adalpéate TV pratapia anod v uttodoxr NG I ATIEVEPYOTIOOTE TO TEXVNTO HENOG TIATWVTIAG
TO TIAAKTPO OTNnv LTtIodoXr GOPTIONG.

® Mn xpnotpotoleite oTipéL OLMKOVNG OTav TOTIOOETEITE TO KOOUNTIKO YAVTL, SLOTL KATL TETOLO UTIOPEL va
odnynoel oe kakn epappoyr Touv yavtol. Qg Bonbntikd péco yla v torobEtnon ouviotatal 1o (eAé
Procomfort 633S2 tng Ottobock.

e >uvdudlete TO TIPOIGY povo pe eEaptripata ta omoia €xouv eykplbei amod tnv Ottobock (duvatdtnteg
ouvduaopou). H xprion akatdMnAwv TipoBeTik®v eEapTnHATWY OLVAPHOYAG UTIOPEL va 08NYHOEL OE TITWON
Aoyw duohettoupyiag i Opatong eEaptnpatwy tng pépovoag doprig. H Ottobock dev avarapPavel kapia
€ubuvn, epdoov To TIPoidV xpnotpotoinBei pe eEaptripata ocuvappoyng dlapopeTikd amo Ta avapepopeva.

* Ektdg amo Tiq epyaoieq Tov meptypdgovtal oTig TIapoloeg odnyieg Xprong, oL emepPAcelg otnv ipdOeon
dev eTuTPETOVTAL.

¢ O xelpiopdg NG pratapiag TPETEL va TIPAYHATOTIOIEITAL ATIOKAELOTIKA artod kévipa o€pPig tng Ottobock
(n avtikatdotaon and 1o XpRotn anayopeletal).

¢ ‘Otav xpnotpotoleite To TPoidv TTIOAD KOvTA o€ evepyd, epldutelolpa cvotipata (T.x. kapdlakog Bnua-
1006TNG, arvdwTAG K.ATL), ppovTilete va TPolvTaL Ol ATIAUTOVHEVEG EAGXLOTEG ATIOOTACELG CUHPWVA
HE TOV KATAOKeELAOoTH Tou epdutedpatoq. Evoéxetal va pokAnBolv Siatapaxég ota evepyd, epduteld-
owa ovotiuata egattiag g mapayopevng nAeKTpopayvnTikig aktivoBoAiag tou mpoidvtog. Emiong,
AapPavete onwodnmote umodn TiG TIPoPAeTIOUEVEG GLVONRKEG XPriong Kat TiG uTtodeifelq aopaleiag Tou
KATAOKELAOTN TOU EPPUTEDHATOG,.

Eioxwpnon vepol i vypaoiag

Ta nAeKTPOVIKA KAl PNXAVIKA HEPN TOU CUCTARATOG NAEKTPIKAG Akpag xeipag dev eivat adidppoya. Ppo-
VTIOTE va ATIOTPETIETE TNV ELOXWPENON VEPOU OTO OUOTNHA NAEKTPIKAG Akpa Xeipag. Mmopeite va TIAEveTe TO
olboTtnpa NAeKTPIKAG Akpag xelpag katd v kabnuepivr povtida, va TIAEVETE TILATA K.ATL., AAAG TIPETIEL Va
anotpéPete pe KABe TpoTIO TUXOV HBOPEG 0TO YavTL NG TIPdOeong. ErumAéov, Ba mipémel va epmodioete v
€L0XWPNON vEPOL OTO ETIEVOUHEVO AKPO KAL OTA HNYAVIKA LEPN Tou TeEXVNTOL péhoug. Edv Siamothoete 6t
Tap’ 6Aa autd €xeL ELOXWPNOEL VEPO OTO EOWTEPLKS Tou TeXVNTOU HEAOUG, avalnTioTe Apéowa TO TOTIKO
KEVTPO ETIOKEVWYV, WOTE va anodpeuyxBolv peyalitepeg PAALeG.

AlakoTrTng XEIPOG (eik. 2 Kal eik. 3)

To obotnua nhektpikng dkpag xeipag eivat eEoTALOpEVO pe Evav nAeKTPoviko dLakATTTn evepyoTioinang/
amnevepyortioinong. O dlakoTIng gival SLakpLTIKA TOTIOBETNHEVOG OTO ECWTEPLKO TOU TEXVNTOL LEAOUG, ETOL
@WOTe va pnv yivetal avilnmtog eEwTepikad.

Ewoéva 2: O dakéming xelpog Ppioketal otn B€on “eviog” Aettovpyiag kat To o0oTnpa nAektpikig dkpag
Xelpag eival evepyoTtionpévo.

Eikéva 3: O diakoming xewpog Ppioketal otn B€on “ektog” Aettoupyiag kat To o0OTNHA NAEKTPIKAG AKPAG
Xelpag eival amevepyoTionpévo.
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[16Te MpEmel va XpnoILOTIOIEITE TO OIAKOTITI XEIPOG;

‘Otav mpétel va diatnproete pa Bon Aapnig yia peyalo xpovikéd diaotnua, m.x. OTav CUYKPATEITe payat-
pottipouva i étav ypadete.

M'autév Tov TpoéTo amnopelyete To AveTOUUNTO AVOLYHA TOU XEPLOU, TIPAYHA TIOU PTtopel va oupPei Adyw
akouolag MUIkAG oloTaong f akpaiwv NAeKTPIKwY apepBoAwv. Erumiéoy, p'autév tov tpdmo n pmartapia
TOU TEXVNTOUL 0ag HEAoUG Slapkel TIoAD TieploodTepo.

O BLakdTINgG XELPOG evepyoTioLeiTal eUKOAA pe To AMo oag XEpt, ald kal TiECovTAg Tov TAvw oTo TIOdL
1] OTO UTIPATOO WIaG KapEKAQG,.

Mnxaviopég acpaiiong kapmoo (sik. 4)

Av To o0oTtnpa nAeKTPIKAG Akpag Xeipag eivat eEomAlopévo ' éva pnyxaviopd acpdiiong kaptoul, EXETe
TIG TTAPAKATW SUVATOTNTEG!

Mmopeite va Tieplotpédete 10 oUOTNHA NAEKTPLKNAG Akpag Xelpag (MabnTikdg TPNVIoHOG KAL UTITIAGHOG), (OTE
va 1o ¢p€pete oV Lo Avetn B€on cOAMNYPNG yia eodg. M’ auvtriv Tn Aettoupyia PTopEiTe va oLYKPATHOETE
€UKONOTEPA TIOMA avTikeipeva. ETumAéov, propeite va Siaxwpioete TOA) e0KoAa TO OUOTNHA NAEKTPLKAG
dkpag xeipag amd 1o oTEAEXOG, WOTE VA TO AVIIKATAOTAOETE P €va oboTnua nAekTplkAg Aapng. MNa to
okotd autd, meploTpéPte To choTnua NAekTPIKAG dkpag xeipag pia popd yopw amd tov dEova Tou (tep.
360°), eite Tipog ta 0efld eite Tpog Ta aplotepd, pEXPL va onuelwbei pa pikpr avtiotaon (. 4). MoAg
UTIEPVIKAOETE TNV avtiotaon, tote pnopeite va adpalpéoete 10 oUOTNUA NAEKTPLKAG AKpag Xeipag.

Elocaywyn tou pnxaviopol acpdaiiong kaptol

TormoBetoTe TO UNYaVIop6 aodAAlong KapTiol oTo dakTOAO, TEDTE YePA Kal TIEPLOTPEPTE ehadpd To oloTnua
NAEKTPIKAG Akpag xeipag N nAektpikng AaPrig mpog ta 8efld A mpog ta aplotepd. MéCovtag o oboTnua
EVEPYOTIOLEITAL O HNXAVIOHOG UTIOBOXNG Kal N NAEKTPIKA Akpa xeipa fi n AaPr otepewvovtal yepd oto dakTtiAlo.
Meta tnv TomoBétnon eAéyxete mavta tn otabepn epappoyn TNG NAEKTPLIKAG AKpag Xeipag A Tng
nAekTPKAG AaBng.

