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1 Généralités

| INFORMATION

Date de la derniere mise a jour : 2025-02-06

» Lire attentivement I'intégralité de ce document avant d'utiliser le produit et respecter les
consignes de sécurité.

» Apprendre a I'utilisateur comment utiliser le produit en toute sécurité.

» S'adresser au fabricant pour toute question concernant le produit ou en cas de problémes.

» Tout incident grave survenu en rapport avec le produit, notamment s'il provoque une aggra-
vation de |'état de santé, doit étre signalé au fabricant et a I'autorité compétente du pays
concerné.

Le composant de préhension « speed.hand 8E2=" » est désigné par « produit », « prothése » ou
« composant de préhension » dans la suite du texte.

L’application « connectgrip. » sera appelée « application de réglage » dans la suite du texte.

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

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

2 Description du produit

2.1 Fonctionnement

Le composant de préhension est une main prothétique & commande myoélectrique et constitue
une évolution du SensorHand Speed et du VariPlus Speed. Elle se distingue par une vitesse et
une force de préhension particulierement élevées associées a un concept de commande innovant
et trés précis.

La commande proportionnelle DMC (Dynamic Mode Control) permet a I'utilisateur de contréler la
vitesse et la force de préhension proportionnellement a I'intensité de son signal myoélectrique. En
cas de modification de l'intensité du signal myoélectrique, la vitesse et la force de préhension
s'adaptent automatiquement a I'évolution du signal myoélectrique.

Le composant de préhension est livré avec un programme standard pour 2 électrodes.

La combinaison d'une unité de commande (myosmart) et de I'application de réglage permet une
adaptation optimale de la commande aux besoins et capacités individuels de I'utilisateur.

Le composant de préhension est disponible en 2 variantes, avec (8E2=*-1) et sans (8E2=*-0)
capteur de pouce.

Réajustement automatique de la force de préhension (AutoGrasp), uniquement pour
8E2=*-1

Le capteur intégré au pouce (voir ill. 1, (1)) identifie les situations dans lesquelles un objet saisi
modifie sa position et risque donc de glisser. Dans ce cas, la force de préhension actuelle est au-
tomatiquement augmentée jusqu'a ce que |'objet soit de nouveau dans une position stable.

La fonction AutoGrasp peut étre a tout moment stoppée au moyen d'une courte impulsion
d'« OUVERTURE ».

Fonction FlexiGrip, uniquement pour 8E2=*-1

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

Le composant de préhension avec capteur de pouce suit les modifications de la position de
I'objet qu’elle tient tout comme une main naturelle le ferait. La prise est ainsi flexible.

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



Performances essentielles du produit
* Aucune performance essentielle selon la norme CEl 60601-1

2.1.1 Variantes de poignet
Le composant de préhension peut étre combiné avec 4 poignets différents :

10V62=1 Poignet avec prise rapide

Le poignet a déconnexion rapide (poignet avec prise rapide) per-
met de détacher facilement le composant de préhension de
I'emboiture de prothése. Si nécessaire, le composant de préhen-
sion peut étre rapidement retiré et étre remplacé par d'autres com-
posants de préhension présentant la méme fermeture. Pour chan-
ger le composant de préhension, se reporter au chapitre « Change-
ment de composant de préhension » (consulter la page 27).

Une rotation passive du composant de préhension par incréments
de 15° est possible (plage de rotation maximale d’environ 340°).

10V61=1 Poignet avec prise rapide et flexion

L’articulation de flexion avec poignet a déconnexion rapide (poi-
gnet avec prise rapide) permet, en plus d'un changement facile du
composant de préhension, le positionnement en position de flexion
a 20° ou 40°, en position neutre et en position d'extension a 20° ou
40° (voir chapitre « Verrouillage/déverrouillage du poignet »
consulter la page 27).

Une rotation passive du composant de préhension par incréments
de 15° est possible (plage de rotation maximale d’environ 340°).

10V63=1 Poignet a profil bas avec rotation
Pour les utilisateurs souffrant d’amputation transradiale/dysmélie
longue.

} Le composant de préhension peut étre tourné jusqu’en butée dans
les deux sens (environ 155 °) opposés a une résistance a la friction
constante, qui peut étre ajustée dans le cadre de I'appareillage.

Le composant de préhension ne peut étre séparé de I'emboiture de
- prothése que par I'orthoprothésiste.
TN La bague a couler 95110=50 est fournie. La bague a couler

95110=54 est disponible en option.

10V64=1 Poignet transcarpien fixe
Pour les utilisateurs présentant une amputation transcarpienne.

e La main et le poignet sont fixés de maniére fixe a I'emboiture de
prothése et ne permettent pas la rotation du composant de préhen-
sion.

\. La position du composant de préhension est fixe et ne peut plus
étre modifiée par la suite, ou le composant de préhension peut étre
détaché de I'emboiture de prothese.




2.2 Construction

Doigt

Capteur de pouce (en variante 8E2=*-1)
Pouce

Bouton MARCHE/ARRET (Marche/Arrét)
Pour 10V61="*: curseur (verrouillage/dé-
verrouillage du poignet)

Poignet

aorwdOR

o

Structure des références de P’article

Référence de Coté Taille |Capteur de Description
Particle pouce

8E2=* speed.hand

L Main gauche

R Main droite

-XS Taille extra small
-S Taille small

-M Taille moyenne
L Taille large
-0 Sans capteur de pouce

Avec capteur de pouce

8E2=L-L-1 Exemple : speed.hand, main gauche,
taille large, avec capteur de pouce

2.3 Combinaisons de produits
Ce produit est combinable avec les composants Ottobock suivants :

Unités de commande
* myosmart 13E522=1

Electrodes

+  Electrode 13E200=*, électrode pour emboiture a dépression 13E202=*

+  Electrodes 13E400=*, 13E401=* (uniquement en association avec une unité de commande)
* Cables d'électrodes 13E129=* (uniquement en association avec 13E200, 13E202)

Eléments de commande

Les éléments de commande mentionnés peuvent étre utilisés avec ou sans unité de commande.
Le cable d'électrode 13E129="* est en outre requis pour connecter les éléments de commande
suivants.

