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Allgemeine Informationen

INFORMATION
Datum der letzten Aktualisierung: 2014-03-12

e Lesen Sie dieses Dokument aufmerksam durch.

e Beachten Sie die Sicherheitshinweise.

1 Allgemeine Informationen

1.1 Vorwort

Mit dem Erwerb des PROS.A. Assembly Aufbaugerdtes (PROSthesis Alignment Assembly) haben
Sie sich flr ein Qualitatsprodukt entschieden, das lhnen den Grundaufbau von Modular-Beinpro-
thesen erleichtert. Bevor Sie das Aufbaugerdt in Gebrauch nehmen, lesen Sie bitte unbedingt
das Kapitel: ,Anlieferung und Herstellen der Gebrauchsfahigkeit” und die Sicherheitshinweise.

Das Kapitel 4 ,Aufbau einer Modular-Oberschenkelprothese* gibt Ihnen einen Uberblick iiber
die Positionierungen der Passteile einer Oberschenkelprothese im Aufbaugerat und Gber die
Moglichkeiten der Dokumentation des Prothesenaufbaus. Kapitel 5 verweist auf Besonderheiten
beim Aufbau von Knieexartikulationsprothesen im PROS.A. Assembly. Ergeben sich darlber
hinaus Fragen oder Probleme, wenden Sie sich bitte an Ottobock.

Technische Anderungen zu der in dieser Gebrauchsanleitung beschriebenen Ausfiihrung behal-
ten wir uns vor.

1.2 Verwendungszweck

Das Ottobock Aufbaugerdt PROS.A. Assembly eignet sich zum Grundaufbau von Modular-
Beinprothesen. Zum dreidimensionalen Aufbau einer Modular-Beinprothese wird das Kniegelenk,
der ProthesenfuB und die Passteile gemdaB den Aufbauempfehlungen montiert. AnschlieBend
wird der Schaft im Gerdt fixiert und auf dem Kniegelenk befestigt.

1.3 Funktion

Das PROS.A. Assembly wurde fiir den Grundaufbau von Modular-Beinprothesen (Oberschen-
kel- oder Knieexartikulationsprothesen) konzipiert. Das Kniegelenk wird nach vorgegebenen
Aufbauwerten mit speziellen Haltebits im Gerdt fixiert und mit dem ProthesenfuB und entspre-
chenden Adaptern verbunden (Abb. 1-3). Die Positionierung des Schaftes im Raum erfolgt mit
einem Schaftspanner. Der Drehpunkt, um den die Verstellung des Schaftspanners erfolgt, wird
mit dem Huftdrehpunkt zur Deckung gebracht. Dies erlaubt eine nachvollziehbare Einordnung
und Fixierung des Schaftes entsprechend der Stumpfstellung des Patienten (Besonderheiten
bei Knieexartikulationsprothesen siehe Kap. 5).

Mit dem PROS.A. Assembly Aufbaugerdt kann der dreidimensionale Aufbau der Bauteile von
Ottobock Modular-Beinprothesen ohne Verwendung eines Lasers messbar und reproduzierbar
durchgefiihrt werden. Bei Einhaltung der Grundeinstellung werden alle Aufbauempfehlungen
automatisch eingehalten. Ein Vermessen von fertigen Modular-Beinprothesen, z.B. fur Folge-
versorgungen, ist moglich.

743A200 Ottobock | 5



Sicherheitshinweise

1.4 Anschlusssysteme

Dem Aufbaugerdt liegen zwei Varianten des Schaftspanners mit unterschiedlichen Durchmes-
sern inklusive Verldngerungen sowie die Haltebits fiir Ottobock Kniegelenke bei (Abb. 3 und 4).
Der Schaftspanner 743Y594 kann Schafte mit Minimaldurchmesser von 145 mm bis zu einem
Durchmesser von 200 mm aufnehmen; der Schaftspanner 743Y594=1 ist fir Schafte mit Mi-
nimaldurchmesser von 90 mm bis zu einem Durchmesser von 145 mm geeignet.

1.5 Haftung

Der Hersteller haftet nur, wenn das Produkt unter den vorgegebenen Bedingungen und zu den
vorgesehenen Zwecken eingesetzt wird. Der Hersteller empfiehlt, das Produkt sachgemd@B zu
handhaben und entsprechend der Betriebsanleitung zu pflegen.

Sdmtliche Reparatur- und Servicearbeiten sind nur von autorisiertem Fachpersonal unter Einhaltung
der gesetzlichen Bestimmungen durchzufiihren. Bei unsachgemdBer Bedienung oder Reparatur,
die nicht von Ottobock ausgefihrt wurde, kénnen Gefahren fir den Benutzer entstehen. Der
Hersteller haftet nicht fiir Schdden, die durch unsachgemdBe Verwendung verursacht werden.

2 Sicherheitshinweise
2.1 Bedeutung der Symbolik

Warnungen vor moglichen schweren Unfall- und Verletzungsgefahren.
Warnungen vor méglichen Unfall- und Verletzungsgefahren.

[ 1Warnungen vor méglichen technischen Schaden.

Hinweise zur Bedienung. Hinweise fir das Service-Personal.

2.2 Allgemeine Sicherheitshinweise

INFORMATION

Lesen Sie zuerst die Gebrauchsanleitung! Machen Sie sich vor dem Gebrauch zuerst mit Handhabung
und Funktion des Produktes vertraut.

/\ VORSICHT

Stolper-/StoBgefahr an vorstehenden Teilen. Das PROS.A. Assembly sollte nicht frei im Raum
sondern immer mit der Riickseite zu einer Wand aufgestellt werden. Schaftspanner sind immer ohne
Verlangerung und mit nach innen gerichteter Klemmvorrichtung auf der Aufnahmeplatte zu lagern. Die
Kurbel zur Verstellung des Hohensupports ist einzuklappen.

/\ VORSICHT

Verletzungsgefahr durch nicht fest eingespannte Prothesenkomponenten. Es diirfen nur solche
Prothesenkomponenten eingespannt werden, die wahrend des Aufbaus einer Oberschenkel-Prothese
sicher gehalten und gefiihrt werden kdnnen.
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Sicherheitshinweise

/\ VORSICHT

Verletzungsgefahr durch unsachgemdéBen Gebrauch. Bei unsachgemdBer Handhabung besteht die
Gefahr von fehlerhaften Aufbauergebnissen und ein daraus resultierendes Verletzungsrisiko fir den
Patienten. Setzen Sie das Produkt nur bestimmungsgemaB ein.

Die entsprechenden Aufbauhinweise in Kap. 4.5 und in den Gebrauchsanleitungen der jeweils verwen-
deten Prothesengelenke/Passteile sind zu beachten.

Grundlage fiir exakte Aufbau- und Messergebnisse ist der Betrieb auf ebenem Untergrund.

Beschadigung durch starke Erschiitterungen. Starke Erschitterungen des PROS.A. Assembly kénnen
zu einem Verziehen der Konstruktion und in der Folge zu fehlerhaften Aufbau- und Messergebnissen
fihren. Das PROS.A. Assembly darf keinen starken Erschitterungen ausgesetzt werden.

Beschddigung der Hydraulik. Die hydraulische Verstellung des Héhensupports der Schafthalterung
darf nicht Gber den Anschlag gedreht werden.

Beschadigung des Schaftspanners. An den aufblasbaren Teilen des Schaftspanners darf nicht mit
scharfen und spitzen Gegensténden hantiert werden.

Schdden durch falsche Verpackung. Beim Versand des Produktes ist nur die Originalverpackung zu
verwenden.

INFORMATION

Die Hydraulik des Hohensupports der Schafthalterung ist wartungsfrei ausgelegt.

743A200 Ottobock | 7



Anlieferung und Herstellung der Gebrauchsféhigkeit

3 Anlieferung und Herstellung der Gebrauchsfahigkeit

3.1 Hinweise fiir den sicheren Transport

Beschddigung durch unsachgemdéBen Transport. Das PROS.A. Assembly Aufbaugerdt darf nicht
ohne Verpackung transportiert werden. Starke Erschiitterungen beim Transport sind zu vermeiden.
Das Aufbaugerdt darf nicht am Hohensupport fiir die Knie- oder Schafthalterung angehoben oder
transportiert werden.

Die Lieferung des PROS.A. Assembly erfolgt in einer Holzkiste. Zum Transport wurde das
PROS.A. Assembly mit Transportgurten gesichert, so dass ein Rutschen bzw. Kippen ausge-
schlossen ist.

3.2 Auspacken und Kontrolle
Das PROS.A. Assembly wird endmontiert geliefert.

1. Nach dem Auspacken das PROS.A. Assembly sowie das Zubehor auf Vollsténdigkeit und
eventuelle Transportschdden Gberpriifen. Sofern ein Transportschaden vorliegt, muss dieser
dem Spediteur sofort gemeldet werden.

2. Transportsicherungen, Verpackungsmaterialien und Klebstoffe in und am PROS.A. Assembly
entfernen. Gebrauchsanleitung und beiliegendes Material aus dem Innenraum der Verpackung
herausnehmen.

3.3 Aufstellungsort und Umgebungsbedingungen

Die Umgebungstemperatur sollte nicht wesentlich Gber 22 °C liegen. Die angegebenen tech-
nischen Daten (siehe Kap. 7) beziehen sich auf eine Umgebungstemperatur von 22 °C. Bei
abweichenden Umgebungsbedingungen sind verdnderte Daten moglich.

3.4 Aufstellen des Aufbaugeridts

Beschadigung durch starke Erschiitterungen. Starke Erschitterungen des PROS.A. Assembly kénnen
zu einem Verziehen der Konstruktion und in der Folge zu fehlerhaften Aufbau- und Messergebnissen
fihren. Das PROS.A. Assembly darf keinen starken Erschitterungen ausgesetzt werden.

Grundlage fir exakte Aufbau- und Messergebnisse ist der Betrieb des PROS.A. Assembly auf
ebenem Untergrund. Als Hohenausgleich zur vertikalen Ausrichtung des Gerdtes dienen die
héhenverstellbaren StandfiiBe (Abb. 1, Pos. 11). Zur Uberpriifung der Ausrichtung kann ein Laser
(sieche Kap. 4.5) oder eine Wasserwaage genutzt werden.

8 | Ottobock 743A200



Aufbau einer Modular-Oberschenkelprothese

4 Aufbau einer Modular-Oberschenkelprothese

INFORMATION

Mit dem PROS.A. Assembly kdnnen auch Knieexartikulationsprothesen aufgebaut werden. Hinweise
dazu siehe Kap. 5.

Voraussetzung flr die korrekte Statik der Prothese ist ein systematischer Prothesenaufbau. Die
Basis dafiir bilden die in klinischen Studien ermittelten Richtlinien fir den Grundaufbau. Mit Hilfe
dieser Richtlinien wurden Aufbauempfehlungen fir modulare Oberschenkelprothesen von Otto-
bock entwickelt (siehe beiliegendes Poster ,,Aufbauempfehlungen fiir TF-Modular-Beinprothesen®,
Bestell-Nr. 646F219=").

Das PROS.A. Assembly ermdglicht mit seiner Konstruktion die einfache Umsetzung dieser
Aufbauempfehlungen. Mit dem korrekten Grundaufbau von Modular-Oberschenkelprothesen im
PROS.A. Assembly werden die Vorteile der Kniegelenke optimal genutzt.

4.1 Positionierung des FuBes

Die Auswahl eines empfohlenen ProthesenfuBes erfolgt nach MOBIS® (Auswahl nach Mobili-
tatsgrad und funktioneller Anforderung des Patienten).

1. Klemmschraube unterhalb der FuBplatte l6sen (Abb. 5, Pos. A) und die bendtigten Aufbau-
daten — Vorverlagerung, FuBauBenstellung und Absatzhéhe an der FuBaufnahme — wie folgt
einstellen (Abb. 5/6):

¢ FuBmitte laut Angaben der Gebrauchsanleitung des entsprechenden FuBes zur Aufbaulinie
vorverlagern (Abb. 5, Pos. B). Siehe dazu die Gebrauchsanleitungen der FiiBe.

¢ FuBauBenstellung individuell einstellen. Voreinstellung ca. 5° (Abb. 6).
Klemmschraube wieder festdrehen.
2. Effektive Absatzhéhe plus 5 mm einstellen (Abb. 5, Pos. C).

3. FuB mit der FuBlangsachse mittig auf der FuBplatte positionieren. Absatzmitte und Fersenmitte
missen Ubereinstimmen. (Abb. 7/8).
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Aufbau einer Modular-Oberschenkelprothese

Fadenkreuz der
Arbeitsplatte

FuBlangs-
achse

/

Absatz-/
<+— Fersenmitte

4.2 Positionierung des Kniegelenks

/\ VORSICHT

Klemmgefahr durch ungeniigend fixierten Hohensupport. Nach allen Verstellarbeiten am Héhen-

support Kniegelenk-Halterung sind die Klemmhebel fest anzuziehen, um ein Herabgleiten des Hohen-
supports zu verhindern.

Beim Aufbau einer Modular-Oberschenkelprothese im PROS.A. Assembly wird die Position des

Kniegelenks gemd@B den Ottobock Aufbauempfehlungen durch die Spannzange automatisch
vorgegeben.

1. Uber die Position der Spannzange im Hohensupport der Kniegelenk-Halterung wird die AuBen-
stellung von 5° fir die jeweilige Amputationsseite (links/rechts) eingestellt. Dazu Zapfen der
Spannzange in die Bohrung der Spannzangenaufnahme einsetzen (Abb. 9).
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Aufbau einer Modular-Oberschenkelprothese

2. Die zum Gelenk passenden Haltebits in die Spannzange einsetzen. Durch einen bzw. zwei
Punkte ist die Zuordnung gekennzeichnet (Abb. 10).