Mnatapieg

lNa tn Aettouvpyia Tou CUOTANATOG NAEKTPLKNAG AKPAG XELPOG XPNOLHLOTIOLEITE HOVO TIAPWG GOPTIOHEVEG
pratapieg g Ottobock. Mpémel va €xete otn 61dBeor oag kat pla deltepn popTiopévn wnatapia g
Ottobock Tpog avtikatdotaon tng mpwngG.

‘Eva €Eutivo o0oTtnpa Slaxeiplong Umataplwv odg EVNHEPWVEL OXETIKA He T XapnAn kataotaon ¢optong
g pnarapiag, eTTpENovTag oAoéva Kal Tio apyn Kivnon tou Xeplol 1 HikpoTepn LoxL Aaprg. To xépt
amnevepyortoleital TEAKA 6Tav n kataotaon ¢opTiong eivat TToAD xapnAn kat €10t n urnartapia mpootatedeTal
and g emPAaPeiq EMMTOOELG TNG TIARPOUG ATIOPOPTIONG.

H Ottobock ouviotd ) $pdption 1) aviikatdotaon NG pnatapiag apéows LOAG TIapaTnPOETE HELWHEVN
katdotaon $opTong. Na 1o okoTd AuTo, TIESTE TO KOUUTIWHA TIPOG TA THOW, APALPETTE TNV ATIOPOPTIOUEVN
pmartapia Kal aviikataoTAOTE TNV He pla opTiopévn. Katd tnv aviikatdotaon g Pnatapiag 1o KOUUMwHa
emoTpEdel avtépata otn B€on Tou.

Zuviotatat n xpAon g pnatapiag EnergyPack 757B20/757B21 pe 1o obotnpa nAekTpikrg dkpag Xeipag
yia TAfpn anddoon Tou TeXVNToL péAoUG yia peydAo xpoviko didotnua. Me Tieploplopd otnv anddoon, 1o
obotnpa nAekTpikng dkpag xeipag propel va Aettoupyrioet pe 1o X-ChangePack 757B15. Aemtopepeiq
odnyieg yla 1o Xelplopd Twv pnataplav Ba Bpeite otig Anpodopieg TIou GuUVOdEVOLV TIG PTIATAPIEG.

Ol pmnatapieg mipéret va dpopTiCovral amokAelotikd pe Toug dpoptiotég tng Ottobock tou avadépovrtat otig
odnyieg xprione.
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Mpoooxn!

A Av 10 cbotnua nAekTPIKAG Akpag Xeipag aviyvevoel éva mAnpeg EnergyPack 757B20/757B21
1 MyoEnergy Integral 757B35=*, petapaiver avtépata otnv texvoloyia pmataplwv Li-
lon. 21tn ouvéxela, Oa TPEMEL va XPnOoLLOTIOLo0VTAL HOVO UTIATAPIEG TNG CUYKEKPLUEVNG
Texvoloyiag oto ovotnpa. Av tapoia avtd ypnoipotondei X-ChangePack 757B15 1ng
Ottobock, 6ev 6a pmopei MAov va xpnotpotoindei n TARPNG XwpntikétnTd Tou. H eTiotpodr)
oe Aettoupyia pe X-ChangePack eival duvatr pe 1o MyoSelect 757T13 tng Ottobock. Na
Adyoug aocdaleiag katd Tn Asttouvpyia kat aflomiotiag Ba mpETeL va xpnotpomotobvtal
armokAeloTika pnatapieg 757820, 767B21, 757B35=* 11 757B15 tng Ottobock.

H mapdadoon yivetal oe kataotaon Aettovpyiag yia pratapieg X-ChangePack.

Zuvtipnon
Mapakalolpe peletnote Tig uTodeifelg dpovTidag yia 1o SLakoopNTKG YAVTL OTIG TIAnpodopieg Tou TO
ouvodelouv. Mepattépw TAnpodopieq Ba cag dMOEL 0 TEXVIKOG 0POOTIEDIKWV ELBWV.

E AuTé TO TIPOIGV dev TIPETIEL VA ATIOPPITITETAL L€ TA OIKIAKA amoppippata. ‘Otav dev

npPouvTal oL eBVIKoi Kavoviopoi, N amdppLn UTIopei va XL DUOUEVEIG ETUTITWOELG OTO
TiepBArov kal tnv vyeia. Adpete umdPn oag Tig vTtodeielg Tou appddiov BVIKOD do-
PEQ OXETIKA L TIG Oladlkaoieq eMOTPOdNG KAl CUAOYAG.

Mepwypadn mpoypappatwyv SensorHand Speed

YTodegn: Me éva covropo maApd “ANOIFMATOZ” pmopei va SlakoTel ava maoca oTyun
1600 n avtopatn advgnon wxvog Aapnig 6co kaw n Asttovpyia FlexiGrip.

Mpoéypappa 1: AtoOntripec DMC plus

Z0otnua eA€yxou pe: 2 nAektpodia

P> Suotnpa eAéyxou pe 2 nAekTpbddia

Autb 10 cbotnua gléyxou eival avtioTotyo touv cuotipatog DMC plus pe evowpatwpévo “eikovikd dlako-
TN akpag xeipag” (Dynamic Mode Control), ala diabétel etumAéov 1o ovotnua otabepotoinong Aaprig
pe “awodntipeg SUVA". H taxdtnta i n 1oxVg Aaprig kabopiCetal amnd tnv €viacn Tou ofaTog, n oroia
TIPOKUTITEL ATO TN Wik obottaon. Metd amé pa Aapr pe HEYLoTN oYV, TO KATWPAL EVEPYOTIOINONG ATIOKTA
peyaAdTepn Tiu 60ov adopd tnv katedBuvon avoiypatog (“elkovikog SLakoTTnNG akpag xeipag”). Me tnv
avénon auvtr ieplopiCetal To evdexOpevo va avoifel To XEpL pe akovola puika orfpata. ‘Etol, avEavetat n
otabepodtnTa NG AaPng, T.X. KATd T cUYKPATNoN €vAg TILPOULVLOL.

Avolypa: avahoylkd pEow Tou NAekTPodiou avoiypaTog.

KAeiowo: avaloylka HEow Tou NAEKTPODOIOU KAELOIpATOG.

Mapddewypa 1: Ze mepinmtwon xapnhol puikold oARATog, yia 1o opifilo evOg AVTIKEILEVOU XPNOLHOTIOLETAL
n eAaxwotn oxvg (10 N). MoAg ot awobntripeg avayvwpioouv pia arkayr 6€ong tov avti-
KEEVOU, N 1ox0g avgdvetal avtopata — avaloya pe v avaykn — €wg kat 1,5 dpopég oe
axéon pe v apxikn toxd Aapng (15 N).
To FlexiGrip evepyototeital ota 20 N. Ze mepintwon tou uTtdpxel kivduvog va TiEsEL To
Bdpog, To SensorHand Speed odiyyel AAL pe v Tiponyolpevn 1ox0d AaPAg.
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Mapddeypa 2: Ze mepintwon eviovoTePOU HUIKOU OAUATOC TIapdyetal peyaiitepn woxVg AaBrg kat oe
Tiepimtwon alayng g 6€ong Tou avtikelpévou n oxVg AaPrg avfavetar avtépata —
avaloya pe Tnv avaykn — éwg kat To péyioto 6pto (130 N). To FlexiGrip evepyormoteital
ota 130 N. 2 mepintwon mou urtdpyel Kivduvog va Tiéoel 1o Papog, To SensorHand Speed
oodiyyetl AN pe TNV Tiponyolpevn Loxy Aapng.