. If:lément de commande linéaire 9X50 . I:EIément de commande a 4 niveaux 9X51
¢ Elément de commande linéaire 9X52 ¢ Elément de commande a 4 niveaux 9X53
Interrupteur

Les interrupteurs mentionnés peuvent étre utilisés avec ou sans unité de commande.

Le cable de raccordement 13E99=* est également requis pour raccorder les interrupteurs sui-
vants.

* Interrupteur a sangle 9X14 * Interrupteur a bascule 9X25

* Interrupteur a tirette 9X18 * Pressostat 9X37



Alimentation électrique (accumulateur)
* MyoEnergy Integral 757B35=3, 757B35=4, 757B35=5
* EnergyPack 757B20/757B21

Bagues a couler

* Bague a couler 10S1=* (pour 10V61=1, 10V62=1)
* Bague a couler 95110=50 (fournie avec 10V63=1)
* Bague a couler 95110=54 (disponible en option)

Rotation active
*  Moteur de prono-supination électrique 10S17
*  MyoRotronic 13E205 (pour les prothéses sans unité de commande)

Rotation passive
* Fiche coaxiale 9E169
* Coupleur a insérer 10S4

Coude

* ErgoArm Hybrid plus : 12K44="

* ErgoArm Electronic plus : 12K50=*
* DynamicArm : 12K100N=*

Chargeurs

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

* Chargeur 757L35 (transformateur AC compris 757L16%)

3 Utilisation conforme

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

3.2 Conditions d’utilisation

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

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

3.3 Conditions d’environnement

Stockage (avec et sans emballage) +5°C a+40°C

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

Transport (avec et sans emballage) -20 °C a +60 °C

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

Utilisation -5°Ca+45°C

Humidité relative de I'air de 15 % a 90 %,
sans condensation

Pression atmosphérique : 70 kPa a 106 kPa
(-425 m a 3000 m sans compensation de pres-
sion)




3.4 Indications

* En cas d’'amputation unilatérale ou bilatérale

* Amputation transcarpienne/carpienne

* Désarticulation de poignet

* Amputation transradiale

* Désarticulation de coude

*  Amputation transhumérale)

* Désarticulation de I'épaule

* Amputation interthoraco-capulaire

* Dysmélie de nature similaire & une amputation citée

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

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

3.5 Contre-indications

* Amputation du doigt/du pouce et dysmélie équivalente

*  Amputation partielle de main et dysmélie équivalente

* Zones cutanées malades ou non cicatrisées qui entrent en contact avec le systéme dans la ré-
gion de I'emboiture lorsque |'appareillage est porté.

3.6 Qualification

Seul le personnel spécialisé formé a cet effet par Ottobock est autorisé a effectuer des appa-
reillages avec le produit.

Si le produit est raccordé a un systéme d'implant ostéo-intégré, le personnel spécialisé doit étre
également agréé pour le raccordement a un systéeme d'implant ostéo-intégré.

4 Informations relatives a la sécurité

Signification des niveaux d’alerte

AVERTISSEMENT ! Le non-respect des consignes peut provoquer des accidents et des bles-
sures graves.

PRUDENCE! Le non-respect des consignes peut provoquer des accidents et des blessures.

AVERTISSEMENT!

Risque de blessures occasionnées par une utilisation incorrecte

» Respecter les domaines d'utilisation et les conditions d'utilisation du produit en association
avec des implants ostéo-intégrés conformément aux indications du fabricant.

» Respecter les avis du personnel médical ayant indiqué [I'utilisation du systéme d'implant
ostéo-intégré.

» Respecter les conditions d'utilisation et consignes de sécurité prescrites par le fabricant de
I'implant.

» La prothese et I'implant ne doivent pas étre connectés électriquement.

» Ne pas apporter au produit de modifications qui ne sont pas approuvées par le fabricant.

AVERTISSEMENT!

Risque de blessures occasionnés par un dysfonctionnement du produit ou une panne

d’autres dispositifs électroniques

» Combiner le produit uniquement avec les accessoires, convertisseurs de signaux et cables
mentionnés dans les chapitres « Combinaisons de produit », « Contenu de la livraison » et
« Accessoires ».
Cela permet d’éviter tout dysfonctionnement du produit (réduction de I'immunité aux interfé-
rences électromagnétiques) ou toute interférence avec d'autres appareils électroniques (aug-
mentation du rayonnement).



AVERTISSEMENT!

Risque de blessures occasionnées par un contact cutané avec des substances allergénes
» Porter des gants appropriés pendant le travail afin d’éviter tout contact avec des lubrifiants,
des résidus de production et des composants contenant du nickel.

PRUDENCE!

Risque de blessures occasionnés par un dysfonctionnement du produit

» Ajuster la prothése de maniéere a ce que le patient puisse détacher I'emboiture de prothése en
cas de défaillance compléte de la main.

» Le gant prothétique doit dépasser le poignet pour empécher la saleté et les liquides de péné-
trer.

» Eviter de séjourner a proximité de sources d'interférences magnétiques et électriques (par ex.
systémes antivol, détecteurs de métaux).

PRUDENCE!

Risque de blessures occasionnés par un dysfonctionnement du produit ou une panne

d’autres dispositifs électroniques

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

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

» Si une utilisation simultanée avec d'autres appareils électriques est inévitable, surveillez le
produit et vérifiez |'utilisation conforme dans cette configuration d'utilisation.

PRUDENCE!

Risque de blessures occasionnées par un mauvais alignement du produit
» Ne pas utiliser de spray a base de silicone pour enfiler le gant prothétique afin que celui-ci
tienne bien en place.

PRUDENCE!