3. Modular-Kniegelenk einspannen. Durch die Haltebits und durch die Zange werden die
AuBenstellung (Abb. 11) sowie die Frontal- und Sagittalposition exakt vorgegeben.

4. Lange des Rohradapters ermitteln:
¢ Hohensupport nach oben schieben und mit Klemmhebel fixieren.
¢ Schraubadapter auf den Rohradapter aufsetzen.

¢ Justierschrauben am Rohradapter I16sen und Rohradapter auf den Justierkern des FuBes
setzen.

¢ Hohensupport soweit nach unten fahren, bis der Justierkern des Kniegelenks in den Schraub-
adapter greift (Abb. 12). Knie-Boden-MaB an der Skalierung ablesen (Abb. 13).

¢ Differenz zur Soll-Ldnge ermitteln und Rohradapter auf die ermittelte Lange bringen.
5. AbschlieBend Modularbauteile tber die Justierschrauben montieren.

@3
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Aufbau einer Modular-Oberschenkelprothese

4.3 Positionierung des Schaftes

4.3.1 Funktionen des Schaftspanners
Zur Positionierung des Schaftes verfligt das PROS.A. Assembly tiber eine Schaft-Schnellspann-
vorrichtung (Abb. 15/16).

Um der individuellen Situation eines Patienten zu entsprechen, kann der Schaft mit dieser Vor-
richtung zur Aufbaulinie gemdB den Patientendaten wie folgt positioniert werden:

¢ Flexion/Extension: °-Einstellung am Drehpunkt im Schaftspanner (Abb. 14, Pos. A). Das
Fixieren erfolgt durch eine Klemmschraube (Abb. 14, Pos. B).

¢ Adduktion/Abduktion: mm-Einstellung am Drehpunkt der Schaftspanner-Halterung (Abb. 15,
Pos. E). Grundeinstellung (Senkrechtposition): Langsmarkierung auf Schaftspanner-Achse
und Mittelmarkierung auf Schaftspanner-Halterung befinden sich auf einer Linie. (Einheit®;

1 Strich 2°) Das Lésen/Fixieren nach Einstellungsénderungen erfolgt mit dem Klemmhebel
(Abb. 15, Pos. B).

¢ Anterior/Posterior: Vor-/Riickverlagerung der Schaftspanner-Achse am Drehpunkt der
Schaftspanner-Halterung (Abb. 16, Pos. A). Grundeinstellung: 2. Achsmarkierung (vertiefte
Nut) schlieBt mit Schaftspanner-Halterung in einer Hohe ab (Abb. 15, Pos. C). Das Lésen/
Fixieren erfolgt mit dem Klemmhebel (Abb. 15, Pos. B).

¢ Medial-Lateral: Mediales oder laterales Verschieben der Schaftspanner-Halterung auf dem
Profilrohr (Abb. 15, Pos. D). Grundeinstellung (Nullposition): Schaftspanner-Halterung steht
mittig tiber der M-L-Skala (Abb. 15, Pos. E). Das Losen/Fixieren erfolgt mit dem Klemmhebel
(Abb. 15, Pos. F).

e Zur Fixierung des Schaftes dient der aufblasbare Teil des Schaftspanners (Abb. 16, Pos. B), der
Blasebalg (Abb. 16, Pos. C) und die Zentriereinheit mit flexiblem Stern (Abb. 16, Pos. D).

12 | Ottobock 743A200



Aufbau einer Modular-Oberschenkelprothese

(1)

4.3.2 Schaft vorbereiten
Vor Positionierung / Fixierung des Schaftes ist an der lateralen Seite die Schaftmitte durch einen
proximalen und distalen Punkt wie folgt anzuzeichnen:

¢ Distaler Punkt (Abb. 17, Pos. A): Anzeichnung Schaftmitte am Schaftende. AbschlieBend eine
Linie durch beide Punkte vom Schaftrand bis zum Schaftende flhren.

e Proximaler Punkt (Abb. 17, Pos. B): Anzeichnung Oberkante Trochanter major in Schaftmitte
(Drehpunkt des Hiiftgelenks).

4.3.3 Schaft fixieren

INFORMATION

Die Positionierung des Schaftes erfolgt unabhdngig von Schaftmaterial, Arbeitstechnik, Stumpflénge
und Anschlussadaptern immer in der gleichen Weise.

Vor Positionierung des Schaftes muss der Drehpunkt des Hiiftgelenkes (Anzeichnung Trochanter
major) mit dem Drehpunkt des Schaftspanners horizontal und vertikal in Deckung gebracht und
fixiert werden.

Die mittige Fixierung des Schaftes wird am distalen Punkt durch die Zentriereinheit mit flexiblem
Stern (Abb. 16, Pos. D) und am proximalen Punkt durch den selbstzentrierenden aufblasbaren
Schaftspanner (Abb. 16, Pos. B) erreicht.

1. Passenden Schaftspanner entsprechend des Schaftdurchmessers (743Y594=1 fiir & 90-145mm,
743Y594 fir @ 145-200 mm) und ggf. die passende Verléingerung fiir die Zentriereinheit entspre-
chend der Schaftlinge auswdahlen, in die Halterung einsetzen und mit dem Klemmhebel fixieren
(Abb. 15, Pos. B).
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Aufbau einer Modular-Oberschenkelprothese

2. Schaft Gber die Zentriereinheit schieben. Der flexible Stern dient als Anhaltspunkt zur mittigen
Fixierung am distalen Ende (Abb. 18, Pos. A).

3. Schaft so gegen die Federkraft der Zentriereinheit driicken, bis der am Schaft angezeichnete
Punkt in Hohe des Trochanter major (Abb. 19, Pos. B) mit dem Drehpunkt des Schaftspanners
Ubereinstimmt (Abb. 18/19, Pos. B). Dabei ist gleichzeitig auf die mittige Fixierung am distalen
Schaftende zu achten.

4. Schraubventil am Blasebalg schlieBen und aufblasbaren Teil des Schaftspanners am proxi-
malen Schaftende aufblasen.

5. Lage des Drehpunktes kontrollieren und ggf. Fixierung korrigieren.

4.3.4 Schaft positionieren

Nun werden die Verstellmoglichkeiten des Schaftspanners genutzt (siehe Kap. 4.3.1), um den
Schaft im Bezug zum Kniegelenk korrekt zu positionieren. Grundlage der Einstellung von Flexion/
Extension, Abduktion/Adduktion, A-P-Verschiebung und Rotation sind die Patientendaten und
die Vorgabewerte der Ottobock Aufbauempfehlungen.

4.3.5 Schaft mit Kniegelenk verbinden

1. Um Baufreiheit zu erreichen, den Schaftspanner mit der hydraulischen Verstellung des
Hohensupports Schafthalterung (Abb. 19, Pos. C) nach proximal verschieben.

2. Drehadapter / Doppeladapter sowie Eingussanker oder Schaftadapter + Schaftansatz auf
dem Kniegelenk montieren.

3. Schaft mit der hydraulischen Verstellung des Hohensupports tber die Ankerarme oder den
Schaftansatz distal absenken.

4. ,Tuber-Boden-MaB* (Abb. 1, Pos. 11) gemdB PatientenmaBen mit Hilfe der hydraulischen
Verstellung des Hohensupports einstellen (Abb. 20).
5. Schaft mit Eingussanker oder Schaftansatz verbinden.

14 | Ottobock 743A200



Aufbau einer Modular-Oberschenkelprothese

4.4 Dokumentation des Prothesenaufbaus

Der dreidimensionale Aufbau der Modular-Beinprothese mit dem PROS.A. Assembly wird
mess- und reproduzierbar durchgefihrt.

Folgende Aufbaudaten kénnen mit Hilfe der integrierten Skalen (Abb. 1-1V) abgelesen und fiir
Folgeversorgungen verwendet werden:

» Skala | (an der FuBplatte): FuBposition + FuBauBenstellung (Abb. 21)

* Skala Il (am seitlichen Rahmen): Knie-Boden-MaB, (Abb. 13); Trachanter Major-Boden-MaB,
Abb. 22)

* Skala Il (am Drehpunkt der Schaftspanner-Halterung): Adduktion/Abduktion + A-P-Position
des Schafts (Abb. 23)

* Skala IV (am Drehpunkt des Schaftspanners): Flexion/Extension des Schafts (Abb. 24)

743A200 Ottobock | 156



Aufbau einer Modular-Oberschenkelprothese

4.5 Verwendung eines Lasers

Der Aufbau einer Modular-Beinprothese mit dem PROS.A. Assembly in Bezug zur Aufbaulinie

kann mit einem externen Laser (z.B. Kreuzlinienlaser 743L5 oder LaserLine 743L.20=230) lber-

pruft werden. Dabei ist das Aufbaugerdt und der Laser wie folgt zueinander auszurichten:

1. PROS.A. Assembly an einem auf den Boden gezeichneten Linienkreuz (oder an vorhandenen
rechtwinkligen Fliesen-Fugen) ausrichten.

2. Aufbaugerat mit Hilfe der hohenverstellbaren StandfiiBe vertikal ausrichten (Abb. 1, Pos. 12).
Gdf. die vertikale Ausrichtung A-P und frontal mit einem Laserlot iberpriifen. Als Bezugslinie
den seitlichen Rahmen des PROS.A. Assembly nutzen (Abb. 25).

Bei Kontrolle des Prothesenaufbaus mit einem Laser ist darauf zu achten, dass die Laserlotlinie

jeweils die am Rahmen angebrachten Pfeile exakt senkrecht durchdringt (Abb. 26). Die Pfeile

markieren die Aufbaulinie (Abb. 26, Pos. A; Abb. 27) und die frontale Lotlinie (Abb. 26, Pos. B;

Abb. 28).
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Aufbau einer Modular-Oberschenkelprothese

4.6 Statische und dynamische Aufbauoptimierung

Nach dem Grundaufbau der Prothesenkomponenten im PROS.A. Assembly entsprechend der
Aufbauempfehlungen erfolgt die statische Aufbauoptimierung der Oberschenkelprothese auf
dem L.A.S.A.R. Posture (Abb. 29) gemdB der ,Aufbauempfehlungen fir TF-Modular-Beinpro-

thesen®, Bestell-Nr. 646F219=* durch Anpassung der Plantarflexionsstellung des FuBes unter
Belastung.

Mit der vorgenannten systematischen Vorgehensweise wird der korrekte Prothesenaufbau ziel-
gerichtet und reproduzierbar vorbereitet.

Bei der dynamischen Gehprobe tberprift der Orthopddie-Techniker die Einstellungen anhand
des Bewegungsablaufes.
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Aufbau von Knieexartikulationsprothesen

5 Aufbau von Knieexartikulationsprothesen

Hiftdrehpunkt  Mit dem PROS.A. Assembly kénnen auch Knieex-
(Trochanter major) ik ylationsprothesen aufgebaut werden. Folgende

“ I I Besonderheiten sind zu beachten:
50 40 30 20 10 Wegen der geringen Schaftldnge kann der Drehpunkt

Vorverlagerung . ; B
Schaftspanner-Achse (in mm) des Schaftspanners nicht mit dem Huftdrehpunkt

(Trochanter major) zur Deckung gebracht werden.

am Drehpunkt der Schaftspanner-Halterung gelost
und anterior verschoben (siehe Kap. 4.3.1; Abschnitt
»Anterior/Posterior").

Die Achse des Schaftspanners kann maxi-

\M—L_ mal 30 mm anterior und 10 mm posterior verschoben

Schaftflexion (in ° werden. Der Abstand von Nut zu Nut an der Achse
betragt 5 mm.

E

£

£

Q5

€ Die Differenz Hohe Trochanter major zu Héhe Dreh-

51, punkt Schaftspanner muss bei zunehmender Flexi-

E onsstellung des Schaftes durch Vorverlagerung des
3 &  Schaftspanners gegeniiber der Aufbaulinie ausge-

é glichen werden.

% Vorgehen: Nach Fixierung des Schaftes im Aufbau-

_g gerdat wird die Hohe des Drehpunktes der Schnell-

S spannvorrichtung an Skala Il (Abb.22) ermittelt.

c

% Entsprechend der ermittelten Differenz zwischen Hohe

< Trochanter major zu Héhe Drehpunkt Schaftspanner
3 % kénnen die Werte fiir die erforderliche Vorverlagerung
~ & des Schaftspanners bei unterschiedlichen Schaftfle-

N xionen aus der nebenstehenden Tabelle abgelesen

§ werden.
X &  ZurVorverlagerung wird die Achse des Schaftspanners
T 5

|_

©

S

28

<

Schaftflexion (in °)

15 12 7 3 Abstand Trochanter maio!' Zu
Drehpunkt Schafthalterung (in mm)
7 5 3 1 25
13 10 6 3 50
20 16 9 4 75
27 21 12 5 100
26 15 7 125

Ausgleich durch Vorverlagerung der
Schaftspanner-Achse (in mm)
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Wartung und Reinigung

6 Wartung und Reinigung
6.1 Reinigung

Beschddigung durch unsachgemdBe Reinigung. Verwenden Sie keine aggressiven Reinigungsmittel,
Lésungsmittel, Kraftstoffe, SGuren sowie harte Biirsten etc. An den aufblasbaren Teilen des Schaft-
spanners darf nicht mit scharfen und spitzen Gegensténden hantiert werden.

Eine regelmdBig durchgefiihrte allgemeine Reinigung des PROS.A. Assembly tragt zum tech-
nisch einwandfreien Lauf der héhenverstellbaren Supports fir die Knie- und Schafthalterung bei.
AuBerdem wird die Lebensdauer des PROS.A. Assembly verldngert.