Mpoéypappa 1: AtoOntripeg DMC plus: 800 nAektpédia

Avorypa KAeiowo
Muiké ofpa péow Tou nAektpodiou Muiké onfpa péow Tou nAektpodiou
Taybtnta avoiypatog Taxitnta KAewoipatog
avaloyikry 15 mm/s €éwg 300 mm/s avaloyikry 156 mm/s €wg 300 mm/s
ApxiKA 1oX0G AaBri Avutépatn avgnon tng wxvog AaPrg | Aettouvpyia FlexiGrip
avaloykn: avaloyikn: avdaloya pe v apxiKn Loxy
ON éwg 100 N 10 TIoAU éwg 1,5 dpopég v AaPrg, eudpd ehdxiota otn
apxikn oxv Aapng péyiotn avgnon g toxbog
Y- Aaprig
lox0g Aaprg 10 N ehay. amd 20 N
A0Enon oxbog AaPrig o TIoAD péy. am6 130 N
gwg 15N

Méow evdg LoxupdTEPOU HLikOL OrpaToq propel, aveEaptnta amné v avtoépatn abénon tng woxvog Aapng,
va xpnotporownOei n péylotn oxog AaPrg (100 N), oe miepimtwon avaykng.

Mpoéypappa 2: AutoControl-LowInput

Z0otnua eAéyxou pe: 2 nAekTpodiq,
1 nAekTpodio kat 1 dlakotTn i
1 dtakomtn
To xépL KAeivel pe TN YpnyopoTeEPN TAXUTNTA KAl TIAVEL EvVa AVTIKEIPEVO He TN HikpoTtepn oxy AaBig (10 N).

MoAlg oL aioBntripeg avayvwpioouv pia alayn B€ong Tou avtikelpévou, n oxig avEdvetal avtépara,
avdaloya pe v avaykn, £wg tn pEylotn Xl Aaprg (100 N).

To FlexiGrip evepyomoleital amoé tn péylotn ox\ Aafng. Ze TepITTwan Tov UTIAPYEL KivOUVOG va TIETEL TO
Bdpog, To SensorHand Speed odiyyel AL pe v Tiponyolpevn o0 Aafng.

P> Siotnpa ehéyxou pe 2 nAekTpddia

Avowypa:  avaloyikd péow Tou nAektpodiov avoiypatoc.
KAeiowo:  pe péyotn taxitnta péow oVVTOpOoU HUIKoU ofpatog Tuxaiag évraong mavw amo 1o 6pLo
€VEPYOTIOINONG OTO NAEKTPOALO KAELGILATOG.

Mpoypappa 2: AutoControl - Lowinput: 0o nAektpddia

Avolypa KAgiowo

Muiké onpa péow tou nAektpodiov Muiké orjpa péow tou nAektpodiov, Pndrakd
(obvtopo onfpa Tuxaiag éviaonc)

Tayutnta avoiypatog Taxitnta KAewoipatog
avaloyikry 156 mm/s €wg 300 mm/s otaBepr) 300 mm/s
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ApXIKA 1oX0G AaBnrg Avtépatn av&non tng oxvog Aetrtoupyia FlexiGrip
AaPnig
10N 70 TIOA) €wg 130 N gvepyoToleital amo Tn PEYLOTN

1ox0 Aapng

P> Suotnpa eAéyxou pe 1 nAektpodio kat 1 dlakoéTmtn

Avolypa:
KAeiowo:

avaloyikda péow Tou NAekTpodiov avoiypatog.
He péylotn TaxUTNTa HEOW OOVIOMNG EVEPYOTIOINONG TOU OLAKOTITH.

Mpoéypaupa 2: AutoControl - LowInput: éva nAektpodio kal évag dlakoTTng

Avolypa

KAeiowo

Muiké onpa péow Tov nAektpodiou

Tax0tnta avoiypatog
avaloyikry 15 mm/s €éwg 300 mm/s

2Apa péow NG TAeupdq KAeloipatog Touv
SLaKoTTn.
To SensorHand Speed kAeivel.

Taxotnta kAeloipatog
otaBepr) 300 mm/s

ApXIKA 1oX0G AaBng Avtépatn av&non tng oxvog Aetrtoupyia FlexiGrip
AaPrig
10N 70 TIOA) €wg 130 N gvepyoTioleital amo Tn PEYLOTN

lox0 Aapng

P> Suotnpa eAéyxou pe 1 StakdTTn

Autd 1o TIpOYpappa pTopei va xpnotpotiondei oe ocuvduaoud pe éva dakdmtn MyoBock tng Ottobock.

Avolypa:
TIAPAHEVEL AVOLYTO.
KAeiowo:

He HEYLOTN TayVTNTA, 600 EVEPYOTIOLEITAL N TIAEUPA AvoiyHaTog Tou dlakomtn. Tote, To XEpL

He HEYLOTN TayVTNTA HECW EVEPYOTIOINONG TNG TIAEUPAG KAELOIATOG TOU OLAKOTITH.

Mpoéypaupa 2: AutoControl - LowInput: évag dlakoTttng

Avolypa

KAeiowo

To xépL avoiyel yla 600 XPOVIKO SLAoTNUa eival
EVEPYOTIOLNUEVN N TIAEUPA AVOiYHATOG TOU
SLaKoTTn.

Tayutnta avoiypatog
otaBepry 300 mm/s

2Apa péow NG TAeLPAq KAELoiPaTog Tou
SLaKOTITN: TO XEPL KAEVEL.

Taxitnta KAewoipatog
otaBepry 300 mm/s

Apxikn 1ox0¢g AaBng Avtépatn adinon tng Loxvog Aetrtoupyia FlexiGrip
AaPrig
10N 7o TIOAU €wg 130 N gvepyorole(tal amo Tn HEYLOTN

Lox0 Aapng
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Mpoéypappa 3: AutoControl

Z0otnua eAéyxou pe: 1 nAektpodio R

1 ypappiké otolxeio eAéyxov

1 dlakoTmtn
To xépL KAelvel pe TN YpnyopoTeEPN TAXUTNTA KAL TILAVEL £V AVTIKEIPEVO He TN HikpoTtepn oxy AaBig (10 N).
MoALG oL aloBntrpeg avayvwpicouy pa alayn 8€ong Tou avikelpévou, N 1oxVg avfavetal autoépata Kat
ouvexopeva PéxpL Tnv anapaitnt woxo Aapng (uéy. 130 N).

To FlexiGrip evepyoroteital ota 130 N. Ze mepimtwon mou undpxet kivduvog va Téoel 1o BApog, 1o
SensorHand Speed odiyyet AN pe Tnv Tiponyolpevn Loxy Aapng.

P> Siotnpa ehéyxou pe 1 nAeKTPOSI10

Avolypa:  pe PEYLOTN TaxUTNTA HECW YPIYOPOU, OUVEXOUG HUIKOU OAATOG OTO NAEKTPOSLO.
KAeiowo:  pe péylotn taxdmnra péow ypnyopnsg Xahaong tou pude.
Awakomni: e TIOAD apyn HUIKA XAAaon PEow Tou NAEKTPODIOU: TO XEPL TIAPAHEVEL AVOLXTO.

Mapddetypa 1: Metd 1o dvolypa xalapwote To poa pe ToAd apyr taxotnTa.
H 6¢on avoiypatog mapapével apetdpinn.

Mapddetypa 2: Metd To Avolypa xaAapwoTe To pia pe T ypnyopotepn taxltnta. To XépL kAeivel avtopata
pe Tn péylotn tayvtnta kat apxiCet va Tiavet To avtikeipevo pe .oxd Aaprg 10 N.
MoALg o1 alobntipeg avayvwpioouv pia alayn 8£€ong tou aviikepévou, n 1oxLg avfavetal
autépata — avaloya pe TNV avaykn — €wg tn péylotn o0 AaPrig (130 N).

Mpoéypappa 3: AutoControl: éva nAektpodio

Avolypa KAegiowo

[priyopo, ouvexEg puikd orjpa oto NAeKTPOSLO. oAb apyn pikr xaAaon pEow Tou NAeKTPOdiou:
TO XEPL TIAPAUEVEL AVOLYTO.

"priyopn Huikn xaAaon péow Tou nAekTPodiou: TO
XEPL KAEiveEL.