Risque de blessures par électrocution
» Ne pas toucher les contacts sous tension. Se reporter au chapitre Changement de compo-
sant de préhension.

5 Contenu de la livraison

* 1x speed.hand 8E2=*

* 1Ixinstructions d'utilisation (personnel spécialisé)
e 1 xnotice d'utilisation (utilisateur)

6 Accessoires

* Gant prothétique 8511*

* Gant prothétique 8512*

* Gant prothétique 8513*

* En option : application de réglage connectgrip (en combinaison avec une unité de com-
mande), voir la notice d'utilisation correspondante de I'application de réglage.

* Adaptateur de charge USB : 757L43 (uniquement en combinaison avec MyoEnergy Integral)
Pour brancher I'adaptateur de charge USB 757L43 au chargeur concerné, suivre les instruc-
tions de la notice d'utilisation de I'adaptateur de charge USB.

7 Mise en service du produit

Fonctionnement sans unité de commande
Vérifier le fonctionnement de la prothése en touchant les électrodes ou avec I'aide de I'utilisateur
lors de I'utilisation de la prothese.
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Fonctionnement avec unité de commande

Vérifier le fonctionnement de la prothése assemblée a I'aide de I'application de réglage ou avec
I'aide de I'utilisateur apres la création d'une commande (enregistrement).

Veiller a ce que les composants de la prothése puissent se déplacer librement.

7.1 Poignet

Les outils suivants doivent étre commandés pour la préparation a |'utilisation.
* Clé dynamométrique 710D4 (plage de mesure : 6 - 30 Nm)

ou

* Clé dynamométrique 710D20 (plage de mesure : 2,5 - 25 Nm)

* Clé acrochet 709H11=1

* Plague de montage 711M106=1

+  Etau

7.1.1 Montage du poignet
7.1.1.1 Préparation

1) Fixer la plaque de montage dans I'étau au
niveau de la surface indiquée.

2) Pousser le systeme de capotage derriére
la plaque de base.

3) Insérer la main avec le carré dans la
plaque de montage.

11



4)

1)

2)

3)

4)

12

Fixer la clé a crochet sur la clé dynamomé-

trique de maniere a ce que la tige se
trouve sur la clé dynamométrique.

7.1.1.2 Flexion du poignet, montage du poignet avec prise rapide (10V61=1, 10V62=1)

Placer le poignet sur la main. En flexion :
aligner I'axe entre +10 ° et +20 °. En fonc-
tion du sens d'actionnement souhaité,
faites attention a I'orientation du curseur.
INFORMATION : les valeurs indiquées
sont des valeurs indicatives et ne doivent
pas étre strictement respectées. Lors du
vissage, le poignet est tordu.

Visser le poignet manuellement.

Serrer le poignet avec la clé dynamomé-
trique.
Couple de serrage = 25 Nm.

En flexion : vérifier que I'axe est aligné
approximativement sur le repére +0°.
INFORMATION : les valeurs indiquées
sont des valeurs indicatives et ne doivent
pas étre strictement respectées.



5)

7.1.1.3 Montage du poignet short (10V63=1)
La description ci-dessous fournit des informations importantes sur le montage et I'alignement des
composants les uns par rapport aux autres. Il convient de lire la section suivante avant le montage

En flexion : repousser le protecteur de
flexion en pointant le symbole de la main
vers la main.

Pousser le protecteur de flexion sur I'écrou
d'accouplement jusqu’a la plaque de base.
Aligner le protecteur de flexion sur les bou-
tons du curseur.

Pour poignet avec prise rapide, short :
repousser |'anneau en mousse.
INFORMATION : I'anneau en mousse est
fourni  en 2  tailles (11S115=49,
11S115=54). |l sert a créer une transition
harmonieuse entre I'emboiture de prothése
et la main.

Pour poignet avec prise rapide : la taille
de l'anneau en mousse dépend du type
d’emboiture et de la taille de la main.

Pour short: la taille de I'anneau en
mousse dépend de la taille de I'anneau de
laminage.

Marquage

Lors de I'insertion de I'élément de commuta-
tion, aligner le repére de I'élément de commu-
tation sur celui du poignet.

13
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Notice de montage

Lors du montage, I'élément de commutation
doit étre inséré dans la bague a couler jusqu’a
la butée.

L'élément de commutation peut étre introduit
dans la bague a couleur aprés avoir été pivoté
de 60°.

Repére sur le poignet wrist.short

Lors de I'insertion de I'élément de commuta-
tion, aligner le repére de I'élément de commu-
tation sur celui du poignet.

Disposition joint torique, rondelle de dé-
marrage, rondelle de glissement

(1) Joint torique

(2) Rondelle de démarrage

INFORMATION : le nombre de rondelles de
démarrage modifie le moment de glissement
de la main. Recommandation : 2 rondelles de
démarrage.

(3) Rondelle de glissement



Outils nécessaires
¢ Pince 706Z10

Matériel auxiliaire nécessaire

Orientation générale du systéme

Aligner I'axe ulna radius RAV/(1) sur le
plan de la paume de la main. Pour ce faire, ali-
gner le radius au pouce.

Aligner le repére de I'élément de commutation
(2) sur le repére du poignet (2).
INFORMATION : le poignet lui-méme n'a pas
d'alignement particulier par rapport aux autres
composants

* FSV 765 Pate grasse spéciale blanche 633F100=*

1) Fixer le poignet sur la main et visser-le ma-
nuellement.

2) Visser le poignet avec la clé dynamomé-
trique.
Couple de serrage = 25 Nm.

3) Fixer la plague de montage a la main en
position horizontale.
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4) Appliquer une pate grasse spéciale sur la
rondelle de glissement.

5) Insérer les rondelles de compensation
dans la rondelle de glissement noir et ap-
puyer dessus.

6) Appliquer une pate grasse spéciale sur le
joint torique.

7) Placer le joint torique sur les rondelles de
compensation.

8) Placer la rondelle de glissement noir sur le
poignet de maniére a ce que les dents
s'emboitent.