Verwenden Sie zur Entfernung von Verschmutzungen einen feuchten Lappen und eine milde
Reinigungslésung oder ggf. eine feuchte Kunststoffbirste.

7 Technische Daten

MaBe und Gewichte

Abmessungen (BxHxT) 700mm x 2000mm x 680 mm
Gesamtgewicht (ohne Prothese) 45 kg

Maximale Aufbauhéhe der Prothese 1200 mm
Umgebungsbedingung

Zulassiger Temperaturbereich Lagerung -10°C ... +60°C

Zulassiger Temperaturbereich Betrieb +5°C..+40°C

Zulassige Feuchtigkeit bei Betrieb und Lagerung 70 v.H.%, nicht kondensierend

8 Hinweise zur Entsorgung

Wird das Aufbaugerdt PROS.A. Assembly nicht mehr genutzt, muss die Entsorgung durch ein
ortliches Entsorgungsunternehmen gemdB den jeweiligen landesspezifisch geltenden Umwelt-
schutzbestimmungen sichergestellt werden.
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Component Overview

Component Overview

6
l e n
r T @

1 Holder for adapter inserts and socket clamping fixtures 7 Knee joint adapter height support with clamping levers
2 Mounting frame for the bench alignment of leg prostheses 8 Adjustment plate for heel height adjustment
3 Socket adapter height support 9 Footplate with angle adjustment
4 Folding crank for the hydraulic adjustment of the socket 10 Scale for the adjustment of the knee-floor measurement

adapter height support 11 Scale for the adjustment of the trochanter-floor measurement
5 Socket clamping fixture 12 Height-adjustable feet

6 Knee bracket for knee joint adapter inserts

1 Knee joint adapter inserts 1 Centring unit
2 Socket clamping fixture
3 Centring unit extension
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General Information

INFORMATION
Date of the last update: 2014-03-12

* Please read this document carefully.

¢ Follow the safety instructions.

1 General Information

1.1 Foreword

With the acquisition of the PROS.A. Assembly alignment apparatus (PROSthesis Alignment As-
sembly), you have selected a quality product for the bench alignment of modular leg prosthesis
systems. Before you start using the alignment apparatus, please make sure you read the section
entitled “Delivery and Preparation for Use” as well as the safety information.

Section 4, “Alignment of a Modular Transfemoral Prosthesis”, illustrates how to position the
components of a transfemoral prosthesis in the alignment apparatus and explains the options
to document the prosthesis alignment. Section 5 describes particularities for the alignment of
knee disarticulation prostheses in the PROS.A. Assembly. Please contact Ottobock if you have
any questions or concerns that go beyond these instructions for use.

Technical changes to the design described in these instructions for use are reserved.

1.2 Intended Use

The Ottobock PROS.A. Assembly alignment apparatus is suitable for the bench alignment of
modular leg prosthesis systems. For the three-dimensional alignment of a modular leg prosthesis
system, the knee joint, prosthetic foot and components are assembled according to the alignment
recommendations. The socket is then secured in the device and attached to the knee joint.

1.3 Function

The PROS.A. Assembly was designed for the bench alignment of modular leg prosthesis sy-
stems (transfemoral and knee disarticulation prostheses). The knee joint is secured in the device
according to the alignment values by using special adapter inserts, and is connected to the pro-
sthetic foot and corresponding adapters (Figure 1-3). A socket clamping fixture is used for the
three-dimensional positioning of the socket. The pivot point used to adjust the socket clamping
fixture is aligned with the hip pivot point. This facilitates the reproducible alignment and fixation
of the socket according to the patient’s residual limb position (see Section 5 for particularities
in regards to knee disarticulation prostheses).

The PROS.A. Assembly alignment apparatus facilitates the measurable, reproducible three-
dimensional alignment of Ottobock modular leg prosthesis components without the use of a
laser. All alignment recommendations are automatically taken into account if the basic settings
are maintained. The finished modular leg prosthesis system can be measured, e.g. for subse-
quent fittings.
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Safety Instructions

1.4 Connection Systems

Two versions of the socket clamping fixture of different diameters and with extensions as well
as adapter inserts for Ottobock knee joints are included with the alignment apparatus (Figure 3
and 4). The 743Y594 socket clamping fixture is suitable for sockets with a minimum diameter of
145 mm and up to 200 mm; the 743Y594=1 socket clamping fixture is suitable for sockets with
a minimum diameter of 90 mm and up to 145 mm.

1.5 Liability

The manufacturer’s warranty applies only if the device has been used under the conditions
and for the purposes described. The manufacturer recommends that the device be used and
maintained according to the instructions for use.

All repair and service work must be performed by authorised personnel and under observation
of the applicable legal regulations! Improper operation or repairs that were not completed by
Ottobock may pose a risk to the user. The manufacturer is not liable for damage caused by
improper use.

2 Safety Instructions

2.1 Explanation of Symbols

Warnings regarding possible risks of severe accident or injury.
Warnings regarding possible risks of accident or injury.

[ ]Warnings regarding possible technical damage.

Information regarding operation. Information for service personnel.

2.2 General Safety Instructions

INFORMATION

Please read the instructions for use first! Familiarise yourself with the handling and functionality of the
product prior to use.

/\ CAUTION

Risk of tripping / contact with protruding parts. The PROS.A. Assembly should not be installed free-
standing but always with the back to a wall. Socket clamping fixtures always have to be stored on the
adapter plate without the extension and with the clamping fixture pointing inward. The height support
adjustment crank must be folded.

/\ CAUTION

Risk of injury due to improperly clamped prosthesis components. Only prosthesis components that
can be securely held in place and handled during the alignment of a transfemoral prosthesis may be
clamped in the device.
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Safety Instructions

/\ CAUTION

Risk of injury as a result of improper use. Improper use is associated with the risk of incorrect ali-
gnment results and therefore the risk of injury for the patient. Only utilise the product in accordance
with its intended use.

Compliance with the alignment instructions in Section 4.5 and in the instructions for use for the respec-
tive prosthesis joints / components is mandatory.

Installing the apparatus on a level surface is essential for precise alignment results and measurements.

Risk of damage due to severe vibrations. Exposing the PROS.A. Assembly to severe vibrations can
cause structural distortion, leading to incorrect alignment results and measurements. The PROS.A.
Assembly must not be exposed to severe vibrations.

Risk of damage to the hydraulics. The hydraulic adjustment of the socket adapter height support
must not be turned past the stop.

Risk of damage to the socket clamping fixture. Sharp, pointed objects must be kept away from the
inflatable components of the socket clamping fixture.

Risk of damage caused by incorrect packaging. Only use the original packing for shipping or transport.

INFORMATION

The socket adapter height support hydraulics are designed to be maintenance-free.
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Delivery and Preparation for Use

3 Delivery and Preparation for Use

3.1 Instructions for Safe Transportation

Risk of damage due to improper transportation. The PROS.A. Assembly alignment apparatus must
not be transported without packaging. Severe vibrations during transportation must be avoided.
Do not lift or transport the alignment apparatus by the knee joint adapter or socket adapter.

The PROS.A. Assembly is delivered in a wooden crate. Transport straps are used to secure the
PROS.A. Assembly for transportation so that the risk of sliding and / or tipping is eliminated.

3.2 Unpacking and Checking
The PROS.A. Assembly is supplied fully assembled.

1. After unpacking, check the PROS.A. Assembly and accessories for completeness and pos-
sible damage incurred during transportation. Any transport damage must be reported to the
carrier promptly.

2. Remove transportation safety devices, packaging materials and adhesives from the PROS.A.
Assembly. Take the instructions for use and other accessories out of the package.

3.3 Place of Installation and Environmental Conditions

The ambient temperature should not significantly exceed 22 °C. The specified technical data
(see Section 7) refer to an ambient temperature of 22 °C. The data may vary depending on the
environmental conditions.

3.4 Installing the Alignment Apparatus

Risk of damage due to severe vibrations. Exposing the PROS.A. Assembly to severe vibrations can
cause structural distortion, leading to incorrect alignment results and measurements. The PROS.A.
Assembly must not be exposed to severe vibrations.

Installing the PROS.A. Assembly on a level surface is essential for precise alignment results and
measurements. The height-adjustable feet (Figure 1, Number 11) are used for the vertical align-
ment of the apparatus. A laser (see Section 4.5) or level may be used to verify proper alignment.
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Alignment of a Modular Transfemoral Prosthesis

4 Alignment of a Modular Transfemoral Prosthesis

INFORMATION

The PROS.A. Assembly is also suitable for the alignment of knee disarticulation prostheses. Please
see the related information in Section 5.

Systematic prosthesis alignment is essential for correct prosthesis statics. Bench alignment
guidelines established in clinical studies form the basis for proper alignment. Ottobock develo-
ped the alignment recommendations for modular transfemoral leg prosthesis systems based on
these guidelines (see enclosed poster “Alignment Recommendations for Modular Transfemoral
Leg Prosthesis Systems”, article no. 646F219=>).

The design of the PROS.A. Assembly simplifies the implementation of these alignment recom-
mendations. With the correct bench alignment of modular transfemoral leg prosthesis systems
in the PROS.A. Assembly, the advantages of the knee joints are fully realised.

4.1 Foot Positioning

A recommended prosthetic foot is selected according to MOBIS® (selection based on the mobility
grade and functional patient requirements).

1. Loosen the clamping screw below the footplate (Figure 5, ltem A) and set the required ali-
gnment data — anterior placement, outward rotation of the foot and heel height at the foot
adapter — as follows (Figure 5/6):

¢ Select the anterior placement of the foot centreline in reference to the alignment reference
line according to the information in the instructions for use for the corresponding foot
(Figure 5, ltem B). Please consult the instructions for use of the corresponding foot.

e Customise the outward rotation of the foot. The default setting is approximately 5° (Figure 6).
Tighten the clamping screw.
2. Set the effective heel height plus 5 mm (Figure 5, Item C).

3. Position the foot so the longitudinal axis is centred on the footplate. The centrelines of the heel
and heel block have to be aligned. (Figure 7/8).
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Alignment of a Modular Transfemoral Prosthesis

Crosshairs on the
work surface

Longitudinal
axis of the

Centreline
<+— of the heel /
heel block

4.2 Knee Joint Positioning

A\ CAUTION

Risk of pinching due to improper height support clamping. After each adjustment of the knee joint

adapter height support, the clamping levers must be tightened to prevent the height support from
moving down.

For the alignment of a modular transfemoral prosthesis in the PROS.A. Assembly, the position of

the knee joint according to the Ottobock alignment recommendations is automatically specified

by the knee bracket.

1. The outward rotation of 5° for the respective amputation side (left / right) is set using the knee
bracket on the knee joint adapter height support. In order to do so, insert the pin of the knee
bracket into the knee bracket adapter (Figure 9).
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Alignment of a Modular Transfemoral Prosthesis

2. Insert the correct adapter inserts for the joint into the knee bracket. They are identified by one
or two dots (Figure 10).
3. Clamp the modular knee joint in place. The outward rotation (Figure 11) as well as the frontal
and sagittal position are precisely specified by the adapter insert and the knee bracket.
4. Determine the length of the tube adapter:
¢ Push the height support up and secure it using the clamping levers.
¢ Attach the tube clamp adapter to the tube adapter.
¢ Loosen the adjustment screws on the tube adapter and attach the tube adapter to the
pyramid adapter on the foot.
¢ Move the height support down until the knee joint pyramid adapter engages in the tube
clamp adapter (Figure 12). Read the knee-floor measurement from the scale (Figure 13).

¢ Calculate the difference compared to the desired length and adjust the tube adapter as
required.
5. Finally, mount the modular components using the adjustment screws.

G
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Alignment of a Modular Transfemoral Prosthesis

4.3 Socket Positioning

4.3.1 Socket Clamping Fixture Functions
The PROS.A. Assembly is equipped with a socket quick-clamping fixture for socket positioning
(Figure 15/16).

In order to customise the prosthesis to patient requirements, this fixture is used to position the socket
against the alignment reference line according to the patient data as follows:

¢ Flexion / extension: ° setting on the pivot point in the socket clamping fixture (Figure 14,
[tem A). A clamping screw is used for fixation (Figure 14, ltem B).

¢ Adduction / abduction: mm setting on the pivot point of the socket clamping fixture adapter
(Figure 15, ltem E). Basic setting (vertical position): The lengthwise mark on the socket clam-
ping fixture axle and centre mark on the socket clamping fixture adapter are aligned. (unit®;
1 scale line 2°) The clamping lever is used for loosening / fixation in order to change the settings
(Figure 15, ltem B).

¢ Anterior / posterior: Anterior / posterior placement of the socket clamping fixture axle on the
pivot point of the socket clamping fixture adapter (Figure 16, ltem A). Basic setting: 2nd axle
mark (recessed groove) aligned flush with the socket clamping fixture adapter (Figure 15, ltem
C). The clamping lever is used for loosening / fixation (Figure 15, ltem B).

¢ Medial / lateral: Medial or lateral positioning of the socket clamping fixture adapter on the profile
tube (Figure 15, ltem D). Basic setting (home position): The socket clamping fixture adapter
is centred over the M-L scale (Figure 15, ltem E). The clamping lever is used for loosening /
fixation (Figure 15, Item F).

¢ The inflatable section of the socket clamping fixture (Figure 16, ltem B), the bellows (Figure 16,
ltem C) and the centring unit with flexible star (Figure 16, ltem D) are used to secure the socket.
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Alignment of a Modular Transfemoral Prosthesis

(1)

4.3.2 Preparing the Socket
Prior to positioning / securing the socket, the socket centre must be marked with a proximal and
distal point on the lateral side as follows:

¢ Distal point (Figure 17, Item A): Mark the socket centre on the end of the socket. Then draw
a line through both points from the edge of the socket to the end.