Taybtnta avoiypatog Taxitnta KAewoipatog
otaBepr) 300 mm/s otafepr) 300 mm/s

ApxIKn 10X0G AaBng Avtépatn ad&non tng Loxvog Aetrtoupyia FlexiGrip
AaBriq
10N 7o TIoAV éwg 130 N evEPYOTIOLEITAL ATIO TN MEYLOTN
Lox0 Aaprg

P> Siotnpa eAéyXou pe 1 YPAUMIKO OTOLXEIO EAEYXOU

Avolypa: pe pEYIOTN TaxUTNTa HECW YPHRYOPOUL EPEAKUOUOD OTO YPAUIKO OTOLXEIO EAEYXOU.

KAeiowo: pe péylotn tax0TnTa LEow YPryopng UTIoXWPENONG TOU EPEAKUCHOU OTO YPAHLIKO OTOLXEIO
eNEyyou.

Awakomn: Héow TIOAD apyAg UTIOXWPENONG Tou £HEAKUCHOL OTO YPAUHIKO OTOLXEIO EAEYXOU, TO XEPL
TIQPAHEVEL AVOLYTO.
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Mapddeypa 1: Metd 1o Avorypa pelwote TIoAD apyd Tov epeAKUOHUO OTO YPAUUIKO OTOLYEIO EAEYXOUL.
H 6éon avoiypatog mapapével apetafintn.

Mapddewypa 2: MeTd To Avolypa HELWDOTE He T HEYLOTN TaXUTNTA ToV EGEAKUCHO OTO YPAUHIKO OTOLXEIO
eAEyyou.
To xépL kAeivel avtépaTa pe ) péyiotn TaxitnTa kat apxiCel va Tidvel To avTikelpevo pe
Lox0 Aaprig 10 N.
MOAg o1 aioBntipeg avayvwpicouvy pa alayn 8€ong Tou avtikeldévou, n wxig avdve
TAlL QUTOHATA, AvAAoYa HE TNV avaykn, €wg ) péylotn woxv Aapng (130 N).

Avolypa KAeiowo

Edbehkuopog pe peydin taxdtnta oto YPappko MoAb apyn utoxwpnon Tou edpeAkuopol oto
oToLelo EAEyYOL YPAUUIKO OToLKElo EAEYXOU
TO XEPL TIAPAPEVEL AVOLYTO

"priyopn umoxwpnon tou edpeAkuopol GTo
YPOUUIKO OToLKEl0 EAEYXOU
TO XEpPL KAElvVEL

21afepr| TayvTnTa avoiypatog 21afepr| TayxVTNTa KAELGIPATOG
300 mm/s 300 mm/s
Apxikn 1ox0¢g AaBng Avtopatn abgnon tng loxvog Aetrtoupyia FlexiGrip
AaBriq
10N 70 TIOA) €wg 130 N gvepyoTtoleltal amo Tn HEYLOTN
lox0 Aapng

P Suotnpa eAéyxou pe 1 diakottn

Avotypa:  pe pEyloTn TaxUTnTa, 600 £ival EVEPYOTIONHEVOG O SLAKOTITNG.
KAeiowo:  Metd tnv amnehevBépwon Tou dlakdTTn To XEPL KAeivel autdpaTa pe Tn PEYLOTN TayxyInTa Kat
apxiCet va muavel o avtikeipevo pe .oxo Aaprig 10 N.

Mpoypappa 3: AutoControl: évag dlakomtng

Avorypa KAeiowo
AvoiyelL 600 gvepyoTioleital 0 SLAKOTITNG. KAeivel avtopata poAig amnerevBepwbdei o
OLaKOTITNG.
Tay0tnta avoiypartog Tayotnta kAeloipatog
otaBepry 300 mm/s otabepri 300 mm/s
ApXIKA 1oX0G AaBng Avtépatn av&non tng loxvog Aertoupyia FlexiGrip
AaBiiq
10N 70 TIOAU éwg 130 N gvepyoTioleiTal amno ) HEYLOTN
1ox0 AaPng
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Mpoéypappa 4: VarioControl

Z0otnua eAéyxou pe: 1 nAektpodio [ 1 YPAUULIKO oToLXEio EAEyXoUL

P> Suotnpa eAéyxou pe 1 nAektpddio

2'autd 1o Tpdypappa n TaxdTnta avoiypatog eEaptdral anoé Tnv €viaon Kal Tn cuxvoTnTa NG HUikng
obotaong. H taxitnta kAewipatog eEaptdatal amnod Tn puikni xaiaon.

To FlexiGrip evepyomoleital amo tn pHEYLoTn ox\ Aafng. 2 TeITITWan TIov UTIAPXEL KIVOUVOG va TIECEL TO
Bapog, to SensorHand Speed odiyyel AAL pe v Tiponyoldpevn ox0 AaPic.

Avolypa: avaloyikéd. H taxitnta avoiypatog kabopiletal amo tnv tayxytnta kat v Loxy g HUikAg
olvomnaong.
KAeiowo: avaroyikd. H taxdtnta kAetoipatog kabopiCetal amod v TaxdTnTa kat Ty 1oxy NG HUIKAG

xahaong. ‘Etol kaBopiletal kat 1o 0og tng HEYLOTNG toxVog AaPric.
Awakorn: péow TI0AL apyng HUikAG XAAaong HEow Tou NAeKTPodiou, TO XEPL TIAPAUEVEL AVOLXTO.

Mapddeypa 1: Metd 1o Avolypa xaAapwoTe To pia pe apyn taxutnta. To kAeiowo yivetal og avtiototyia
He T SldpKela TG XAaAaong Twv Huwv pe apyn taxutnta. Xpnowototeital n eAdaxiot oxig
(10 N) yia tn ovykpdatnon tov avtikeévou. Aev akolouBel avtdpatn av&non g oxvog
Aaprg.

Mapddeypa 2: Metd 1o dvolypa xahapwote To pia pe oAl ypriyopn taximnta. To x€pt kAeivel pe tn péylotn
Tayomnta kat apyiGel va odiyyel To avtikeipevo pe 1ox0 Aaprig 10 N. Mol ot aiodntrpeg
avayvwpioouv pia ardayr 8€ong Tou aviikelpévou, n .oyl avgdvetal avtopata, avéhoya
He TNV avaykn, éwg ) péylotn oyv Aapng (130 N).

Mpoypaupa 4: VarioControl: éva nAektpodio

Avolypa KAeiowo

Méow tng taxdTnTag Kal g LoYVog TNG HUIKAG Méow tng taxdTnTag Kal g LoXVog TNG HUIKAG
olomaong oto NAeKTPOALo XAAaong oto NAekTPOdL0

Tay0tnta avoiypartog Tayotnta kAeloipatog

avaloyikn avaloyikn

avaloyikd 15 mm/s €wg 300 mm/s avaloyikda 15 mm/s éwg 300 mm/s

ApXIKA 1oXVG AaBng Avtépatn Nertovpyia FlexiGrip

AUEnon tng Loxvog Aapnig

Me ghdyiotn €wg pETpLa
TaxOTnTa kAewoipatog

10N Kapia evepyoroleitat am6 20 N

A6 péoeg péxpL uPniég
Tax0TNTEG KAELOipaTog
gvepyoTtoleltal amo Tn HEYLOTN
10N 7o TIoAV éwg 130 N 1ox0 Aapnrg

| Z0otnua eAéyxou pe 1 ypap ko otolxeio eAéyxou

Avotypa: avaloyko. H tayitnta avoiypatog kabopiCetal amé v taxltnta Kat v 1oy Tou epeh-
KUOHOU OTO YPAHHLKO OTOLXEIO EAEYXOU.
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KAeiowo:

Awakomn:

Mapddeypa 1:

Mapdadeypa 2:

avahoyiko. H taxotnta kAewoipatog kabopiCetal amd v tayxiInta g LTIoXwWPENongG Tou
ebelkuopol oTo ypappikd atotxeio eAéyxou. ‘Etol kabopiletal kat to 0dog G HEYLOTNG
Loxvog Aapng.