9) Enfiler I'élément de commutation sur le
cable de maniére a ce que I’hexagone
pointe vers la fiche.

16



10) Enlever le capuchon de la fiche.

11) R: brancher le cable du contact
d’ouverture sur le cable manuel (1).

12) B : brancher le cable du contact de ferme-
ture sur le cable manuel (2).
INFORMATION: en cas d'utilisation
d'une unité de commande, le cable du
contact de fermeture est marqué d'un
point bleu.

13) C : brancher le cable de la batterie sur le
cable manuel (3).

14) Attraper le capuchon de la fiche.

15) Enfiler les cables dans I'emboiture de pro-
thése.

16) Aligner I'axe ulna/radius de I'emboiture de
prothése vers la main.

17) Aligner les repéres de I'élément de com-
mutation et du poignet I'un sur 'autre

18) Insérer I'élément de commutation dans
I'emboiture de prothése.
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19) Tener I'emboiture de prothése avec la

main.

20) Visser manuellement la bague mécanique
noire.
AVIS! Dégradation des cables et du fi-
letage

— Veiller a ne pas tordre ’emboiture de
prothése lors du vissage.

— Lors du vissage manuel, s'assurer que
les filetages s’emboitent avec préci-
sion.

— S'assurer que le joint torique n’est
pas coincé.

21) Placer la pince sur la bague mécanique
noire et serrer doucement.

22) Retirer la main de la plaque de montage.

23) Fixer I'emboiture de prothése a la main.

24) Fixer et serrer la pince sur la bague méca-
nique noire. Couple de serrage : la valeur
indicative correspond a 3-4 fois le moment
de glissement de la main (équivalant a en-
viron 5-10 Nm)

7.1.1.4 Montage du poignet transcarpien (10V64=1)

Outils nécessaires
* Clé dynamométrique 40 cNm
e Embout Torx T 6

Matériel auxiliaire nécessaire
* Colle 636W60 (Loctite 243)
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1) Enlever le capuchon et le capuchon de la
fiche.



2)

3)

4)

6)
7

8)

R: brancher le cable du contact
d’ouverture sur le cable manuel (1).

B : brancher le cable du contact de ferme-
ture sur le cable manuel (2).
INFORMATION: en cas d'utilisation
d'une unité de commande, le cable du
contact de fermeture est marqué d'un
point bleu.

C : brancher le cable de la batterie sur le
cable manuel (3).

Attraper le capuchon de la fiche.

Insérer les cables dans I'emboiture de pro-
these.

Appliquer de la Loctite 243 sur les vis a
téte fraisée.

Fixer la plaque de raccordement et visser 3
fois (Torx-Bit T 6).

Couple de serrage = 35 cNm.

9) Placer I'emboiture de prothése sur la main.
10) Visser I'écrou d’accouplement a la main.
11) Serrer I'écrou d'accouplement avec la clé

dynamométrique.
Couple de serrage = 25 Nm.
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7.1.2 Démontage du poignet (toutes les variantes)
1) Fixer la plaque de montage dans I'étau au
niveau de la surface indiquée.

2) Pour le poignet 10V61=1: retirer le pro-
tecteur de flexion.

3) Pour le poignet 10V62=1, 10V63=1 : reti-
rer I'anneau en mousse.

4) Retirer le gant prothétique.
5) Insérer la main avec le carré dans la
plaque de montage.
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7.2 Assemblage de fiches coaxiales

SO

6) Fixer la clé a crochet sur la clé dynamomé-
trique de maniere a ce que la tige se
trouve sur la clé dynamométrique.

7) Desserrer I'écrou d'accouplement avec la
clé dynamométrique.

Insérer la fiche coaxiale 9E176 dans la cou-
ronne d'accouplement avec le nez
d'accouplement orienté de maniére a pouvoir
la retirer.

Fixer la fiche coaxiale a I'aide de la bague de
sUreté 9E170. Monter la bague de sireté avec
le chanfrein vers le haut.
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Référence de Désignation Comprend les piéces suivantes
Particle
9E169 Fiche coaxiale * Piéce d'injection coaxiale 9E176
e Bague de sireté 9E170
* Vis a godet 501249=M4x6
10S4 Insert d’embrayage * Couronne d’embrayage
* Bague de sireté 9E170

7.3 Positionnement des électrodes
La position idéale des électrodes est déterminée a |'aide de I'application de réglage et du bras-
sard 757M20-2="*, se référer a cet effet aux notices d'utilisation de I'application de réglage et du

brassard.

Alternativement, les électrodes peuvent étre positionnées avec le MyoBoy 7567M11=X-CHANGE,
se référer a cet effet a la notice d'utilisation correspondante.

7.4 Fonctionnement sans unité de commande

7.4.1 Connexion de la fiche coaxiale
7.4.1.1 Prothése d’avant-bras, ErgoArm

7.4.1.2 DynamicArm
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® Brancher le cable du contact d'ouverture
sur le contact gauche n°2.

Brancher le cable du contact de fermeture
sur le contact droit n°2.

INFORMATION : dans le cas de I'ErgoArm, le
cable du contact de fermeture est marqué d'un
point bleu

(© Brancher le cable de la batterie sur le
contact n® 1.

Fixer les cables sur la fiche coaxiale
501Z49=M4x6 avec la vis gobelet.

Insérer la fiche coaxiale dans la bague a cou-
ler.

Fixer la fiche coaxiale a I'aide de la bague de
slreté 11S4.

(® Brancher le cable du contact d'ouverture
sur le contact gauche n°2.

Brancher le cable du contact de fermeture
sur le contact droit n°2.

Le céble a 2 broches ne doit pas étre branché.
Fixer les cables sur la fiche coaxiale
501249=M4x6 avec la vis gobelet.

Insérer la fiche coaxiale dans I'emboiture de
prothese.

Fixer la fiche coaxiale a I'aide de la bague de
slreté 11S4.