® Proximal point (Figure 17, ltem B): Mark the top edge of the trochanter major in the centre of
the socket (hip joint pivot point).

4.3.3 Securing the Socket

INFORMATION

The socket is always positioned in the same manner, regardless of the socket material, technique,
residual limb length and connection adapters.

Before positioning the socket, the hip joint pivot point (trochanter major mark) must be horizontally

and vertically aligned with the socket clamping fixture pivot point and secured in this position.

The socket is centred by the centring unit with flexible star at the distal point (Figure 16, ltem D)

and the self-centring inflatable socket clamping fixture at the proximal point (Figure 16, Item B).

1. Select the correct socket clamping fixture according to the socket diameter (743Y594=1 for
90-145 mm, 743Y594 for 145-200 mm) as well as the right extension for the centring unit
according to the socket length. Insert the socket clamping fixture into the adapter and secure
it with the clamping lever (Figure 15, ltem B).

2. Push the socket over the centring unit. The flexible star is used as a guide for centring at the
distal end (Figure 18, ltem A).
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Alignment of a Modular Transfemoral Prosthesis

3. Press the socket against the spring-loaded centring unit until the marked point on the socket
at the level of the trochanter major (Figure 19, ltem B) is aligned with the socket clamping
fixture pivot point (Figure 18/19, ltem B). At the same time, ensure the socket is secured in
the centred position at the distal end.

4. Close the screw valve on the bellows and inflate the inflatable section of the socket clamping
fixture on the proximal end of the socket.

5. Check the pivot point position and correct if required.

4.3.4 Positioning the Socket

Now the socket clamping fixture adjustment options (see Section 4.3.1) are used to correctly
position the socket in relation to the knee joint. The flexion / extension, abduction / adduction, A/P
offset and rotation settings are based on the patient data and the specifications in the Ottobock
alignment recommendations.

4.3.5 Connecting the Socket to the Knee Joint

1. In order to obtain assembly clearance, shift the socket clamping fixture in the proximal di-
rection using the hydraulic socket adapter height support adjustment mechanism (Figure 19,
Item C).

2. Install the rotation adapter / double adapter and lamination anchor or socket adapter + socket
attachment block on the knee joint.

3. Distally lower the socket over the anchor arms or the socket attachment block using the
hydraulic adjustment mechanism of the height support.

4. Adjust the “tuberosity-floor measurement” (Figure 1, Item 11) in accordance with the patient
measurements using the hydraulic adjustment mechanism of the height support (Figure 20).

5. Connect the socket to the lamination anchor or socket attachment block.
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Alignment of a Modular Transfemoral Prosthesis

4.4 Documenting the Prosthesis Alignment

The three-dimensional alignment of the modular leg prosthesis with the PROS.A. Assembly is
measurable and reproducible.

The following alignment data can be read from the integrated scales (Figure I-IV) and used for
subsequent fittings:

* Scale | (on the footplate): Foot position + outward rotation of the foot (Figure 21)

* Scale Il (on the lateral frame): Knee-floor measurement (Figure 13); trochanter major floor
measurement (Figure 22)

* Scale Il (on the socket clamping fixture adapter pivot point): Adduction / abduction + A-P
position of the socket (Figure 23)

* Scale IV (on the socket clamping fixture pivot point): Socket flexion / extension (Figure 24)
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Alignment of a Modular Transfemoral Prosthesis

4.5 Using a Laser

The alignment of a modular leg prosthesis system in reference to the alignment reference line
using the PROS.A. Assembly can be verified using an external laser (e.g. 743L5 crosshair laser
or 743L20=230 LaserLine). The alignment apparatus and laser must be aligned as follows:

1. Align the PROS.A. Assembly with crosshairs drawn on the floor (or existing tile joints at right
angles).

2. Use the height-adjustable feet to position the alignment apparatus so it is vertical (Figure 1,
Item 12). Verify the vertical A-P and frontal alignment using a laser plumb if applicable. Use
the lateral frame of the PROS.A. Assembly as a reference line (Figure 25).

When verifying prosthesis alignment using a laser, ensure that the laser plumb line is precisely
vertically aligned with the respective arrows on the frame (Figure 26). The arrows identify the
alignment reference line (Figure 26, Item A; Figure 27) and the frontal plumb line (Figure 26,
ltem B; Figure 28).
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Alignment of a Modular Transfemoral Prosthesis

4.6 Static and Dynamic Alignment Optimisation

After the bench alignment of the prosthesis components on the PROS.A. Assembly is complete
according to the alignment recommendations, the static alignment optimisation of the transfemo-
ral prosthesis on the L.A.S.A.R. Posture (Figure 29) follows in accordance with the “Alignment
Recommendations for Modular Transfemoral Leg Prosthesis Systems”, article no. 646F219="
by adjusting the plantar flexion position of the foot under load.

The systematic approach described above correctly aligns the prosthesis using a specific, re-
producible process.

The prosthetist verifies the settings based on the movement pattern during dynamic trial walking.
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Alignment of Knee Disarticulation Prostheses

5 Alignment of Knee Disarticulation Prostheses

Hip pivot point - The PROS.A. Assembly is also suitable for the align-
(trochanter major) - et of knee disarticulation prostheses. The following

“ I I I I I particularities must be taken into account:
50 40 80 20 10 Due to the limited socket length, the socket clamping

Anterior placement . . . . . . .
Socket clamping fixture axle fixture pivot point cannot be aligned with the hip pivot

(in mm) point (trochanter major).

For anterior placement, the axle of the socket clam-
ping fixture is loosened at the socket clamping fixture
adapter pivot point and moved in the anterior direction
(see Section 4.3.1; “Anterior / posterior”).

The maximum displacement of the socket
Socket flexion (in ° clamping fixture axle is 30 mm anterior and 10 mm
posterior. The distance from groove to groove on the
axle is 5 mm.

E
£
?} The difference between the trochanter major height
% and socket clamping fixture pivot point height must
f.';’ be compensated through the anterior placement of
3 =  the socket clamping fixture in relation to the alignment
2
g reference line as the flexion position of the socket
2 increases.
%3 Procedure: After securing the socket in the alignment
R _f apparatus, the height of the quick-clamping fixture
§ pivot point is read from scale Il (Figure 22).
2 The values for the required anterior placement of
g & the socket clamping fixture at various socket flexion
O
~ & angles can be read from the table to the left accor-
*% ding to the calculated difference between the height
S of the trochanter major and the height of the socket
10 @  clamping fixture pivot point.
8
3
3
3
S
g

il

12°

Socket flexion (in °)
Distance between the trochanter
15 12 7 3 major and the socket adapter pivot
point (in mm)
7 5 3 1 25
13 10 6 3 50
20 16 9 4 75
27 21 12 5 100
-- 26 15 7 125
Compensation by anterior placement of the socket
clamping fixture axle (in mm)
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6 Maintenance and Cleaning

6.1 Cleaning

Risk of damage due to improper cleaning. Do not use any aggressive cleaners, solvents, fuels, acids
or hard brushes etc. Sharp, pointed objects must be kept away from the inflatable components of the
socket clamping fixture.

Regular general cleaning of the PROS.A. Assembly helps maintain the trouble-free operation
of the height-adjustable supports for the knee and socket adapter. It also extends the life of the
PROS.A. Assembly.

Use a damp cloth and mild cleaning solution or, if required, a moist plastic brush to remove dirt.

7 Technical Data

Dimensions and Weights

Dimensions (WxHxD) 700mm x 2000mm x 680 mm

Gross weight (without prosthesis) 45 kg

Maximum prosthesis height 1200 mm

Environmental Conditions

Allowable temperature range — storage -10°C ... +60°C

Allowable temperature range — operation +5°C...+40°C

Allowable humidity during operation and storage 70% relative humidity, non-condensing

8 Disposal Information

If the PROS.A. Assembly alignment apparatus is no longer used, disposal by a local disposal
company in accordance with the applicable environmental protection laws in the respective
country is required.
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Apercu des composants

Apercu des composants
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1 Logement des inserts de retenue et du tendeur d’emboiture 7 Support en hauteur de fixation d'articulation de genou avec
2 Chassis de montage pour I'alignement de la base des pro- leviers de serrage
théses de jambe 8 Plaque de réglage permettant d'ajuster la hauteur du talon
3 Support en hauteur de la fixation d’emboiture 9 Plaque support de pied a inclinaison réglable
4 Manivelle rabattable destinée au réglage hydraulique du 10 Graduation de réglage de la distance genou-sol
support en hauteur de la fixation d’emboiture 11 Graduation de réglage de la distance trochanter-sol
5 Tendeur d’emboiture 12 Pieds réglables en hauteur
6 Pince de serrage pour inserts de retenue d'articulation de
genou
=a
l'r"
o
g ° :
=y ®
1 Inserts de retenue des articulations de genou 1 Unité de centrage

2 Tendeur d'emboiture
3 Rallonge pour unité de centrage
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INFORMATION

Date de la derniere mise a jour : 2014-03-12

¢ Veuillez lire attentivement I'intégralité de ce document.

¢ Respectez les consignes de sécurité.

1 Informations générales

1.1 Avant-propos

En achetant I'appareil d'alignement PROS.A. Assembly (PROSthesis Alignment Assembly), vous
avez opté pour un produit de qualité qui vous aidera a effectuer plus facilement I'alignement de
la base des protheses de jambe modulaires. Lisez impérativement le chapitre «Déballage et
montage » ainsi que les consignes de sécurité avant d'utiliser I'appareil d'alignement.

Le chapitre 4 «Alignement d'une prothése fémorale modulaire » vous donne un apergu des
positions des composants d'une prothese fémorale dans I'appareil d'alignement ainsi que des
possibilités pour établir une documentation concernant I'alignement d'une prothése. Le chapi-
tre 5 renvoie a des particularités pour aligner les protheses de désarticulation de genou dans
'appareil PROS.A. Assembly. Veuillez vous adresser a Ottobock en cas de problemes ou de
questions a ce propos.

Nous nous réservons le droit d'apporter des modifications techniques par rapport a la version
décrite dans le présent mode d'emploi.

1.2 Champ d’application

L'appareil d'alignement PROS.A. Assembly Ottobock permet de procéder a I'alignement de la
base des protheses de jambe modulaires. L'articulation de genou, le pied prothétique ainsi que
les composants se montent en suivant les recommandations d'alignement pour aligner une pro-
thése de jambe modulaire en trois dimensions. Pour finir, 'emboiture est placée dans I'appareil
puis fixée sur I'articulation de genou.

1.3 Fonction

Le PROS.A. Assembly a été congu pour aligner la base de prothéses de jambe modulaires
(prothéses fémorales ou de désarticulation de genou). L'articulation de genou est fixée par des
inserts de retenue spéciaux dans 'appareil selon des valeurs d'alignement données et raccordée
au pied prothétique et a des adaptateurs appropriés (ill. 1-3). Un tendeur d’emboiture permet de
placer I'emboiture dans I'espace. Le point d'appui autour duquel le tendeur d’emboiture se dé-
place coincide avec le point d'appui de la hanche. Cela permet de classer et de fixer 'emboiture
de maniére compréhensible en fonction de la position du moignon du patient (voir les spécificités
des prothéses de désarticulation de genou au chap. 5).

L'appareil d'alignement PROS.A. Assembly permet de procéder a I'alignement tridimensionnel

des composants des prothéses de jambe modulaires Ottobock de maniére mesurable et repro-
ductible sans utiliser de laser. Lensemble des recommandations en matiere d'alignement sont
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automatiquement suivies si le réglage de la base est respecté. |l est possible de mesurer les
prothéses de jambe modulaires réalisées, par ex. dans le cas d'un réappareillage.

1.4 Systemes de raccordement

L'appareil d'alignement dispose de deux variantes de tendeur d'emboiture présentant différents
diametres avec des rallonges et des inserts de retenue pour les articulations de genou Ottobock
(ill. 3 et 4). Le tendeur d’emboiture 743Y594 peut recevoir des emboitures présentant un diame-
tre minimal de 145 mm a 200 mm; le tendeur d’emboiture 743Y594=1 convient aux emboitures
présentant un diametre minimal de 90 mm a 145 mm.

1.5 Responsabilité

Le fabricant accorde uniquement une garantie si le produit a fait I'objet d'une utilisation con-
forme aux instructions prévues par le fabricant et dont I'usage est celui auquel il est destiné.
Le fabricant conseille de manier le produit conformément a 'usage et de I'entretenir conformé-
ment aux instructions.

Seul le personnel spécialisé agréé est habilité a effectuer 'ensemble des opérations de répara-
tion et de maintenance en respectant les dispositions légales. Une utilisation ou une réparation
inadéquate non effectuée par Ottobock peut entrainer des risques pour I'utilisateur. Le fabricant
décline toute responsabilité pour les dommages découlant d'une utilisation incorrecte du produit.

2 Consignes de sécurité

2.1 Signification des symboles

Mises en garde contre les éventuels risques d’accidents et de blessures graves.
Mises en garde contre les éventuels risques d’'accidents et de blessures.
[ ]Mises en garde contre les éventuels dommages techniques.

Remarque concernant I'utilisation. Consignes réservées au personnel de service.

2.2 Consignes générales de sécurité

INFORMATION

Lisez d'abord le mode d’emploi! Familiarisez-vous d'abord avec la manipulation et le fonctionnement
du produit avant de I'utiliser.