Héow TIOAD apyng UTIOXWPENONG TOU EPEAKUCHOD OTO YPAUHIKO OTOLXEID EAEYXOU, TO XEPL
TIApapével avolyTo.

Metd 1o dvorypa xaAapwaote TIoAD apyd Tov epeAKUOUS OTO YPAUULIKO OTOLXEIO EAEYXOU.
To kAeiowo yivetal oe avtiotolkia pe ) didpKela NG HUiknG xahaong pe apyn taxotnta.
Xpnotpomoteitat n eAdyiotn woxdg (10 N) yia tn ouykpdtnon tou avikepévou. Aev akoAouBel
auvtépatn avgnon g Loxvog Aapnig.

MeTd 1o dvolypa xalapwote pe pEylotn TaxiTnTa Tov EGeAKUOHO OTO YPAHHIKO OTOLXEIO
eAEYYOU.

To xépL KAelvel pe Tn péylotn tax0mnTa kat apxiGel va odiyyel To avTikeipevo pe 1ox0 Aapnrg
10 N. MoAwg oL awobntrpeg avayvwpioovy pia alayr) 6€ong Tou aviikelwévou, n Loxog
auvfavetal avtépata — avdhoya pe v avaykn — €wg Tn Léyotn oo Aapig (130 N).

Mpoypappa 4: VarioControl: éva ypapuplko otolxeio eAéyxou

Avolypa KAeiowo
Méow tng taxdTnTag Kal g L.oxvog Tou Méow tng TaxiTnTag VTIOXWPENONG OTO YPAULIKO
edeAkuopOL OTO Ypappikd oToLxeio eAEyxou oToLyelo EAEYYXOL
Tay0tnta avoiypartog Tayotnta kAeloipatog
avaloyikn avaloyikn
avaloyikd 15 mm/s éwg 300 mm/s avaloyikd 15 mm/s €éwg 300 mm/s
ApXIKA 1oX0G AaBng Avtéupatn Aetrtoupyia FlexiGrip
avgnon tng wxvog Aapriq
Me ghdyiotn éwg pétpla Me ghdx1otn €wg pETpla
Tay0TnTa KAeloipatog. TaxbTnTa KAeloipatog.
10N Kapia gvepyoroLleitat
am6 20 N
Me pétpla éwg peydhn taxitnta | Me pétpla éwg peydhn tayitnta
kAeloipatog kAeloipatog
10N 70 TIoA) €wg 130 N gvepyoToleital amo Tn HEYLOTN
lox0 Aapng

MNpoypappa 5: VarioDual

Z0otnua eAéyxou pe: 2 nAektpodia

P> Suotnpa eAéyxou pe 2 nAekTpbédia

2'autd 1o Poypappa n taxvTnTa avoiypatog eEaptdral amno my €viacn kat tn ouxvotnTa NG HUIKAG
ovomaong. H taxdtnta kAewoipatog péxpt tnv eAdxiotn oxv AaPrig twv mepimov 10 N eEaptdtal amnd tnv
TaxutnTa TG HUikAg Xahaong. H 1oxig AaPrig kabopiletal amd 1o akéAoubo 1} TauTdXPOoVo HUiko ofpa
010 3elTEPO NAEKTPOALO.

To FlexiGrip erudpd, avdhoya pe v apxikn ox\ AaPrg, ehdxiota ot péyotn avfnon g toxvog Aapnig.
2e TepITITWOoN TIou UTIAPXEL KivOuvog va Tieoel To Bapog, To SensorHand Speed odiyyel TTAAL pe Tnv Tpo-
nyouvpevn ox\ Aapna.
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HAektpddio 1:
Avolypa:

KAeiowo:
AwakoTni:

HAekTtpddio 2:
Aapn:

Mapdadeypa 1:

Mapddewypa 2:

avaloyiko. H taxitnta avoiypatog kabopiCetal amd v taxltnta Kat v LoxV TG HUIKAG
olomaong.

avaroyikd. H taxdtnta kAetoipatog kabopiCetal amod v taxdTnTta kat Ty 1oxy g HUIKAG
xahaong. H 1ox0g Aapng avépyetal mepimouv oe 10 N.

HEow TEAElwG apyNg HUIKAG XAAaong pHEow Tou NAekTPodiou, TO XEPL TIAPAUEVEL VoL~
XT0.

H ouvoAiki TR TnG 1oxvog AaPrg kabopiCetal and tnv £évracn Tou HUikKod CHHATOG
oto de0TEPO NAeKTPABI0. H péyiotn Loxig Aapng avépxetal miepitov oe 100 N.

Meta 1o dvotypa xaAapwote To pia pe Tuxaia taxutnta. To KAEioo yivetal oe avTioTolxia pe v
TaxUTNTA TG MUIKAG XAAaong. Xpnotpototeitat n eAaxiotn toxug Aapng (10 N) yia m ovykpdtnon
Tou avTtikelpévou. To FlexiGrip evepyoroleitat ota 20 N. Ze TiepiTTtwon Tou UTIdpyeL kivouvog va
Téoel 1o Bapog, To SensorHand Speed odiyyel TIAA pe v eAaxLon tox0 Aaprg.

MeTtd tn obodiEn 6mwg oto apddelypa 1, To avTikeipevo TIPETEL va KpatnOel pe peyav-
Tepn LoxL AaPng. MNa to okoTd auTd, Tapayayete Eva Huikd ofpa oto 8eUTePO NAEKTPODL0.
Kat'avtiotoria propei va mapayBei 1oxig Aaprg peta&d 10 N kat 100 N. Ze mepintwon
ailayng tng B€ong Tou avtikelpévou ato XEpPL, N 1oxVG AaPrg avEavetal €wg Kat TiepITou
1,5 dopég v T g Tpokaboplopévng toyvog Aaprg. To FlexiGrip evepyoroteital Te-
pitou ot dimAdota tipn g mpokaboplopévng Loxvog Aafrg péxpt o oAv ta 130 N. 2e
TIEPITITWON TIOUL LTIAPXEL KivOUvog va TiEoeL To BApog, To SensorHand Speed odiyyet IAAL
He TNV apyikn 1ox0 Aapnig.

Mpoéypappa 5: VarioDual: 00 nAektpodia

Avolypa KAgiowo

Méow g Taxutntag kat g Loxvog TNG HUikAG Méow tng TaxitnTag kat g Loxbog TNG HUikAG
o0oTIaonG oTo TIPWTO NAEKTPOSLO XaAaong oTo TPWTO NAEKTPOSLO

Taxbtnta avoiypatog Taxitnta KAewoipatog

QavaloYIKr AvaloOYIKr

avaloyikd 15 mm/s éwg 300 mm/s avaloyikd 15 mm/s éwg 300 mm/s

2uvoAkn T wxbog Aapng:

1oxUg Aaprig avdhoya pe tnv €viaon Tou Huikol
onpartog oto delTEPO NAEKTPOBLO.

lox0g Aaprg: avaroyikh 10 N péxpt 100 N

Apxikn 1ox0G AaBng Avtépatn Aetrtoupyia FlexiGrip
aovgnon tng woxvog Aapnig
Kheiowo:
10N kapia avgnon wxvog AaPng amé 20 N
2uvoAikn T wxbog AaPng: avdaloya pe v apxin Loxy
avaloyikn: avaloyikr 1ox0g Aaprg to ToAd | AaPrig, eTudpd eAdxiota otn
10 N péxpt 100 N 1,5 popad v apxikn ox0 Aaprg | péytot avgnon tng Loxvog

Aapriq
eldy. amnd 20 N péy. amé 130 N
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Mpoypappa 6: Atodntripegc DMC plus e duvatotnta anevepyomnoinong

Z0otnua eAEyxou UE: 2 nAekTpodLa

P> Suotnpa eAéyxou pe 2 nAektpbédia

AuTog o éleyxog avTioTtolyel oto poypappa 1, av kat ot “aiodntipeg SUVA" kat n Aettoupyia FlexiGrip
propolv va arevepyoTolnBolv TpoowpLva.