7.4.2 Connexion du moteur de prono-supination électrique

7.4.2.1 Prothése d’avant-bras, ErgoArm
Si une prothése d'avant-bras ou un ErgoArm est
trique, un MyoRotronic doit également étre utilisé.

Mise en place de MyoRotronic

Connexion du MyoRotronic

associé a un moteur de prono-supination élec-

Main gauche

Débrancher le cable moteur du moteur de pro-
no-supination électrique.

Insérer le MyoRotronic sur le moteur de prono-
supination électrique de maniére a ce que les
contacts n° 1 restent dégagés.

(F) Brancher le cable du moteur sur le MyoRo-
tronic.

Main droite

Débrancher le cable moteur du moteur de pro-
no-supination électrique.

Insérer le MyoRotronic sur le moteur de prono-
supination électrique de maniére a ce que les
contacts n° 3 restent dégagés.

(F) Brancher le céble du moteur sur le MyoRo-
tronic.

Main gauche

(® Brancher le cable a 3 broches du contact
d’ouverture sur le contact droit n° 1.

Brancher le cable a 3 broches du contact
de fermeture sur le contact droit n°2 .
INFORMATION : dans le cas de I'ErgoArm, le
cable du contact de fermeture est marqué d'un
point bleu.

(© Brancher le cable a 2 broches de la batterie
au contact avec le symbole de I'accumulateur.
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7.4.2.2 DynamicArm
Le DynamicArm n'a pas besoin de MyoRotronic.

Main droite

® Brancher le cable a 3 broches du contact
d’ouverture sur le contact droit n°® 2.

Brancher le cable & 3 broches du contact
de fermeture sur le contact droit n°1 .
INFORMATION : dans le cas de I'ErgoArm, le
céable du contact de fermeture est marqué d'un
point bleu.

(© Brancher le céble a 2 broches de la batterie
au contact avec le symbole de I'accumulateur.

(® Brancher le cable a 3 broches sans le point
bleu sur le contact droit n°® 2.

Brancher le cable & 3 broches avec le point
bleu sur le contact gauche n° 2.

(D) Brancher le cable a 2 broches sur le contact
gauche n° 3.

(F) Brancher le cable du moteur de prono-supi-
nation électrique sur le contact droit n° 3.
Aucun cable ne doit étre connecté aux deux
contacts n° 1.

7.4.2.3 Ajustement de P’articulation de coude avec ElbowSoft
Les ajustements suivants doivent étre effectués dans ElbowSoft afin de garantir le bon fonction-

nement du contrdle de la prothese.

Consulter la notice d'utilisation d'ElbowSoft ainsi que les documents de formation correspon-

dants de I'Ottobock Academy.

sep1 )= =
sep2 ] XD [B
TSepd e e [
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1) Calibrer 'articulation de coude.

2) Régler le programme de contréle 5.

3) Régler la vitesse sur 100 %.

4) Désactiver toutes les cases a cocher dans
la rubrique « Automatique ».

5) Cocher la case « LT étape 1 » pour la main.

6) Cocher la case « LT étape 2 » pour le poi-
gnet.

7) Cocher la case «LT étape 3»
|"articulation de coude.

8) Régler « Minuterie LT » sur 0,5 seconde.

9) Désactiver les signaux de retour.

pour



7.4.3 Vue d’ensemble des connexions sans unité de commande

Transradiale Transhumérale

ErgoArm DynamicArm

Fiche coaxiale

Moteur de prono-supi- |- - - |
nation électrique sans \/4'-\/
MyoRotronic @

Main gauche
Moteur de prono-supi-
nation électrique avec
MyoRotronic

Main droite

Moteur de prono-supi-
nation électrique avec
MyoRotronic

Cables a main (pour
poignet 10V63=1,
10V64=1)

7.5 Fonctionnement avec unité de commande

La commande optionnelle a I'aide d'une unité de commande (par ex. myosmart) associée a
I'application « connectgrip. ». permet d'adapter individuellement le contrdle de la prothése aux
besoins de I'utilisateur, ainsi que d'ajuster d'autres composants de la prothése. Pour ce faire,
installer I'application « connectgrip. » disponible gratuitement dans I'App Store de I'appareil mo-
bile ou tablette. Aprés la configuration par le personnel spécialisé, il est possible d'adapter la
commande aux besoins du patient en ajoutant des données de mouvement supplémentaires et en
activant/désactivant des fonctions.

La combinaison de I'unité de commande et de I'application de réglage permet entre autres :

Une visualisation des signaux myoélectriques pour |'évaluation et I'entrainement

L'utilisation de différents types d’électrodes, nombre d'électrodes et commandes externes
L’enregistrement et I'entrainement de signaux myoélectriques spécifiques a |'utilisateur pour
les mouvements de prothése et la commutation entre les composants de la prothése
L'adaptation par I'utilisateur dans la vie quotidienne en ajoutant des enregistrements de mou-
vement supplémentaires

Un réglage précis du controle de la prothése (temps de réponse, seuil d'activation, réglage
de la vitesse, etc.)

La commande manuelle et I'activation/désactivation des mouvements de prothése
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* Un signal de retour par des émetteurs de signaux optionnels

* Un réglage des fonctions spécifiques de la prothese (ouverture de la position neutre, capteur
de pouce, etc.)

e L’'établissement d'une documentation relative au remboursement auprés de I'organisme
payeur

e L’acces a des informations complémentaires sur les produits

7.5.1 Application de réglage

Le personnel spécialisé effectue les réglages de base du produit a I'aide de
I"application de réglage apres s'étre connecté en « mode personnel spécialisé ».
Ces réglages de base font partie de I'appareillage et ne peuvent étre modifiés ou
supprimés que par le personnel spécialisé.

..é

| INFORMATION |

L'application de réglage peut étre téléchargée gratuitement dans la boutique en ligne corres-
pondante. Pour ce faire, saisir les mots-clés « ottobock » ou « connectgrip. ».