/\ PRUDENCE

Danger de trébuchement / choc sur les piéces saillantes. Ne pas placer le PROS.A. Assembly
sans protection dans une piece, mais toujours l'installer dos & un mur. Il faut toujours ranger les ten-
deurs d'emboiture sur la plaque de fixation sans leur rallonge avec le dispositif de serrage tourné vers
I'intérieur. Rabattre la manivelle permettant de régler le support en hauteur.
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/\ PRUDENCE

Risque de blessures occasionnées par des composants prothétiques serrés de maniere insuffi-
sante. Seuls les composants prothétiques pouvant étre maintenus et guidés en toute sécurité au cours
de I'alignement d’une prothése fémorale peuvent étre serrés.

/\ PRUDENCE

Risque de blessures occasionnées par une utilisation incorrecte. Une manipulation incorrecte du
dispositif risque de fausser les résultats de I'alignement et d'entrainer un risque de blessure pour le
patient. N'utilisez le produit que pour I'usage prévu.

Respecter les consignes d'alignement du chap. 4.5 et des modes d’emploi des articulations prothéti-
ques/ composants utilisés.

Il convient de faire fonctionner I'appareil sur un sol plat pour bénéficier de résultats de mesure et
d'alignement exacts.

Dégradations occasionnées par de fortes secousses. De fortes secousses du PROS.A. Assembly
peuvent entrainer un gauchissement du dispositif et ainsi fausser les résultats de I'alignement et des
mesures. Protéger le PROS.A. Assembly de toute secousse de forte intensité.

Dégradation du systéme hydraulique. Le réglage hydraulique du support en hauteur de la fixation
d'emboiture ne doit pas étre tourné au-dela de la butée.

Dégradation du tendeur d’emboiture. Ne pas effectuer de manipulation sur les parties gonflables du
tendeur d'emboiture avec des objets pointus et coupants.

Dégradations provoquées par I'utilisation d’un emballage inapproprié. Utiliser uniquement I'emballage
d’origine pour renvoyer le produit.

INFORMATION

Le systeme hydraulique du support en hauteur de la fixation d’emboiture n'a pas besoin d'étre entretenu.
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3 Déballage et montage

3.1 Consignes pour un transport en toute sécurité

Dommages occasionnés par un transport non approprié. L'appareil d'alignement PROS.A. Assembly
ne doit pas étre transporté sans emballage. Eviter toute secousse importante au cours du transport.
L'appareil d'alignement ne doit pas étre soulevé ou transporté sur le support en hauteur destiné a la
fixation du genou ou de I'emboiture.

Le PROS.A. Assembly est livré dans une caisse en bois. Le PROS.A. Assembly est sécurisé par
des sangles de transport empéchant tout glissement ou basculement au cours d'un déplacement.

3.2 Déballage et contréle
Le PROS.A. Assembly est livré a I'état monté.

1. S'assurer que vous disposez de I'ensemble des accessoires et des éléments du PROS.A.
Assembly une fois celui-ci déballé puis vérifier que I'appareil n'a pas été endommagé au
cours du transport. Informer immédiatement le transporteur de toute dégradation survenue
au cours du transport.

2. Retirer les dispositifs de sécurité utilisés pendant le transport, les matériaux d'emballage ainsi
que les adhésifs apposés dans et sur le PROS.A. Assembly. Retirer la notice d'utilisation
ainsi que le matériel fourni a 'intérieur de I'emballage.

3.3 Lieu d’installation et environnement recommandé

La température ambiante ne doit pas étre nettement supérieure a 22 °C. Les données techniques
mentionnées (voir le chap. 7) se réferent a une température ambiante de 22 °C. Des conditions
environnementales différentes peuvent modifier les données.

3.4 Installation de I'appareil d’alignement

Dégradations occasionnées par de fortes secousses. De fortes secousses subies par le PROS.A.
Assembly peuvent entrainer un gauchissement du dispositif et ainsi fausser les résultats de I'alignement
et des mesures. Protéger le PROS.A. Assembly de toute secousse importante.

Il convient de faire fonctionner le PROS.A. Assembly sur un sol plat pour obtenir des résultats
de mesure et d'alignement exacts. Les pieds réglables en hauteur servent a égaliser la hauteur
pour disposer I'appareil a la verticale (ill. 1, pos. 11). Il est possible d'utiliser un laser (voir le
chap. 4.5) ou un niveau a bulle d'air pour contréler I'orientation de I'appareil.
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4 Alignement d’une prothése fémorale modulaire

INFORMATION

L'appareil PROS.A. Assembly permet également d'aligner des prothéses de désarticulation de genou.
Pour ce faire, reportez-vous au chapitre 5.

Il convient d’aligner systématiquement les protheses pour que celles-ci présentent une statique
correcte. Pour ce faire, se conformer aux directives établies dans le cadre des études cliniques
relatives a I'alignement de la base. Ces directives ont permis de définir des recommandations
d'alignement pour les protheéses fémorales modulaires d'Ottobock (voir I'affiche fournie «Recom-
mandations d'alignement pour les protheses de jambe TF modulaires », numéro de commande
646F219=").

De par sa conception, le PROS.A. Assembly permet d'appliquer facilement ces recommanda-
tions en matiere d'alignement. Un alignement correct de la base des protheses fémorales mo-
dulaires dans le PROS.A. Assembly permet de bénéficier de maniéere optimale des avantages
des articulations de genou.

4.1 Placement du pied

Le choix d'un pied prothétique recommandé s'effectue en fonction des criteres MOBIS® (sélection
selon le niveau de mobilité et les exigences fonctionnelles du patient).

1. Dévisser la vis de serrage sous la plaque support de pied (ill. 5, pos. A) et régler les parameétres
d'alignement requis — décalage vers I'avant, position externe du pied et hauteur du talon sur
le logement du pied (ill. 5/6) comme suit:

e Déplacer le milieu du pied vers I'avant en fonction des données de la notice d'utilisation
du pied correspondant (ill. 5, pos. B). Pour ce faire, se reporter a la notice d'utilisation de
chaque pied.

¢ Régler individuellement la position extérieure du pied. Effectuer un préréglage d'env. 5° (ill. 6).

Resserrer de nouveau la vis de serrage.

2. Régler la hauteur effective du talon en y agjoutant 5 mm (ill. 5, pos. C).

3. Placer le pied avec son axe longitudinal situé au milieu de la plaque support de pied. Le milieu
du talon du pied prothétique doit coincider avec le milieu de la surélévation (ill. 7/8).
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Réticule de la pla-
que de travail

Axe longitu-
dinal du pied

/

4.2 Placement de I'articulation de genou

/\ PRUDENCE

Risque de pincement occasionné par une fixation insuffisante du support en hauteur. Serrer a
fond les leviers de serrage afin d’empécher tout glissement vers le bas du support en hauteur une
fois I'ensemble des réglages effectués sur la fixation de I'articulation de genou de ce méme support.

La pince de serrage donne automatiquement la position de I'articulation de genou conformé-
ment aux recommandations d'alignement Ottobock lors de I'alignement d'une prothese fémorale
modulaire dans I'appareil PROS.A. Assembly.

1. Régler la position externe de 5° du c6té amputé correspondant (gauche/droit) en plagant la
pince de serrage dans le support en hauteur de la fixation d'articulation de genou. Pour ce
faire, placer les tenons de la pince de serrage dans I'alésage du logement de cette méme
pince (ill. 9).
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2. Appliquer les inserts de retenue correspondant a I'articulation dans la pince de serrage.
L'attribution est indiquée par un ou deux points (ill. 10).

3. Serrer I'articulation de genou modulaire. Les inserts de retenue et la pince indiquent précisé-
ment la position externe (ill. 11) ainsi que la position frontale et sagittale.

4. Déterminer la longueur de I'adaptateur tubulaire :
¢ Pousser le support en hauteur vers le haut et I'immobiliser a I'aide des leviers de serrage.
¢ Poser I'adaptateur de vissage sur I'adaptateur tubulaire.
e Dévisser les vis d'ajustage sur I'adaptateur tubulaire et placer celui-ci sur la pyramide de

réglage du pied.

¢ Faire descendre le support en hauteur jusqu'a ce que la pyramide de réglage de 'articulation

de genou s’emboite dans I'adaptateur a vis (ill. 12). Relever la mesure genou-sol sur la
graduation (ill. 13).

e Calculer la différence avec la longueur a atteindre et ajuster I'adaptateur tubulaire pour
atteindre la longueur déterminée.

5. Pour finir, monter les éléments modulaires au moyen des vis d'ajustage.
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4.3 Mise en place de I'’emboiture

4.3.1 Fonctions du tendeur d’emboiture
Le PROS.A. Assembly dispose d'un dispositif de serrage rapide pour emboiture permettant de
mettre celle-ci en place (ill. 15/16).

Ce dispositif permet de placer I'emboiture de la maniére suivante par rapport a la ligne d'alignement,

conformément aux informations relatives au patient afin de répondre aux besoins spécifiques de

celui-ci:

¢ Flexion/Extension: réglage par ° sur le point d'appui du tendeur d’emboiture (ill. 14, pos. A).
Une vis de serrage assure la fixation (ill. 14, pos. B).

¢ Adduction/abduction: réglage par mm sur le point d'appui de la fixation du tendeur d’emboiture
(ill. 15, pos. E). Réglage de la base (position verticale) : le marquage longitudinal sur I'axe
du tendeur d’emboiture et le marquage central sur la fixation du tendeur d’emboiture
se trouvent sur une ligne. (unité °; 1 trait 2°) Le levier de serrage permet de dévisser/fixer le
dispositif en fonction des modifications apportées au réglage (ill. 15, pos. B).

e Antérieur/postérieur: déplacement vers I'avant/arriére de I'axe du tendeur d'emboiture sur
le point d'appui de la fixation du tendeur d'emboiture (ill. 16, pos. A). Réglage de la base: le
second marquage de I'axe (rainure plus profonde) est bordé en hauteur par la fixation du
tendeur d'emboiture (ill. 15, pos. C). Le levier de serrage permet de dévisser/fixer le dispositif
(ill. 15, pos. B).

¢ Médial-Latéral: déplacement médial ou latéral de la fixation du tendeur d’emboiture sur le tube
profilé (ill. 15, pos. D). Réglage de la base (position zéro) : la fixation du tendeur d’emboiture
occupe une position centrale au-dessus de la graduation M-L (ill. 15, pos. E). Le levier de
serrage permet de dévisser/fixer le dispositif (ill. 15, pos. F).
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e |'élément gonflable du tendeur d’emboiture (ill. 16, pos. B), le soufflet (ill. 16, pos. C) ainsi que
l'unité de centrage dotée d'une étoile flexible (ill. 16, pos. D) permettent de fixer I'emboiture.

4.3.2 Préparation de I'emboiture

Marquer le milieu de I'emboiture sur la partie latérale par un point proximal et distal comme suit

avant de placer / fixer I'emboiture :

¢ Point distal (ill. 17, pos. A): tracer le milieu de I'emboiture a I'extrémité de I'emboiture. Puis
tracer une ligne par deux points allant du bord de I'emboiture jusqu’a I'extrémité de celle-ci.

¢ Point proximal (ill. 17, pos. B): indiquer le bord supérieur du grand trochanter au milieu de
I'emboiture (point d’appui de I'articulation de hanche).
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4.3.3 Fixation de I'emboiture

INFORMATION

L'emboiture se place toujours de la méme maniere quelque soit le matériau de I'emboiture, la technique
utilisée, la longueur du moignon ainsi que les adaptateurs de raccordement.

Fixer et faire coincider le point d'appui de I'articulation de hanche (marquage du grand trochan-
ter) avec le point d'appui du tendeur d’emboiture a I'horizontale et a la verticale avant de mettre
I'emboiture en place.

La fixation centrale de I'emboiture s'obtient sur le point distal par le biais de 'unité de centrage
dotée d'une étoile flexible (ill. 16, pos. D) et au moyen du tendeur d’emboiture gonflable a cen-
trage automatique sur le point proximal (ill. 16, pos. B).

1. Choisir le tendeur d'emboiture correspondant en fonction du diamétre de I'emboiture (743Y594=1
pour & 90-145 mm, 743Y594 pour & 145-200 mm) et éventuellement la rallonge adaptée
pour 'unité de centrage en fonction de la longueur de I'emboiture, I'insérer dans la fixation et
le fixer a I'aide du levier de serrage (ill. 15, pos. B).

2. Décaler 'emboiture au moyen de I'unité de centrage. L'étoile flexible sert de point de départ
pour la fixation centrale sur I'extrémité distale (ill. 18, pos. A).

3. Presser I'emboiture contre le mécanisme a ressort de I'unité de centrage de fagon a ce que
le point marqué sur I'emboiture & hauteur du grand trochanter (ill. 19, pos. B) coincide avec
le point d'appui du tendeur d’emboiture (ill. 18/19, pos. B). Pour ce faire, tenir également
compte de la fixation centrale sur I'extrémité distale de I'emboiture.

4. Fermer la soupape a vis sur le soufflet et gonfler la partie gonflable du tendeur d’emboiture
sur I'extrémité proximale de I'emboiture.

5. Contréler la position du point d'appui et corriger éventuellement la fixation.

(19
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4.3.4 Mise en place de I'emboiture

Nous utilisons a présent les possibilités de réglage du tendeur d’emboiture (voir le chap. 4.3.1)
pour placer correctement I'emboiture par rapport a I'articulation de genou. Pour régler la flexion/
I'extension, I'abduction/I'adduction, le décalage A-P et la rotation, il convient de se reporter aux
données relatives au patient et aux valeurs spécifiées dans les recommandations d'alignement
Ottobock.

4.3.5 Raccord de I'emboiture a I'articulation de genou

1. Déplacer le tendeur d’'emboiture avec le dispositif de réglage hydraulique du support en hau-
teur de la fixation d'emboiture en proximal (ill. 19, pos. C) afin de dégager de la place pour
le montage.

2. Monter I'adaptateur rotatif/ le double adaptateur ainsi que I'ancre a couler ou I'adaptateur
d'emboiture + I'admission d’emboiture sur I'articulation de genou.