Evepyomoinon kat amevepyomoinon twv “awodntpwv SUVA” kat Tng Asitouvpyiag FlexiGrip

[a tn ouykpATNon TIOAY HAAGK®V KAl EVKAUTITWV AVTIKEIHEVWY, OTIWG TL.X. adpwdn VAKA 1 pia towmida,
ot “awodntpeg SUVA" pmopouv va arevepyortionBouv. Na 1o okotd autd, avoifte 1o SensorHand Speed
HEXPL VA TEPUATIOEL KAL KPATAOTE TO AVOLXTO HE €va HUikd onpa tuxaiag éviaong. Tavtéypova acknote
pikpR Ttieon otoug “atobntipeg SUVA” (eik. 1), T.x. iéCovtag mdvw otnv akpn tou tparellol. ‘Eva odvtopo
dovnTik6 orjpa emPBePatwvel TV arevepyotoinorn.

lNa v evepyoroinon twv “aodntipwv SUVA" emavaldBete v idla diadikacia. Avo pikpd dovntikd
orjpata emPePawdvouy v evepyoroinon Twv “‘aodntipwv SUVA”".

YTodetgn: ‘Exete unidyn oag 611, 6tav ot “aiobntipeg SUVA" eival amevepyotonpévol, n .oxic Aapnig
Oe pubpiCetal avtoépata Kat Ta avilkeipeva evdgxetal va YAloTprioouv amo 1o XEpPL.

Metd v totoB€tnon tng prnatapiag ta 6ovnTiKA OHPATA 0AG eWO0TIOOUV Yla TNV TPEXOUCA KATAoTaon
Aettoupyiag.

Movo dovnTiké ofpa: ol alonTrpeg gival arevepyoTonpEVOL

AutAd dovnTikd onfpa: oL alobnTrpeg eival evepyoTonpévol

Nepwypadn mpoypappatwv MyoHand VariPlus Speed
Mpoypappa 1: DMC plus

Z0otnua eAéyxou pe: 2 nAekTpodia

P> >hotnua eAéyxou He 2 nAekTpodia

H taxitnta f n dvvapn cdAAnPng kabopiletal amd v éviacn Tou oHaToq NAEKTPOd{OV, TO OTIOIO TIPOKU-
TITEL QMO TN Wik obomaon. Méow evog loxupdTeEPOL ORpaTog NAeKkTPodiov popei, epdoov xpelaoTei, va
XxpnotpotoinBei avd ndoa otypn n péytotn dovapn cOAnYng (rep. 100 N).

Avotypa: avaloyilka pEow Tou NAeKTPOdiov avoiypatog.
KAeiowo: avaloylkd PEow Tou NAEKTPOSIOL KAEIOIHATOG,
Mapdderypa 1: 2 mepimtwon xapunAol orfpatog nAektpodiou, yia tn cUAANYPN evOG AVTIKELLEVOU

Xpnotportoteitat n eAdyiotn dbvapn cOANPNG.

Mapddeypa 2: 2€ TIEPITITWON LOXUPOTEPOU ONHATOG NAeKTPOdiou TIapdyeTal peyaAlutepn dovaun oOA-
AnNPngG. ZupmAnpwpatiki cOANYN pe WoxupoTepo onpa nAektpodiov emdpépel avfnon
ot dOvapn cOMNPnG péxpt tn peytotn tpn twv 100 N miepimov.

Mpoéypappa 1: DMC plus: d0o nAekTpddia

Avolypa KAeiowo

uvexéq ofpa nAektpodiov Zuvexéqg ofpa nAektpodiov
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H péyiot AaBr cOMnYng amnotpérel To Avolypa tou
XepLoL amod akovola ofpata nhektpodiov.

Taxotnra: avaloyikn TaxotnTa: avaloyikn

Mpoéypappa 2: AutoControl — Lowinput

Z0otnua eAéyxou pe: 2 nAekTpodiq,
1 nAekTpodio kat 1 dlakottn i
1 dtakomtn

To xépL kAeivel pe otabepri TaxvtnTa, n d0vaun cAMnYPng avfavetal avaloya pe n didpkela TG cOANYPNG.
P> Zootnpa eAéyxou pe 2 nAektpddia

Avolypa:  avaloylkd p€ow Tou NAeKTPodiov avoiypatog.
Kheiowo:  pe otabepr Tayimta péow puikold ofpatog tuxaiag éviacng mdavw aro To 6pLo evepyoTioinong
010 NAeKTPOOLO KAELOIPATOG,.

Mpoypaupa 2: AutoControl - LowInput: 300 nAektpédia

Avolypa KAeiowo

2uvexéq onpa nAektpodiov 2uvexéq onpa nAektpodiov

H péyiotn Aapri cOMnYng amotpérel To volypa Tou
Xeplol amnod akovola opata nAektpodiov.

TaxotnTa: avaloyikn Taxotnta: otabepn

P> >0otnua eAéyxou pe 1 nAekTpodio Kat 1 StakorrTn

Avolypa:  avaloylkd péow Tou nAekTpodiov avoiypatog.
KAeiowo: pe otabepr) taxdmnta péow evepyomoinong Touv diakomtn MyoBock.

Mpoéypaupa 2: AutoControl - LowInput: éva nAektpodio kal évag dlakoTTng

Avolypa KAgiowo

Zuvexég onpa nAektpodiov 2Apa pEow Tou dLakdTITN

H péylot AaPry cOAMNYPNG amoTpETeL To Avolyua Tou
Xeplol amd akolola onpata nAektpodiov.

Taxutnta: avaloykn Taxutnta: otabepr

Z0otnua eAéyxou pe 1 dlakomtn
Autd To TIpSYpPappa pTopel va xpnotporoinBel oe ouvduacpd pe éva dlakorn MyoBock g Ottobock.

Avolypa:  pe otabepri TaxVTnNTa, 600 evepyoTioLeiTal n TIAELPA avoiylatog Tou dlakomtn. Tote, To xépL

TIAPAMEVEL AVOLYTO..
KAeiowo:  pe otaBepn Tayxltnta péow evepyotoinong g TAevpAg kAeloipatog Tov dtakdn.
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Mpoéypappa 2: AutoControl - Lowinput: évag diakomng

Avolypa

KAeiowo

To x€pt avoiyel yia 600 Xpoviké SlaoTnua givat evep-
YoTiotnpévn n TIASUPA avoiypatog Tou SLakoTTn.

To xépt kAeivel yla 600 xpovikd SilaoTtnua eivat evep-
yotiotnpévn n TAeupd kAeloipatog Tov Stakdn.

Taxotnta: otabepn

Taxotnta: otabepn

MNpoéypappa 3: VarioControl

Z0otnua eAéyxou pe: 1 nAektpodio R

1 ypapuiké otolxeio eAéyxou
2€ auto To IPOYPApa N TaxOTnTa avoiypatog eEaptdrtal amo Tnv éviaon Kat T ouxvotnTa Tng HUikAg o0-
onaong. H taxutnta kAewoipatog kat n d0vapn olAMnPng e€aptdatal and tnv uToxwenon TG HUIKAG Taong.

P> Zhotnpa eAéyxou pe 1 nAektpodio

Avolypa:

obomnaong.
KAeiowo:

Xahaong.
Awdpkela:

Mapdadewypa 1:

avaloyikd. H tayitnta avoiypatog kabopiCetal amo Tnv TayxVTnTa Kal TNV £viaocn NG HUIKAG
avaroyiké. H taxitnta kAeioipatog kabopiCetal amd v TaxiTnTa Kat TNV éviaon tng HUiKAg

pEow TIOAD apyng HUIKAG XAAaong HEow Tou NAEKTPOBIoU, TO XEPL TIAPANEVEL AVOLXTO.

Metd 10 dvolypa o acBevrig xalapwvel To poa pe apyn taxutnta. To kAeiowo yivetat

avaloya pe tn Heiwon Tou ofpartog nAektpodiov. Na Tn OUYKPATNON TOU AVTIKELUEVOU

Xpnotporoleitat eAdylotn dovapn.