La notice d'utilisation de I'application de réglage peut étre ouverte sous forme de fichier PDF
dans I'application de réglage via Menu > Notice d’utilisation.

7.6 Charger ’laccumulateur

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

* Manipulation de I'accumulateur

* Interrogation de |'état de charge

* Signaux de retour (signaux sonores et vibratoires)

8 Utilisation

8.1 Mise en marche et arrét du composant de préhension

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

Appuyer sur le bouton pendant environ 2 secondes dans la zone du dos de la main pour activer
ou désactiver le composant de préhension, voir ill. 1 (2).

INFORMATION

Uniquement avec accumulateur 757B20, 757B21
Lorsque la batterie est insérée, le composant de préhension est activé.

Durée de fonctionnement Fonction Signal vibratoire

environ 2 secondes Mise en marche de la main 2 fois court

environ 2 secondes Mise a I'arrét de la main 1 fois long

Plus de 4 secondes Ouvrir la main, puis -
éteindre
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8.2 Changement de composant de préhension

INFORMATION |

Le changement de composant de préhension ne fonctionne qu'en combinaison avec les va-
riantes de poignet 10V61=1 (wrist.flex) ou 10V62=1 (wrist.eqd).

Séparer la main de I’emboiture

1) Désactiver la prothése avec la touche de la prise chargeur (emboiture) ou avec l'interrupteur
de I'articulation de coude.

2) Dans le cas d'un systéme d'accumulateurs interchangeables (757B20, 757B21) : retirer
I'accumulateur.

3) Tourner le composant de préhension autour de son axe a une ou deux reprises jusqu’a sentir
une légeére résistance.

4) Tourner pour dépasser cette résistance et retirer le composant de préhension de I'emboiture.

Fixation de la main sur emboiture

1) Insérez la fermeture de poignet dans la bague a couler et enfoncez-la bien.
2) Tournez légerement le composant de préhension vers la gauche ou la droite.
3) Controlez la fixation en tirant sur le composant de préhension.

8.3 Verrouillage/déverrouillage du poignet (10V61=1)

Un coulisseau placé sous la protection du poignet permet d'activer ou de désactiver le ver-
rouillage du poignet en flexion ou extension de 20°.

Le verrouillage/déverrouillage du coulisseau est effectué par I'orthoprothésiste lors du montage
du poignet sur le composant de préhension.

Déverrouillage du poignet

» Appuyer sur le coulisseau dans le sens de la fleche @.
— Le verrouillage du poignet est désactivé. Le poignet peut

étre déplacé librement.

Verrouillage du poignet

1) Appuyer sur le coulisseau dans le sens de la fleche @ pour
désactiver le mécanisme de verrouillage du poignet.

2) Dans la position désirée, appuyer sur le coulisseau dans le
sens de la fleche @.
— Le poignet se bloque dans la position la plus proche.

8.4 Ouverture manuelle du composant de préhension
Outre les signaux myoélectriques, d'autres options sont disponibles pour I'ouverture du compo-
sant de préhension.

Accouplement patinant

L'accouplement patinant intégré permet d'ouvrir le composant de préhension indépendamment
des signaux de commande transmis.

Lorsque I'accouplement patinant est déclenché, un bruit peut étre entendu. La main s’enclenche
ensuite a nouveau et un son est a nouveau audible.

» Ecarter manuellement les doigts et les pouces du composant de préhension.

Ouverture et désactivation

Cette fonction de sécurité permet d'ouvrir le composant de préhension indépendamment des si-

gnaux de commande transmis.

1) Lorsque le produit est allumé, appuyer sur le bouton marche/arrét du composant de préhen-
sion pendant plus de 4 secondes jusqu'a ce que le composant de préhension commence a
s'ouvrir, voir ill. 1 (2).

2) Une fois que le composant de préhension s’est ouvert, il est désactivé.
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8.5 Prise main détendue

Le composant de préhension dispose d’'une position neutre en liaison avec |'unité de commande,
qui peut étre activée dans I'application de réglage. Aprés une ouverture compléte du composant
de préhension et un relachement musculaire, le composant de préhension revient automatique-
ment & une position légerement ouverte (position neutre) aprés un certain temps.

8.6 Activation/désactivation du capteur de pouce (AutoGrasp, FlexiGrip)
Le capteur de pouce peut étre désactivé (AutoGrasp et FlexiGrip sont désactivés) pour saisir des
objets trés souples et élastiques, tels que des mousses trés molles ou une pincette.
Il est a noter que lorsque le capteur de pouce est désactivé, la force de préhension ne peut pas
étre réajustée automatiquement et les objets saisis peuvent donc glisser du produit.

8.6.1 Fonctionnement sans unité de commande

Pour désactiver/activer le capteur de pouce, exécuter les étapes suivantes.

1) Ouvrir la main jusqu'a la butée et la maintenir ouverte avec un signal myoélectrique d'une
quelconque intensité.

2) Exercer simultanément une pression sur le capteur de pouce (voir ill. 1, (1)), par exemple en
appuyant sur le bord d’une table.
— 2 signaux vibratoires : capteur de pouce activé
— 1 signal vibratoire : capteur de pouce désactivé

8.6.2 Fonctionnement avec unité de commande
Le capteur de pouce ne peut étre activé ou désactivé qu'avec |'application de réglage.

9 Entreposage
Respecter les avis suivants lors du stockage ou du transport du composant de préhension.

Type Avis

Composant de préhension | Stockage, transport ouvert : les pouces et les doigts ne doivent
avec capteur de pouce pas se toucher

Composant de préhension | Stockage, transport en mode flexible du poignet
avec poignet Flex wrist

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

| INFORMATION

Pour le gant prothétique, respecter les consignes de nettoyage mentionnées dans la notice
d'utilisation du gant prothétique.