3. Faire descendre I'emboiture en distal avec le dispositif de réglage hydraulique du support en
hauteur par les branches de I'ancre ou I'admission d’emboiture.

4. Régler la «distance tubérosité ischiatique — sol» (ill. 1, pos. 11) selon les mensurations du
patient a I'aide du dispositif de réglage hydraulique du support en hauteur (ill. 20).

5. Raccorder I'emboiture a I'ancre a couler ou a I'admission d'emboiture.

4.4 Etablissement d’'une documentation relative a I'alignement prothétique

L'alignement tridimensionnel de la prothése de jambe modulaire a I'aide du PROS.A. Assembly
s'effectue de maniere mesurable et reproductible.

Les données d'alignement suivantes peuvent étre relevées a I'aide des graduations intégrées
(ill. 1-1V) et utilisées pour les réappareillages:

¢ Graduation | (sur la plagque support de pied) : position du pied + position externe du pied
(ill. 21)

¢ Graduation Il (sur le chassis latéral) : mesure genou-sol (ill. 13) ; mesure grand trochanter
sol (ill. 22)

e Graduation Il (sur le point d'appui de la fixation du tendeur d’emboiture) : adduction/ab-
duction + position A-P de I'emboiture (ill. 23)
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¢ Graduation IV (sur le point d'appui du tendeur d’emboiture) : flexion/extension de I'emboiture
(ill. 24)

4.5 Utilisation d’un laser

Il est possible de contrdler I'alignement d'une prothese de jambe modulaire effectué avec le
PROS.A. Assembly par rapport a la ligne d'alignement a I'aide d'un laser externe (laser a lignes
croisées 743L5 ou LaserLine 743L20=230, par ex.). Pour ce faire, il convient de placer I'appareil
d'alignement et le laser de la maniére suivante I'un par rapport a l'autre:

1. Placer le PROS.A. Assembly sur I'une des lignes croisées dessinées sur le sol (ou sur les
rainures d'un carrelage rectangulaire existant).

2. Placer I'appareil d'alignement a la verticale au moyen des pieds réglables en hauteur (ill. 1,
pos. 12). Controler éventuellement I'orientation A-P verticale et frontale a I'aide d'un faisceau
laser. Utiliser le chdassis latéral du PROS.A. Assembly comme ligne de référence (ill. 25).

Pour controler I'alignement de la prothése a I'aide d'un laser, il faut veiller a ce que le faisceau

laser traverse chaque fleche apposée sur le chassis exactement a la verticale (ill. 26). Les

fleches indiquent la ligne d'alignement (ill. 26, pos. Aj ill. 27) et la ligne verticale frontale (ill. 26,

pos. Bj ill. 28).
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4.6 Optimisation statique et dynamique de I'alignement

Une fois I'alignement de la base des composants prothétiques effectué dans le PROS.A. Assembly
selon les recommandations d'alignement, nous passons a l'optimisation statique de I'alignement
de la prothése fémorale sur le L.A.S.A.R. Posture (ill. 29) conformément aux «recommandations
d’alignement pour les protheses de jambe modulaires TF», n°® de commande 646F219=" en
adaptant la position de la flexion plantaire du pied sous charge.

La procédure systématique évoquée ci-dessus permet de préparer un alignement prothétique
correct, ciblé et reproductible.

L'orthoprothésiste controle les réglages a I'aide du déroulement du mouvement lors de I'essai
de marche dynamique.
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5 Alignement des prothéses de désarticulation de genou

Point d'appui de la hanche  ['appareil PROS.A. Assembly permet également
(grand trochanter)  ygjigner des prothéses de désarticulation de genou.

-~ % % % % Il convient alors de tenir compte des particularités
50 40 80 20 10 suivantes: Le point d’appui du tendeur d’emboiture

Dépl t I td . . , .
eplavement vers “avar ce ne peut pas coincider avec le point d'appui de la

I'axe du tendeur d’emboiture )
hanche (grand trochanter) en raison de la longueur

(en mm)
réduite de I'emboiture.

Il faut compenser la différence de hauteur entre
le grand trochanter et le point d'appui du tendeur
d'emboiture en cas d'augmentation de la position de
flexion de I'emboiture en déplagant vers I'avant le ten-
deur d'emboiture par rapport a la ligne d'alignement.

50

Procédure a suivre: calculer la hauteur du point
d'appui du dispositif de serrage rapide sur la gra-
duation Il (ill. 22) apres avoir fixé I'emboiture dans
'appareil d'alignement.

75

Vous pouvez relever les valeurs pour le déplacement
vers I'avant requis du tendeur d’emboiture en cas de
flexions d’emboiture différentes dans le tableau ci-
contre conformément a la différence calculée entre la
hauteur du grand trochanter et celle du point d'appui
du tendeur d’emboiture.

100

/
/|
L]

12°
Flexion de I'emboiture (en ° v L'axe du tendeur d'emboiture peut étre
décalé au maximum de 30 mm vers I'avant et de
10 mm vers l'arriere. Lespace de rainure a rainure
sur 'axe est de 5 mm.

125
Distance entre le grand trochanter par rapport au point d'appui réel du tendeur

d’emboiture (en mm)

Pour le décalage vers I'avant, dévisser I'axe du ten-
deur d’emboiture sur le point d'appui de la fixation du
tendeur d'emboiture et le déplacer vers I'avant (voir
le chap. 4.3.1; paragraphe «Antérieur/Postérieur »).

Flexion de I’emboiture (en °)

Distance entre le grand trochanter par
15 12 7 3 rapport au point d’appui de la fixation
d’emboiture (en mm)
7 5 3 1 25
13 10 6 3 50
20 16 9 4 75
27 21 12 5 100
-- 26 15 7 125

Compensation par un déplacement vers I’avant de
I’axe du tendeur d’emboiture (en mm)
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6 Entretien et nettoyage

6.1 Nettoyage

Dommages occasionnés par un nettoyage inadapté. Ne pas utiliser de détergents agressifs, de
solvants, de carburants, d'acides, ainsi que des brosses dures, etc. Ne pas effectuer de manipulation
sur les pieces gonflables du tendeur d’emboiture avec des objets pointus et coupants.

Un nettoyage général du PROS.A. Assembly effectué régulierement contribue a un fonctionne-
ment technique optimal du support réglable en hauteur de la fixation du genou et de I'emboiture.
Cela permet également d'allonger sa durée de vie.

Utiliser un chiffon humide et une solution non agressive ou éventuellement une brosse en plastique
humidifiée pour éliminer les salissures.

7 Caractéristiques techniques

Mesures et poids

Dimensions (Ixhxp) 700mm x 2000mm x 680 mm
Poids total (sans prothése) 45 kg
Hauteur d'alignement maximale de la prothese 1200 mm

Environnement recommandé

Plage de températures autorisées pour le stockage |- 10 °C ... + 60 °C

Plage de températures autorisées pour lamiseen |+5°C ... +40°C
service

Humidité tolérée pour le fonctionnement et le 70%, non condensée
stockage

8 Consignes pour la mise au rebut

L'appareil d'alignement PROS.A. Assembly mis au rebut doit étre éliminé par une société
de traitement des déchets locale conformément aux dispositions relatives a la protection de
I'environnement en vigueur dans le pays en question.
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Vista de conjunto de los componentes
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1 Alojamiento para bits de retencion y tensores del encaje 7 Soporte de altura del soporte de la articulacion de rodilla
2 Marco de montaje para la alineacién bdsica de protesis del con palancas de sujecion

miembro inferior 8 Placa de ajuste para el ajuste de la altura del tacén
3 Soporte de altura del soporte del encaje 9 Reposapiés con ajuste de inclinacién
4 Manivela plegable para el ajuste hidrdulico del soporte de 10 Graduacién para el ajuste de la medida de la rodilla al suelo

altura del soporte del encaje 11 Graduacion para el ajuste de la medida del trocénter al
5 Tensor del encaje suelo
6 Pinza de tension para los bits de retencion de la articulacion 12 Pie con altura ajustable

de rodilla
1 Bits de retencioén de la articulacién de rodilla 1 Unidad de centrado

2 Tensor del encaje
3 Prolongacién para la unidad de centrado
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INFORMACION

Fecha de la dltima actualizacion: 2014-03-12

¢ | ea atentamente este documento.

¢ Siga las indicaciones de seguridad.

1 Informacioén general

1.1 Introduccion

Con la adquisicion del aparato de montaje PROS.A. Assembly (PROSthesis Alignment Assembly)
se ha decidido por un producto de calidad que le facilita la alineacion bdsica de las protesis
modulares del miembro inferior. Antes de utilizar el aparato de montaje es necesario que lea el
capitulo: “Suministro y preparacion para el uso” y las advertencias de seguridad.

El capitulo 4, “Montaje de una proétesis femoral modular”, le ofrece una vision de conjunto sobre
los posicionamientos de las piezas de ajuste de una prétesis femoral en el aparato de montaje y
sobre las posibilidades de documentacién de alineacion de la prétesis. En el capitulo 5 se remite
a las peculiaridades de las prétesis de desarticulacion de rodilla en el PROS.A. Assembly. En
caso de que le surjan preguntas o algun problema a este respecto, dirijase a su representante
de Ottobock.

Nos reservamos el derecho a introducir modificaciones técnicas en la version descrita en este
manual de instrucciones.

1.2 Uso previsto

El aparato de montaje PROS.A. Assembly de Ottobock es adecuado para la alineacion de
protesis modulares del miembro inferior. Con el fin del montaje tridimensional de una prétesis
modular del miembro inferior se monta la articulacion de rodilla, el pie de la protesis y las piezas
de ajuste de acuerdo con las recomendaciones de alineacion. A continuacién se fija el encaje
en el aparato y se coloca en la articulacion de rodilla.

1.3 Funcion

El PROS.A. Assembly se ha concebido para la alineacion de prétesis modulares del miembro
inferior (protesis femorales y de desarticulacion de rodilla). La articulacién de rodilla se fija en
el aparato con los bits de retencién especiales segun los valores de montaje indicados y se une
con el pie de la prétesis y los adaptadores correspondientes (fig. 1-3). El posicionamiento del
encaje en el espacio se realiza mediante un tensor del encaje. El punto de giro alrededor del
cual se ajusta el tensor del encaje se cubre mediante el punto de giro de la cadera. Esto per-
mite una disposicion y una fijacion logica del encaje de acuerdo con la postura del mufion del
paciente (véanse las peculiaridades de las prétesis de desarticulacion de rodilla en el cap. 5).
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Con el aparato de montaje PROS.A. Assembly se puede realizar de forma medible y reprodu-
cible la alineacion tridimensional de las piezas de las prétesis modulares del miembro inferior
de Ottobock sin utilizar un Idser. Si se respetan los ajustes bdsicos, se mantienen de manera
automdtica las recomendaciones de alineamiento. Es posible medir las prétesis modulares del
miembro inferior, por ejemplo, para protetizaciones sucesivas.

1.4 Sistemas de conexion

El aparato de montaje dispone de dos variantes del tensor del encaje con diferentes diametros,
incluidas prolongaciones y bits de retencion para articulaciones de rodilla de Ottobock (fig. 3
y 4). El tensor del encaje 743Y594 puede alojar encajes con un didmetro minimo de 145 mm
hasta un didmetro de 200 mm; el tensor del encaje 743Y594=1 es adecuado para encajes con
un didmetro minimo de 90 mm hasta un didmetro de 145 mm.

1.5 Responsabilidad

El fabricante sélo es responsable si se usa el producto en las condiciones y para los fines
preestablecidos. El fabricante recomienda darle al producto un manejo correcto y un cuidado
con arreglo a las instrucciones de uso.

Solo el personal técnico especializado debe realizar los trabajos de reparacion y mantenimiento
observando las disposiciones legales. En caso de un manejo o de una reparacion inadecuada
no efectuada por Ottobock, pueden originarse peligros para el usuario. El fabricante no se hace
responsable de los dafos originados por un uso inadecuado.

2 Advertencias de seguridad

2.1 Significado de los simbolos

Advertencias sobre posibles riesgos de accidentes y lesiones graves.
Advertencias sobre posibles riesgos de accidentes y lesiones.
[ Advertencias sobre posibles dafios técnicos.

Indicaciones sobre el manejo. Indicaciones para el personal del servicio técnico.

2.2 Advertencias generales de seguridad

INFORMACION

En primer lugar, lea el manual de instrucciones. Antes del uso del producto, familiaricese primero con
su manejo y su funcionamiento.

/A PRECAUCION

Riesgo de tropiezos y caidas por las piezas antes mencionadas. EIl PROS.A. Assembly no debe
colocarse en cualquier lugar, sino con la parte trasera contra una pared. Los tensores del encaje se
deben guardar siempre sin la prolongacion y con un dispositivo de sujecion orientado hacia el interior
en la placa de alojamiento. Es preciso plegar la manivela para el ajuste del soporte de altura.
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/\ PRECAUCION

Riesgo de lesiones debido a componentes de la prétesis tensados de forma insuficiente. Sélo
se pueden tensar los componentes de la prétesis que se pueden sujetar e introducir de forma segura
durante el montaje de la prétesis femoral.

/A PRECAUCION

Riesgo de lesiones por un uso inadecuado. En caso de un manejo inadecuado, existe el peligro de
montajes incorrectos y el consiguiente riesgo de lesiones para el paciente. Utilice el producto sélo de
manera adecuada.

Han de tenerse en cuenta las indicaciones correspondientes para el montaje indicadas en el cap. 4.5
y en los manuales de instrucciones de las articulaciones/piezas de ajuste usadas.

El principio para un resultado de montaje y medicion exactos es su uso sobre suelos planos.