Mapddeypa 2:

Metd 1o dvorypa o acBevrig xalapwvel To pba pe T LEyLoTtn TaxutnTa. To XEpL KAeivel pe

™ péylotn TaxvtnTa Kat apxiCet va odiyyel To aviikeipevo pe péylotn duvaun cOMNPNG

(rep. 100 N).

Mpoypaupa 3: VarioControl: éva nAektpodio

Avolypa

KAeiowo

AvEavépevo orjua nAektpodiouv

Meiwon orpatog nAektpodiov

Aovvapn cuAAnYNg: avdaloya pe ) peiwon tou
onpatog nAektpodiov.

H péyiotn Aapr) cOMnNG amoTtpEmel To Avolypa Tou
XepLov amd akolola opata nAektpodiou.

Taxutnta: avaloyikn

Taxutnta: avaloyikn

P> Shotnpa eAéyxou pe 1 YPAUUIKO oTolXEio EAEYXOU

Avolypa:
010 Ypappikd otoLxeio eAEyxou.

KAeiowo:

avaloyiko. H taxdtnta avoiypatog kabopiletal amnd v taxitnta kat v Loxy Tou eheAKUoHo0

avaloyko. H taxitnta kAeloipatog kabopiCetal amnd tnv TaxyInTa Kal v €viaon g uTo-

XWPNONG Tou EPEAKUGHOD OTO YPAUUIKO OTOLXEID EAEYXOU.
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Awdpkela:  péow TOAD apyng UTIOXWPENONG Tou €HEAKUOHOU OTO YPAUULKO OTOLXEIO EAEYXOU, TO XEPL
TIapapével avolyto.
Mapddewypa 1: MeTtd o dvolypa, o acBevig pelwvel Tov EPEAKUOUO OTO YPAULLIKO OTOLXEIO EAEYXOU
apyd. a tn cuyKPATNON TOU AVTIKEHEVOU XPNOLUOTIOLEITAL EAAXLOTN SOVaun.
Mapdadeypa 2: Metd 1o Avolyua, o aoBevig pLelwvel Tov epeAKUOUS OTO YPAUUIKO OTOLXE(O EAEYXOUL e
™ pEYLOTN TaxUTNTA. To XEPL KAEIVEL pe TN HEYLOTN TayUTNTA Kal odiyyeL TO QVTIKEIEVO
pe dvvapn cuAANYng 100 N Tepimou.

Mpoypaupa 3: VarioControl: éva ypapuplko otolxeio eAéyxouv

Avolypa KAeiowo

AvEavépevo orjua nAektpodiouv Meiwon orpatog nAektpodiouv

Aovvapn cuAAnYPNG: avaloya pe tn peiwon tou
onpatog nhektpodiov.

H péyiotn Aapr) cOMnNG amotpémel To Avolypa Tou
XepLov amod akolola orjpaTa NAEKTPOdiou.

Taxutnta: avaloyikn Taxutnta: avaloyikn

Mpoypappa 4: VarioDual

Z0otnua eAéyxou pe: 2 nAektpodia

P> Shotnpa eAéyxou pe 2 nAekTPOdian

2e auToé To TIPOYpappa n taxltnTa avoiyparog e€aptdtal amnd v €viaon Kat T ouxvotnTa TG HUIKAG
ovomaong. H taxdtnta kAewipatog e€aptdral amnd v taxVnTa g HUikAg xalaong. H woxog AaPrig
kaBopiCetal amd 1o akdéAovBo f TavTdXPOoVo HUiKS ofpa oto delTEPO NAEKTPOSLO.

HAektpddio 1:

Avotypa: avaAoyiké. H tayxitnta avoiypatog kabopiletal amd v tax0TnTa Kat v éviaon g HUikAg
oloTmaong.

KAeiowo: avahoywko. H tayitnta khewoipatog kabopiCetal amod v tax0InTa Kat v €viaon g HUIKAG
Xahaong.

Aapkela: péow teleiwg apyng puikng xdhaong péow tou nAektpodiov, To XEPL TIApapével avolyTto.

HAektpddio 2:

Z0MNYN: H mapaywyn tng 80vapng cuAndng kabopiCetal amd v €viaon Touv puikold oriLatog oTo

8elTEPO NAEKTPOAL0.

Mapdadetypa 1: Metd 1o dvolypa xaAapwote To pia pe tuxaia taxotnta. To kAgiowo yivetat kat' avaloyia
pe tnv Tax0TnTa TG HUikng xdAaong. a tn ouykpdTnon Tou avTKEIHEVOU XPNOLUOTIOETAL
eAayLotn duvapn.

Mapdadetypa 2: Metd ) obodryén onwg oto apddetypa 1, To avtikeipevo TipEmeL va kpatnOei e peyalitepn
duvapn cOMnYng. MNa to okomoé autd, o acBevig apdyet £va onpa nhektpodiov oto delTEPO
nAekTpddio. Kat' avaroyia propei va apayOei dovapn cOAMnng péxpt 130 N mepimou.
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MNpoéypappa 4: VarioDual: 300 nAektpddia

Avolypa KAeiowo

AuEavopevo ofpa nAektpodiov pe puikq cbomaon | Meiwon tou ofpatog nAektpodiou pe puikn xdhaon
OTO TIPWTO NAEKTPODLO OTO TIPWTO NAEKTPODLO

Avvapn gOAANYNG: avahoya pe v €viaon Tou
orjpatog oto delTEPO NAEKTPOSLO

ZupmAnpwpatiky cOAANYN pe péyotn Aapn oto
3eUTEPO NAEKTPOOLO ATIOTPETIEL TO AvOlypa TOU
XepLloL amod akovola onpata nAektpodiov.

TaxotnTa: avaloyikn TaxotnTa: avaloyikn

MNpoéypappa 5: DigitalControl

Z0otnua eAéyxou pe: 2 nAekTpodiq,
1 nAekTpodio kat 1 diakotTn i
1 dtakomtn

To xépt kAeivel pe otabepn) TaxvtnTa, n dOvaun cOANYPng avgavetar avaioya pe tn didpkela TG cUAANYNG.
P> Shotnpa eAéyxou pe 2 nAekTpodia

Avowypa:  Yndiaké. Méow tou nAektpodiov avoiypatog. To x€pt avoiyel pe otabepn Taxvtnta.
KAgiowo:  {ndlakd. Méow tou nhektpodiov kAewoipatog. To XEpL kAeivel pe otabepr) TaxvtnTa.

MNpoéypappa 5: DigitalControl: 300 nAektpddia

Avolypa KAeiowo

Zuvexég onpa nAektpodiov Zuvexég onpa nAektpodiov

Avvapn o0AnYNG: e€aptdatal amnoé tn didpkela
TOU ONAUATOG

Taxutnta: otabepn Taxutnta: otabepn

P> Thotnpa eAéyxou pe 1 nAektpodio kat 1 SlakoTrTn

Avowypa:  ofpa nAektpodiov pEow Tou NAeKTPOdiov avoiypatog.
KAgiowo: onua péow tou diakdmtn. To x€pt kAeivel pe otabepr| Tayxvtnta.

Mpoéypappa 5: DigitalControl: éva nAektpddio Kat évag SLakoTTng

Avolypa KAeiowo

2uvexéqg ofpa nAektpodiov 2Apa HEoW TOU JLaKOTITN

AVvapn cOAANYPNG: e€aptdral amnod Tn didpkela
TOU OAHATOG

Taxotnta: otabepn Taxotnta: otabepn

P> Zootnpa eAéyxou pe 1 SlakoémTn
AuTo 1O TIPOYPAppa UTopei va xpnotpotoindei oe ouvduaopd pe éva diakdmtn MyoBock tng Ottobock.

Avowypa:  pe otabepn Tayxiinta, 600 EVEPYOTIOLEITAL N TIAEUPA avoiyHaTog Tou dlakdmn. TAte, To XEPL

TIAPAPEVEL AVOLYTO.
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KAeiowo:  pe otabepr| taxitnta, 600 evepyoroleital n TAEUPA KAELOIPNATOG TOU SLAKOTITH.