11 Maintenance et réparations

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

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

e 711M1 Outil de montage

e 711M2 Plaque de réception

e 711M83 Outil de montage

Matériel auxiliaire nécessaire

¢ FSV 765 Pate grasse spéciale blanche 633F100="*

Pieces de rechange
e Systéme de capotage 8X12="*

1) Monter la main sur I'outil de montage.

2) Retirer et déposer le systéme de capotage.

3) Appliquer et répartir la pate grasse spé-
ciale sur le diamétre intérieur du nouveau
systéme de capotage.
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4) Soulever le systéeme de capotage.
5) Enclencher la rainure du systéeme de capo-
tage dans la plaque de base.

6) Fixer le systeme de capotage a l'aide
d'une ficelle.

11.2 Remplacement de la cage a billes

Matériel auxiliaire nécessaire
* FSV 765 Pate grasse spéciale blanche 633F100=*

Piéces de rechange
* Bille de roulement 509Y1=3
* Cage abilles 11S9

1) Retirer et déposer la cage a billes.
2) Retirer les billes.
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3) Nettoyer le chemin de roulement des
billes.

4) Appliquer une pate grasse spéciale sur le
chemin de roulement des billes.

5) Attraper la nouvelle cage a billes.

6) Enfoncer les billes dans la cage a billes
avec un objet plat.

7) Tourner la cage a billes plusieurs fois pour
répartir la pate grasse spéciale.

11.3 Pour short, transcarpien : remplacement de I’électronique avec le cable

Outils nécessaires
* Tournevis dynamométrique 710D21
* Embout TorxT 6
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Matériel auxiliaire nécessaire
¢ Colle 636W60 (Loctite 243)

Piéces de rechange
* Electronique avec cable 11S117=1

1) Desserrer et retirer les 3 vis (Torx-Bit T 6).

2) Retirer I'électronique avec le cable.

3) Insérer la nouvelle électronique avec le
céable dans le poignet.

4) Appliquer de la Loctite 243 sur les vis a
téte fraisée.

5) Visser I'électronique avec 3 vis a téte frai-
sée 501S137=M2X3 (Torx-Bit T 6). Couple
de serrage = 35 cNm.

12 Informations légales

12.1 Responsabilité

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

12.2 Marque

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

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

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

12.3 Conformité CE

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

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

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

13 Caractéristiques techniques

Désignation

Largeur d’ouverture (selon la taille de la main) 80 a 100 mm

Vitesse proportionnelle 15-300 mm/s

Force de préhension proportionnelle 105+ 15N

AutoGrasp (8E2=*-1) Proportionnel : jusqu’a 1,5 fois la force de préhen-
sion actuelle
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Désignation

FlexiGrip (BE2=*-1)

Activation en fonction de la force de préhension ini-
tiale, avec une valeur légérement au-dessus de la
force de préhension maximale possible pour le ré-

ajustement

Min. & partir de 20 N jusqu'a max. a partir de 130 N

Plage de tension nominale (main et poignet)

env. 6,5V aenv. 82V

Durée de vie

6 ans

Poids
(avec systeme
de capotage)

Taille de main

Longueur jusqu’a la plaque de

Longueur
jusqu’au fond
du filetage

base

XS 368 g

103 mm 111 mm

S 376¢g

107 mm 115 mm

M 392¢g

107 mm 115 mm

L 425 g

109 mm 117 mm

Charge maximale sur la main (avec le poignet)

Puissance

Lors du transport d'objets dépassant de la main (par exemple pla-

teau : taille 100 x 100 mm)

120 N

De I'extérieur sur les doigts lorsque la main est fermée (par

exemple appui de la main)

450 N

De I'intérieur sur les doigts lorsque la main est fermée (par

exemple port d'un sac)

250 N

Référence 757B20 757B21
de
IPaccumul-

ateur

757B35 =1

757B35 =3 | 757B35=4 | 757B35 =5

Plage de
température
pendant la
charge [°C]

+5 a +40

Capacité 900! / 950 6801 / 800!

[mAh]

600

1150 2350 3450

Durée de
vie de
|'accumulat-
eur [an-
nées]

Comporte-
ment du
produit pen-
dant la
charge

Le produit ne fonctionne pas

Temps de env. 3,5 env. 3
charge
(pour un ac-
cumulateur

entierement

env. 2,5 env. 3 env. 3
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Référence
de
PPaccumul-
ateur

757B20

757B21 757B35 =1

757B35 =3

757B35=4

757B35 =5

vide)
[heures]

Tension no-
minale [V]

env. 7,4

Technologie
de
["accumulat-
eur

Li-lon Li-Po

Li-lon

Chargeurs
autorisés

757L20

757L35

1 cf. étiquette sur I"'accumulateur

Poignets

10V61=1
wrist.flex

10V62=1
wrist.eqd

10V63=1
wrist.short

10V64=1
wrist.transcar-
pal

=

-

Poids

115¢g 60 g

50¢g

409

Longueur totale
de la structure
avec bague a
couler

(& partir de la
plaque
d’extrémité pour
le systéme de ca-
potage)

61 mm 39 mm

24 mm

17 mm

Longueur du poi-
gnet

48 mm 26 mm

21 mm

14 mm

rotation maximale

340°

155° dans les deux
sens

Bague a couler
fournie

Bague a couler
disponible en op-
tion

95110=50

95110=54

Etapes de rota-
tion

15°

Composant de
préhension amo-
vible

Oui

34




Poignets 10V61=1 10V62=1 10V63=1 10V64=1
wrist.flex wrist.eqd wrist.short wrist.transcar-
pal
Combinaison Oui -

possible avec ro-
tation active ?

Flexion possible oui (par paliers de

20°)

Non

14 Annexes

14.1 Symboles utilisés

):4

Il est interdit d’éliminer ce produit
n'importe ou avec des ordures ména-
geres ordinaires non triées. Une élimi-
nation non conforme aux dispositions
en vigueur dans le pays correspon-
dant peut avoir des effets néfastes sur
I'environnement et la santé. Priére de
respecter les consignes des autorités
locales compétentes concernant les
procédures de collecte et de retour
des déchets.