Danos producidos por sacudidas fuertes. Las sacudidas fuertes del PROS.A. Assembly pueden
causar una deformacion de la construccion y como consecuencia resultados incorrectos de montaje
y medicion. EI PROS.A. Assembly no se puede someter a sacudidas fuertes.

Dafios en el sistema hidraulico. El ajuste hidrdulico del soporte de altura del soporte del encaje no
se puede girar mds alld del tope.

Dafos en el tensor del encaje. No se puede trabajar en las piezas inflables del tensor del encaje con
objetos puntiagudos o afilados.

Dafios debido a un embalaje incorrecto. Cuando envie el producto sélo debe utilizar el embalaje
original.

INFORMACION

El sistema hidrdaulico del soporte de altura del soporte del encaje estd concebido para que no haga
falta ninguin mantenimiento.
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3 Suministro y preparacion para el uso

3.1 Indicaciones para el transporte seguro

Dafos debido a un transporte inadecuado. El aparato de montaje PROS.A. no debe transportarse
sin embalaje. Se han de evitar las sacudidas fuertes durante el transporte.

El aparato de montaje no debe levantarse o transportarse en el soporte de altura para el soporte de
rodilla o el encaje.

El PROS.A. Assembly se suministra en una caja de madera. El PROS.A. Assembly se sujeta para
el transporte con correas de transporte de manera que sea imposible que se desplace o vuelque.

3.2 Desembalaje e inspeccion
El PROS.A. Assembly se suministra ya montado.

1. Después de desembalar, compruebe la totalidad y los eventuales danos que se hayan podido
producir en el PROS.A. Assembly, asi como en el accesorio. En caso de que exista algun
dano producido por el transporte, éste tiene que ser comunicado de inmediato al transportista.

2. Extraiga los dispositivos de seguridad, los materiales de embalaje y los pegamentos del
PROS.A. Assembly. Saque las instrucciones de servicio y el material incluido del interior del
embalaje.

3.3 Lugar de montaje y condiciones ambientales

La temperatura ambiental no deberia sobrepasar de forma considerable los 22 °C. Los datos
técnicos indicados (véase el cap. 7) se refieren a una temperatura ambiental de 22 °C. En
condiciones ambientales diferentes es posible que se modifiquen los datos.

3.4 Colocacion del aparato de montaje

Dafos producidos por sacudidas fuertes. Las sacudidas fuertes del PROS.A. Assembly pueden
causar una deformacion de la construccion y, como consecuencia, resultados incorrectos de montaje
y medicién. EIl PROS.A. Assembly no se puede someter a sacudidas fuertes.

La base para un resultado de montaje y medicién exactos es el uso del PROS.A. Assembly
sobre suelos planos. Como compensacion de altura para la orientacién vertical del aparato
se pueden utilizar los pies con altura ajustable (fig. 1, pos. 11). Para comprobar la orientacién
se puede usar un ldser (véase el cap. 4.5) o un nivel.
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4 Montaje de una prétesis femoral modular

INFORMACION

Con el PROS.A. Assembly se pueden montar también protesis de desarticulacién de rodilla. Puede
consultar las instrucciones en el cap. 5.

Es condicion necesaria para la estdtica correcta de la prétesis que el montaje protésico sea
sistemdtico. La base la forman las directrices derivadas de los estudios clinicos para la alineacion
bdsica. Con la ayuda de estas directrices se han desarrollado recomendaciones de alineacion
para las prétesis femorales modulares de Ottobock (consulte el péster adjunto “Recomendaciones
de alineacién para las proétesis modulares del miembro inferior TF”, n° de articulo 646F219=").

Gracias a su construccion, el PROS.A. Assembly permite aplicar de forma sencilla estas re-
comendaciones de alineacion. Con la alineacion correcta de las protesis femorales modulares
del PROS.A. Assembly se utilizan de forma 6ptima las ventajas de las articulaciones de rodilla.

4.1 Posicionamiento del pie

La eleccion de un pie recomendado de la protesis se realiza segin MOBIS® (eleccion segun el
grado de movilidad y las exigencias funcionales del paciente).

1. Afloje los tornillos de sujecién situados debajo del reposapiés (fig. b, pos. A) y ajuste los
datos de montaje necesarios (desplazamiento anterior, posicion externa del pie y altura del
tacon en el alojamiento del pie) de la siguiente forma (fig. 5/6):

¢ Adelante el centro del pie segun las indicaciones del manual de instrucciones del pie
correspondiente en relacién con la linea de alineacién (fig. 5, pos. B). Consulte el manual
de instrucciones del pie.

¢ Ajuste de forma individual la posicidon externa del pie. Ajuste previo de aprox. 5° (fig. 6).
Vuelva a apretar el tornillo de sujecion.
2. Ajuste la altura de tacédn efectiva mds 5 mm (fig. 5, pos. C).

3. Coloque el pie con su eje longitudinal en el reposapiés. El centro del tacén y el centro del
taléon deben coincidir (fig. 7/8).
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Cruz del visor de la
mesa de trabajo

Eje longitudi-
nal del pie

/

Centro del
<— tacdn/talon

4.2 Posicionamiento de la articulacion de rodilla

/A PRECAUCION

Peligro de pillarse los dedos si el soporte de altura se fija de forma insuficiente. Después de los
trabajos de ajuste en el soporte de altura del soporte de la articulacion de rodilla, es preciso apretar
bien las palancas de sujecién con el fin de impedir que el soporte de altura se desplace.

Durante el montaje de una proétesis femoral modular en el PROS.A. Assembly, se prefija de
forma automatica mediante la pinza de tension la posicion de la articulacion de rodilla segun
las recomendaciones de alineacion de Ottobock.

1. Mediante la posicién de la pinza de tension en el soporte de altura del soporte de la articu-
lacion de rodilla se ajusta la postura exterior de 5° para el lado de amputacion correspon-
diente (izquierda/derecha). Para ello coloque el pivote de la pinza de tension en el orificio del
alojamiento de la pinza de tension (fig. 9).
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2. Coloque los bits de retencion adecuados a la articulacién en la pinza de tension. La asigna-
cion se marca mediante uno o dos puntos (fig. 10).

3. Tense la articulacion modular de rodilla. Mediante los bits de retencion y la pinza se prefija
de forma exacta la postura exterior (fig. 11), asi como la posicion frontal y sagital.

4. Calcule la longitud del adaptador de tubo:
¢ Mueva hacia arriba el soporte de altura y fijelo con la palanca de sujecion.
¢ Coloque el adaptador de tubo con rosca en el adaptador de tubo.

¢ Afloje los tornillos de ajuste del adaptador de tubo y coloque el adaptador de tubo en el
nucleo de ajuste del pie.

¢ Desplace hacia abajo el soporte de altura hasta que el nucleo de ajuste de la articulacion
de rodilla llegue al adaptador de tubo con rosca (fig. 12). Compruebe la medida de la
rodilla al suelo mediante la graduacién (fig. 13).

e Determine la diferencia con la longitud nominal y lleve el adaptador de tubo a la longitud
determinada.

5. A continuacion, monte los elementos modulares mediante los tornillos de ajuste.
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4.3 Posicionamiento del encaje

4.3.1 Funciones del tensor del encaje
Para el posicionamiento del encaje el PROS.A. Assembly dispone de un dispositivo rdpido de
tensién del encaje (fig. 15/16).

Con el fin de adaptarse a la situacion individual de un paciente, mediante este dispositivo el
encaje se puede posicionar, en relacion con la linea de alineacion, de acuerdo con los datos del
paciente de la siguiente manera:

¢ Flexidon/extensién: ajuste de ° en el punto de giro en el tensor del encaje (fig. 14, pos. A). La
fijacion se realiza mediante un tornillo de sujecion (fig. 14, pos. B).

¢ Abduccién/aduccién: ajuste de mm en el punto de giro del soporte del tensor del encaje (fig. 15,
pos. E). Ajuste bdsico (posicion vertical): la marca longitudinal en el eje del tensor del encaje
y la marca central en el soporte del tensor del encaje se encuentran en una linea. (Unidad®;
1 Linea 2°) Mediante la palanca de sujecién se afloja/fija segin los cambios de ajuste (fig. 15,
pos. B).

¢ Anterior/posterior: desplazamiento anterior/retrodesplazamiento del eje del tensor del encaje en
el punto de giro del soporte del tensor del encaije (fig. 16, pos. A). Ajuste bdsico: 2. La marca del
eje (ranura profunda) encaja con el soporte del tensor del encaje en una altura (fig. 15, pos. C).
Mediante la palanca de sujecién se afloja/fija (fig. 15, pos. B).

¢ Medial-lateral: desplazamiento medial o lateral del soporte del tensor del encaje en el tubo con
perfiles (fig. 15, pos. D). Ajuste bdsico (posicién cero): el soporte del tensor del encaje se en-
cuentra en el centro mediante la escala M-L (fig. 15, pos. E). Mediante la palanca de sujecion
se afloja/fija (fig. 15, pos. F).

¢ Para fijar el encaje se puede utilizar la pieza inflable del tensor del encaije (fig. 16, pos. B), el fuelle
(fig. 16, pos. C) y la unidad de centrado con estrella flexible (fig. 16, pos. D).
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4.3.2 Preparacion del encaje

Antes de posicionar/fijar el encaje debe marcarse en la parte lateral el centro del encaje me-

diante un punto proximal y distal de la siguiente manera:

* Punto distal (fig. 17, pos. A): marca del centro del encaje en el extremo del encaje. A conti-
nuacion trace una linea entre los dos puntos del borde del encaje hasta el extremo del encaje.

e Punto proximal (fig. 17, pos. B): marca del borde superior del trocanter mayor en el centro
del encaje (punto de giro de la articulaciéon de la cadera).
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4.3.3 Fijacion del encaje

INFORMACION

El posicionamiento del encaje se realiza de forma independiente del material del encaje, la técnica de
trabajo, la longitud del mufon y los adaptadores de conexion siempre de la misma forma.

Antes de posicionar el encaje se debe cubrir y fijar en sentido horizontal y vertical el punto de
giro de la articulacién de la cadera (marca del trocanter mayor) con el punto de giro del tensor
del encaje.

La fijacion central del encaje se realiza en el punto distal mediante la unidad de centrado con
estrella flexible (fig. 16, pos. D) y en el punto proximal mediante el tensor del encaje inflable y
autocentrable (fig. 16, pos. B).

1. Seleccione el tensor del encaje adecuado de acuerdo con el didmetro del encaje (743Y594=1
para & 90-145 mm, 743Y594 para @ 145-200 mm) y, si es necesario, la prolongacién
adecuada para la unidad de centrado de acuerdo con la longitud del encaje, coloquelos en
el soporte y fijelos con la palanca de sujecion (fig. 15, pos. B).

2. Desplace el encaje sobre la unidad de centrado. La estrella flexible sirve como punto de
referencia para la fijacién central en el extremo distal (fig. 18, pos. A).

3. Presione el encaje contra la fuerza eldstica de la unidad de centrado hasta que coincida el
punto marcado en el encaje a la altura del trocanter mayor (fig. 19, pos. B) con el punto de
giro del tensor del encaje (fig. 18/19, pos. B). Para ello es preciso prestar atencion simulta-
neamente a la fijacion central del extremo distal del encaje.

4. Cierre la valvula roscada del fuelle e infle la pieza inflable del tensor del encaje en el extremo
proximal del encaje.

5. Compruebe la posicion del punto de giro y, si es necesario, corrija la fijacion.

(19
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4.3.4 Posicionamiento del encaje

En este momento se aprovechan las posibilidades de ajuste del tensor del encaje (véase el
cap. 4.3.1) para posicionar de forma correcta el encaje en relacién con la articulacion de rodilla.
La base para el ajuste de la flexion/extensién, la abduccién/aduccion, el desplazamiento A-Py
la rotacion son los datos del paciente y los valores especificados en las recomendaciones de
alineacion de Ottobock.

4.3.5 Union del encaje con la articulacion de rodilla

1. Con el fin de montarlo libremente, desplace en sentido proximal el tensor del encaje con
el ajuste hidraulico del soporte de altura del soporte del encaje (fig. 19, pos. C).

2. Monte el adaptador de giro/adaptador doble, asi como el anclaje de laminar o el adaptador
de encaje + la pieza de unién del encaje en la articulacion de rodilla.

3. Baje en sentido distal el encaje con el ajuste hidrdulico del soporte de altura mediante los
brazos de anclaje o la pieza de union del encaje.

4. Ajuste la “medida tuberosidad al suelo” (fig. 1, pos. 11) de acuerdo con las medidas del
paciente con la ayuda del gjuste hidrdulico del soporte de altura (fig. 20).

5. Una el encaje con el anclaje laminar o la pieza de unién del encaje.

4.4 Documentacion del montaje protésico

El montaje tridimensional de la prétesis modular del miembro inferior con el PROS.A. Assembly
se realiza de forma medible o reproducible.

Los siguientes datos de montaje se pueden leer con la ayuda de las escalas integradas (fig. 1-1V)
y se usan para protetizaciones sucesivas:

* Escalal (en el reposapiés): posicion del pie + posicion externa del pie (fig. 21)

* Escala Il (en el marco lateral): medida de la rodilla al suelo (fig. 13); medida trocdnter
mayor al suelo (fig. 22)

* Escala lll (en el punto de giro del soporte del tensor del encaje): aduccién/abduccion +
posicion A-P del encaje (fig. 23)

e Escala IV (en el punto de giro del tensor del encaje): flexion/extensién del encaje (fig. 24)
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4.5 Utilizacion de un Ilaser

El montaje de una proétesis modular del miembro inferior con el PROS.A. Assembly en relacion
con la linea de alineacion se puede comprobar mediante un ldser externo (por ejemplo, ldser
de lineas cruzadas 743L5 o LaserLine 743L20=230). Para ello es necesario orientar el aparato
de montaje y el laser de la siguiente manera:

1. Oriente el PROS.A. Assembly segun una cruz de lineas marcadas en el suelo (o en las jun-
turas rectangulares del suelo).