Mpoéypappa 5: DigitalControl: évag dlakottng

Avolypa

KAgiowo

2Rua péow Tou dLakdTITN

2fua péEow Tou JLaKOTITN

Abvapn ocvAnygng: e€aptdtal and ) ddpkela
TOU OApATOG

Taxotnta: otabepn

Taxotnta: otabepn

Mpoéypappa 6: Double Channel Control

Z0otnua eAéyxou pe: 1 nAektpoédio

2€ auto TO TIPOYPALKA TO XEPL AVOLYEL e Eva YPRYOPO KAl LoXUpO oA Kal KAeivel pe éva apyd, ATIo Orua.

Mpoypaupa 6: Double Channel Control: éva nAektpodio

Avolypa

KAeiowo

Ipriyopo, 1oxupd ofpa nhektpodiov

Apyd, Ao onpa nAektpodiouv

Advapn cvAAnygng: e€aptatal and ) didpkela
TOU OAPATOG

Taxotnta: otabepn

Taxotnta: otabepn

Texvika otoixeia

Pebpa npepiag 2mA
O¢gppokpaocia Aettoupyiag 0-70°C
EbGpog avoiypatog 100mm
Avahoyikni taxdtnta 15-300mm/s
Avaloyikr duvapn cOMNYng O-riep. 100N
Adpkeia {wrg eEapTApatog GOMNPNG 6 étn
Adpkela {wng pratapiag 2 émn
Mapexodpevn tdon pnatapiag:

EnergyPack 757B20/757B21 7,2V
MyoEnergy Integral 7567B35=* 7,4V
X-ChangePack 757B15 6V

MepiBallovTikéG CUVORKEG

IATtoBrkevon (pe Kal xwpig ouokevaoia)

+5 °C/+41 °F éwg +40 °C/+104 °F
HEY. oXeTIKA vypaocia 85%, xwpig
GUUTIOKVWON

Metadopd (pe kal xwpiq cuokevaoia)

-20 °C/-4 °F éwg +60 °C/+140 °F
HEY. oxeTIKA vypaocia 90%, xwpig
GUUTIOKVWON
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Aeltoupyia -5 °C/+23 °F éwgq +45 °C/+113 °F
pEY. oxeTiKA vypaocia 95%), xwpiq
OUUTIOKVWON

dDoption pnatapiag +5 °C/+41 °F éwg +40 °C/+104 °F
pE€Y. OXeTIKA vypaoia 85%), xwpiq
OUUTIOKVWON

Xpnootmolovpueva cOpBoAa

latpotexvohoyikd Tipoidv

Zuvtipnon

[Na v anoguyn Tpavpatiopwyv kat  dadvAagn tng mowdtntag Tou TPoidvtog, cuviotdral n dievépyela
TAKTIKAG ouvTrpnong (erbewpnon o€pPig) kabe 24 prveq. Emtpémnetal mapékkAon To TIoAD evog prjva TipLy
KQL TPLOV UNVOV HETA TNV TIPOYPAUHATIONEVN NUePOUNvia yla tn ouvtipnon. [evikd, yia 6Aa ta mpoidvia
LoXUEL N LTIOXPEWTIKNA TAPNON TWV SLACTNHATWY CUVTAPNONG KAtd Tn SldpKela LoXVog NG eyyvnong. Mévo
€101 SlaodaliCetal n TARPENG eyyunTikn KAAUYPN. ZT0 TIAQLOLO TNG CUVTAPNONG EVOEXETAL VA TIPOKUEL AvAyKn
yia pdobeteqg epyaocieg o€pPLg, OMwg TI.X. Hia emiokeun. AuTEG oL Tipdobeteq epyaocieg o€pPLg pmtopoldv
va ektedolvtal avahoya pe Tig KaAvpelg kat Tnv XV TG eyyonong dwpedv 1 pe xpéwon apou miponynOei
OXETIKN EKTIUNON TOL KOOTOUG. A TIG EpYasieq CLVTAPNONG KAl TIG ETILOKEVEG TIPETIEL VA ATIOCTEAAOVTAL
Tiavtote Ta akohouvba eaptipata: To mpoidy, o GopTioTrg Kat To TPododoTkd. Na TNV amooToAr Twv
eEApTNUATWV TIPOG EAEYXO TIPETIEL VA XPNOLHOTIOLEITAL N CUOKELATIA ATIOOTOARG TNG Hovadag o€pPLg TIou
eixate mapalaPel.

Kabapiopég kat dppovtida

ATopakpUveTe TOuG PUTIOUG ATIO TO TIPOIOV pe €va vypd, HaAdakd Ttavi kat Ao oarouvt (t.x. Ottobock
Derma Clean 453H10=1). MNpoogéxete va pnv eloxwproouvy uypd oto eEAPTNHA TOU CUOTARATOG,.

21n ouvéxela, oteyvwote 1o eEAptnua g TPdOeong pe €va palako Tavi.

EvOoivn

H Otto Bock Healthcare Products GmbH, kalolpevn oto €€fg kataokevaoTng, avalapPdvel evbovn,
epdoov polvtal ol Tipokaboplopéveg uTodeifelg katepyaoiag kat eme&epyaoiag, ol 0dnyieg ppovtidag
Kal Ta SlaoTAHATA ouVTAPNONG Tou TIPoidvToG. O KATAOKELAOTAG ETIONUAIVEL PNTWG OTL TO GUYKEKPLUEVO
TIPOIOV TIPETIEL VA XPNOLUOTIOLEITAL HOVO HE EYKEKPLUEVOUG aTIO Tov iBlo ouvduaopolg eEaptnpdtwy (BA.
odnyieg xpnong kat kataidyoug). O kataokevaoTrg dev avalapfavel kapia eubivn yia Cnuieg, ot otoieg
TipokaAolvTal amd cuvduaopd eEapTnuaTwy f xpron mou dev €xouv eykplBel amd tov idlo.

To Avorypa kat n eTLOKEL] AUTOL TOUL TIPOLOVTOG ETITPETETAL LOVO Ot eEOUCLODOTNIEVO TEXVIKO TIPOOWTIKO
ng Ottobock.

Eumoplka oipuata

‘O)eg ol ovopaoieg Tov avap€povTal 0To ETWTEPLKO TOU TIAPAVTOG CUVODEUTIKOU EYYPADOU UTIOKELVTAL
Xwpig eploptopola otig datd&elg g ekdotote Woxbouoag vopobeoiag epi onpdtwy kat ota diKalmpata
TOU eKAOTOTE KATOXOU.

‘O\a 1ta ofpata, oL EUTIOPIKEG OVOHAOIEG ] OL ETALPIKEG ETIWVUIEG TIOL avadEpovTal edw evOEXETAL va ATIO-
Teholv KaTateBEvTa ERTIOPIKA OAPATA KAL EUTITITOLV OTA SIKALWHATA TOU EKACTOTE KATOXOU. Z€ TIEPITITWON
arovaiag pnTrg EMOAKAVONG YA Ta CAHATA TIOL XPNOLHLOTIOOUVTAL OTO TIAPOV ouVOdEUTIKO €yypado, dev
Tekpaipetal 6tL éva orjpa dev eUTITITEL 08 OIKALWHATA TPITWV HEPWV.
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Zuppopdwon CE

H Otto Bock Healthcare Products GmbH dnAwvel pe 1o tapdv 61t To Tipoidv TAnpoi Tig LoXUouoEeg evpw-
Taikég podlaypadéqg yla Ta laTPOTEXVOAOYIKA TIPOoi6VTA. To TIPoidv TANPOL TIG amnaltioelg NG odnyiag
2011/65/EE yla tov Tieploplopd NG XPronG OPLOHEVWY ETIKIVOUVWV OUOLMV OE NAEKTPLKO Kal NAEKTPOVIKO
eEomAlop6. ONOKANPO TO Keipevo Twv odNyLwV Kal Twv amnartioewy givat dtabéoipo oto diadikTuo otnv
akoAoudn dlevBuvon: http://www.ottobock.com/conformity.
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