Fabricant

Elément d'application de type BF

Le produit est classé comme élément
d'application de type BF uniquement
d'un point de vue électrique. Le pro-
duit n’entre pas directement en
contact avec le corps de I'utilisateur.

14.2 Directives et déclaration du fabricant

14.2.1 Environnement électromagnétique

Ce produit est congu pour fonctionner dans les environnements électromagnétiques suivants :

* Fonctionnement dans un établissement professionnel de santé (par exemple hopital)

* Fonctionnement dans des zones de soins de santé a domicile (p. ex. utilisation a la maison, a
|'extérieur)

Priere de se reporter aux consignes de sécurité indiquées au chapitre « Sécurité » (Sécurité).

Emissions électromagnétiques

Déclaration de conformité conformé-
ment aux directives européennes ap-
plicables

Numéro de série
(21)AAAASSNNNN

AAAA - Année de fabrication

SS - Semaine de fabrication

NNN - Numéro continu

Dispositif médical

N
m

g

Numéro UDI (Unigue Device Identi-
fier, identifiant unique des dispositifs)

Référence de I'article

Référence internationale de |'article
(Global Trade ltem Number)

Protection contre la pénétration de
corps étrangers solides d'un diamétre
supérieur a 12,5 mm, protection
contre la chute oblique de gouttes
d’eau jusqu’a 15°

EllENEIE

%
N
N

Mesures des interfé- | Conformité

Environnement électromagnétique - Re-

rences commandation
Emissions HF d'aprés | Groupe 1/classe B Le produit utilise de I'énergie HF uniquement
CISPR 11 pour son fonctionnement interne. De ce fait,

son émission HF est trés faible et il est impro-
bable que des dispositifs électroniques
proches soient perturbés.
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Mesures des interfé-
rences

Conformité

Environnement électromagnétique - Re-
commandation

Courant harmonique
d'apres
CEI 61000-3-2

Non applicable - la
puissance est infé-
rieure a 75 W

Fluctuations de ten-
sion/papillotement
d'aprés

CEI 61000-3-3

Le produit satisfait aux
exigences de la
norme.

Immunité aux interférences électromagnétiques

trices véhiculées par
céable, induites par des
champs haute fré-
quence

Phénomeéne Norme fondamen- Niveau d’essai d’immunité
tale CEM ou
méthode d’essai
Décharge d'électricité CEIl 61000-4-2 Contact + 8 kV
statique Air £+ 2kV, £ 4 kV, + 8kV, + 15 kV,
Champs électroma- CEI 61000-4-3 10 V/m
gnétiques haute fré- 80 MHz a 2,7 GHz
quence 80 % AM a 1 kHz
Champ magnétique CEI 61000-4-8 30 A/m
avec fréquences de 50 Hz ou 60 Hz
mesure énergétiques
Grandeurs perturba- CEI 61000-4-4 +2kV
trices électriques tran- Fréquence de répétition 100 kHz
sitoires et ra-
pides/salves
Ondes de choc CEI 61000-4-5 +0,5KkV, +1kV
Cable a cable
Grandeurs perturba- CEI 61000-4-6 3V

0,15 MHz a 80 MHz

6 V dans les bandes de fréquence ISM et de
radios d'amateurs entre 0,15 MHz et 80 MHz
80 % AM a 1 kHz

Chutes de tension

CEI 61000-4-11

0 % Ut ; 1/2 période
a0, 45, 90, 135, 180, 225, 270 et 315 degrés

0 % Ut ; 1 période

et

70 % Ur ; 25/30 périodes
Monophasé : a 0 degré

Coupures de la ten-
sion

CEI 61000-4-11

0 % U ; 250/300 périodes
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Immunité par rapport aux équipements de communication sans fil

Fréquence | Bande de Réseau |Modulation| Puissance | Distance Niveau
d’essai fréquence sans fil maximale [m] d’essai
[MHZz] [MHz] [W] d’immunité
[V/m]
385 380 a 390 TETRA 400 Modulation 1,8 0,3 27
par impulsion
18 Hz
450 430 a 470 GMRS 460, FM 1,8 0,3 28
FRS 460 | Déviation
+ 5 kHz
Sinus 1 kHz
710 704 a 787 Bande LTE 1- | Modulation 0,2 0,3 9
745 3,17 par impulsion
780 217 Hz
810 800 a 960 GSM 800/90- | Modulation 2 0,3 28
870 0, par impulsion
TETRA 800, 18 Hz
930 iDEN 820,
CDMA 850,
GSM 800/90-
0,
Bande LTE 5
1720 1700 a 1990 | GSM 1800 ; Modulation 2 0,3 28
1845 CDMA 1900 ; | par impulsion
GSM 1900 ; 217 Hz
1970 DECT ;
Bande LTE 1,
3,4,95;
uUMTS
2450 2400 a 2570 Bluetooth Modulation 2 0,3 28
WLAN 802.1- | par impulsion
1 b/g/n, 217 Hz
RFID 2450
Bande LTE 7
5240 5100 a 5800 | WLAN 802.1- | Modulation 0,2 0,3 9
5500 la/n par impulsion
5785 217 Hz

Résistance aux champs magnétiques a proximité

Fréquence d’essai Modulation Niveau d’essai d’immunité [A/m]
30 kHz CcwW 8
134,2 kHz Modulation par impulsion 65
2,1 kHz
13,56 MHz Modulation par impulsion 7,5

50 kHz
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Caution: Federal law (USA) restricts this device to sale by or on the order of a practitioner licensed by law of the State in which
he/she practices to use or order the use of the device.

o

Otto Bock Healthcare Products GmbH
BrehmstraBe 16 - 1110 Wien - Austria
T +43-1 523 37 86 - F +43-1 523 22 64
info.austria@ottobock.com - www.ottobock.com
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