2. Oriente en sentido vertical el aparato de montaje con la ayuda del pie con altura ajustable
(fig. 1, pos. 12). Si es necesario, compruebe la orientacion vertical A-P y frontal con una plo-
mada laser. Utilice como linea de referencia el marco lateral del PROS.A. Assembly (fig. 25).

En el control del montaje protésico con un laser hay que tener en cuenta que la linea de la plo-
mada |dser atraviesa en sentido vertical exactamente las flechas puestas en el marco (fig. 26).
Las flechas marcan la linea de alineacion (fig. 26, pos. A; fig. 27) y la linea de lote frontal (fig. 26,
pos. B; fig. 28).
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4.6 Optimizacion estdtica y dindmica del montaje

Segun la alineacion bdsica de los componentes protésicos en el PROS.A. Assembly, segun las
recomendaciones de alineamiento se realiza la optimizacion estatica del montaje de la prétesis
femoral en el L.A.S.A.R. Posture (fig. 29) segun las “Recomendaciones de alineamiento para las
protesis modulares del miembro inferior TF”, n° de articulo 646F219=" mediante la adaptacién
de la posicién de la flexién plantar del pie bajo carga.

Con este procedimiento sistemdtico puede lograrse un montaje correcto de la prétesis orientado
al objetivo y reproducible.

Durante la prueba de marcha dindmica, el técnico ortopédico comprueba los ajustes en funcion
al desarrollo del movimiento.
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5 Montaje de proétesis de desarticulacion de rodilla

Punto de giro de la cadera  Con el PROS.A. Assembly se pueden montar también
trocanter mayor) TR : -' :
protesis de desarticulacion de rodilla. Han de tenerse

(
-~ % % % % en cuenta las siguientes peculiaridades:
%0 40 80 20 10 Debido a la longitud reducida del encaje, el punto de
o]
N

Desplazamiento anterior . ] .
giro del tensor del encaje no puede cubrirse con el

Eje del tensor del encaje (en mm) ) )
punto de giro de la cadera (trocdnter mayor).

La diferencia de altura del trocanter mayor con la
altura del punto de giro del tensor del encaje debe
compensarse si aumenta la posicion flexionada del
encaje, mediante el desplazamiento del tensor del
encaje en comparacion con la linea de alineacién.

50

Procedimiento: después de fijar el encaje en el
aparato de montaje se determina la altura del punto
de giro del dispositivo rapido de tensién en la escala
Il (fig. 22).

De acuerdo con la diferencia determinada entre la
altura del trocdnter mayor en relacién con la altura
del punto de giro del tensor del encaje se pueden
leer los valores para el desplazamiento anterior ne-
cesario del tensor del encaje con diferentes flexiones
del encaje de la tabla adjunta.

100
Distancia del trocanter mayor hasta el punto de giro real del tensor del encaje (en mm)

\\
75

125

Para el desplazamiento anterior se aflojan los ejes del
tensor del encaje en el punto de giro del soporte del
tensor del encaje y se desplazan en sentido anterior
(véase el cap. 4.3.1; apartado “Anterior/posterior”).

El eje del tensor del encaje se puede
desplazar como mdximo 30 mm en sentido anterior y
10 mm en sentido posterior. La distancia de la ranura
a la ranura en el eje es de 5 mm.

M_

1220 oo .
. . 3%y
Flexion del encaje (en °)

Flexion del encaje (en °)

Distancia del trocanter mayor hasta
15 12 7 3 el punto de giro del tensor del encaje
(en mm)
7 5 3 1 25
13 10 6 3 50
20 16 9 4 75
27 21 12 5 100
-- 26 15 7 125

Compensaciéon mediante el desplazamiento anterior
del eje del tensor del encaje (en mm)
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6 Mantenimiento y limpieza

6.1 Limpieza

Dafos debido a una limpieza inadecuada. No utilice detergentes agresivos, disolventes, combus-
tibles, dcidos, cepillos duros, etc. No se puede trabajar en las piezas inflables del tensor del encaje
con objetos puntiagudos o afilados.

Una limpieza general realizada regularmente del PROS.A. Assembly contribuye a un funciona-
miento técnico perfecto del soporte con altura ajustable para el soporte de la rodilla y el encaje.
Ademds se prolonga la vida util del PROS.A. Assembly.

Utilice un pano humedo y una solucion limpiadora suave o, si es necesario, un cepillo de plastico
humedo con el fin de eliminar la suciedad.

7 Datos técnicos

Medidas y pesos

Dimensiones (AnxAlxP) 700mm x 2000 mm x 680 mm
Peso total (sin protesis) 45 kg

Altura maxima de montaje de la prétesis 1200mm

Condicion ambiental

Margen de temperatura permitido para el aimacenamiento | - 10 °C ... + 60 °C

Margen de temperatura permitido para el funcionamiento | + 5 °C ... + 40 °C

Humedad permitida durante el funcionamiento y el | 70%, no condensable
almacenamiento

8 Instrucciones para la eliminacién

Cuando ya no se use mds el aparato de montaje PROS.A. Assembly, debe garantizarse que
una empresa especializada se encarga de la eliminacién de acuerdo con las disposiciones
sobre el medio ambiente especificas de cada pais.
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Oversigt over komponenter
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1 Holder til holdebits og hylsterspsendeanordning
2 Monteringsramme til grundopbygning af benproteser

3 Hejdesupport til hylsterholder

4 Indklappeligt handsving til hydraulisk justering af

hejdesupport til hylsterholder
hylsterspeendeanordning

ol

6 Spaendetang til knaeled-holdebits

7 Hejdesupport til kneeled-holder med spaendehdndtag
8 Indstillingsplade til indstilling af haelhgjde

9 Fodplade med vinkelindstilling

10 Skala til indstilling af malet mellem knae og gulv

11 Skala til indstilling af mélet mellem trochanter og gulv
12 Hejdejusterbare fedder

1 Holdebits til knaeled
2 Hylsterspsendeanordning

3 Forlengelse til centreringsenhed

1 Centreringsenhed
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INFORMATION
Dato for sidste opdatering: 2014-03-12

® | zes dette dokument opmaerksomt igennem.

¢ Folg sikkerhedsanvisningerne.

1 Generelle informationer

1.1 Forord

Med kebet af PROS.A. Assembly-opbygningsapparatet (PROSthesis Alignment Assembly) har du
valgt et kvalitetsprodukt, som ger grundopbygningen af modulsere benproteser nemmere. Inden
du tager opbygningsapparatet i brug, bedes du absolut laese kapitlet “Levering og opstilling til
brug" og sikkerhedsanvisningerne.

Kapitel 4 "Opbygning af en modulzer Iarprotese" giver dig et overblik over positioneringen af en
larproteses passtykker i opbygningsapparat og om mulighederne for dokumentation af protese-
opbygningen. Kapitel 5 beskriver seeregenhederne ved opbygning af kneeeksartikulationsproteser
i PROS.A. Assembly. Kontakt venligst Ottobock i tilfeelde af yderligere spergsmadl eller problemer.

Vi forbeholder os ret til tekniske sendringer med henblik pd den beskrevne model i denne betje-
ningsvejledning.

1.2 Anvendelsesformal

Ottobock opbygningsapparatet PROS.A. Assembly egner sig til grundopbygningen af moduleere
benproteser. Til tredimensional opbygning af en modulaer benprotese monteres knzeleddet, pro-
tesefoden og passtykkerne iht. opbygningsanbefalingerne. Derefter fikseres hylstret i apparatet
og fastgeres pa knseleddet.

1.3 Funktion

PROS.A. Assembly er blevet udviklet til grundopbygningen af moduleere benproteser (Iar- eller
kneeeksartikulationsproteser). Knzeleddet fikseres ifelge de fastlagte opbygningsvaerdier med spe-
cielle holdebits i apparatet og forbindes med protesefoden og de respektive adaptere (ill. 1-3).
Positioneringen af hylstret i rummet foretages med en hylsterskaftspaendeanordning. Drejepunktet,
som hylsterspeendeanordningen indstilles om, bringes i daekning med hoftens drejepunkt. Dette
muligger en sporbar placering og fiksering af hylstret iht. patientens stumpstilling (se kap. 5 mht.
seeregenheder ved knaeeksartikulationsproteser).

Med PROS.A. Assembly-opbygningsapparat kan den tredimensionale opbygning af de modulzere
benprotesers komponenter fra Ottobock mdles uden brug af laser og gennemfares reproducer-
bart. Ved overholdelse af grundindstillingen overholdes alle opbygningsanbefalinger automatisk.
En mdling of feerdige modulzere benproteser, f.eks. til efterfelgende forsyning, er mulig.
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1.4 Tilslutningssystemer

Opbygningsapparatet leveres med to varianter af hylsterspeendeanordningen med forskellige
diametre inklusive forleengelser samt holdebits til kneeled fra Ottobock (ill. 3 og 4). Hylsterspaen-
deanordningen 743Y594 kan anvendes til hylstre med en mindste diameter pd 145 mm til en
diameter pd 200 mm; hylsterspeendeanordningen 743Y594=1 egner sig til hylstre med en mindste
diameter pd 90 mm til en diameter pad 145 mm.

1.5 Ansvar

Producentens garanti geelder kun, hvis produktet er blevet anvendt under de angivne forhold og
til de pateenkte formdl. Producenten anbefaler, at produktet anvendes og vedligeholdes i henhold
til anvisningerne.

Alt reparations- og servicearbejde ma kun udferes af autoriseret, faguddannet personale under
overholdelse af de lovmaessige bestemmelser. Usagkyndig anvendelse eller reparation, som ikke
er udfert at Ottobock, kan indebzere betydelig fare for brugeren. Producenten hzefter ikke for
skader, som er for@rsaget af usagkyndig anvendelse.

2 Sikkerhedsanvisninger

2.1 Symbolernes betydning

Advarsler om risiko for alvorlig ulykke eller personskade.
Advarsler om risiko for ulykke og personskade.

[ "] Advarsler om mulige tekniske skader.

Informationer om betjening. Informationer til servicepersonalet.

2.2 Generelle sikkerhedsanvisninger

INFORMATION

Lees ferst betjeningsvejledningen! Ger dig fortrolig med handteringen og funktionen af produktet for brug.

/\ FORSIGTIG

Fare for at snuble/stede sig pga. dele, som rager ud. PROS.A. Assembly ber ikke opstilles midt i
rummet, men altid med bagsiden mod en veeg. Hylsterspaendeanordninger skal altid opbevares uden
forleengelse og med indadvendt spaendeanordning pd holdepladen. Handsvinget til indstilling of hejde-
supporten skal klappes ind.

/\ FORSIGTIG

Risiko for tilskadekomst pga. ikke fastspaendte protesekomponenter. Der ma kun speendes sddanne
protesekomponenter fast, som kan holdes og styres sikkert under opbygningen af en larbensprotese.
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/\ FORSIGTIG

Risiko for tilskadekomst pga. ukorrekt anvendelse. Ved ukorrekt handtering er der fare for fejl-
behzeftede opbygningsresultater og en deraf resulterende risiko for patientskade. Anvend produktet
kun til det tilteenkte formal.

De pageeldende opbygningsanvisninger i kap. 4.5 og i brugsanvisningerne til de pageeldende anvendte
proteseled/passtykker skal felges.

Grundlag for ngjagtige opbygnings- og mdleresultater er et jeevnt underlag.

Beskadigelse pga. kraftige vibrationer. Kraftige vibrationer af PROS.A. Assembly kan medfere forvrid-
ning af konstruktionen og fordrsage fejlbehaeftede opbygnings- og maleresultater. PROS.A. Assembly
ma ikke udsaettes for kraftige vibrationer.

Beskadigelse af hydraulikken. Den hydrauliske indstilling af ylsterholderens hejdesupport md ikke
drejes laengere end til stoppet.

Beskadigelse af hylsterspandeanordningen. Pd hylsterspeendeanordningens oppustelige dele ma
der ikke handteres med skarpe eller spidse genstande.

Skader pga. forkert emballage. Anvend kun den originale emballage ved forsendelse af produktet.

INFORMATION

Hydraulikken i hylsterholderens hejdesupport er vedligeholdelsesfri.
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3 Levering og opstilling til brug

3.1 Henvisninger til en sikker transport

Beskadigelse pga. ukorrekt transport. PROS.A. Assembly-opbygningsapparatet mé ikke transpor-
teres uden emballage. Kraftige vibrationer skal undgds under transporten.
Opbygningsapparatet ma ikke leftes eller transporteres i hejdesupporten til knee- eller hylsterholderen.

PROS.A. Assembly leveres i en traekasse. Til Transport er PROS.A. Assembly blevet sikret med
transportremme, sa det er udelukket, at det kan glide eller veelte.

3.2 Udpakning og kontrol
PROS.A. Assembly leveres feerdigmonteret.

1. Efter udpakning skal PROS.A. Assembly og tilbeheret kontrolleres for fuldsteendighed og
eventuelle transportskader. Safremt der konstateres transportskader, skal disse omgdende
meddeles speditaren.

2. Transportsikringer, emballagematerialer og kleebemidler i og pd PROS.A. Assembly skal
flernes. Tag brugsanvisningen og vedlagt materiale ud af emballagen.

3.3 Opsitillingssted og omgivelseforhold

Omgivelsestemperaturen ber ikke veere vaesentligt hgjere end 22 °C. De angivne tekniske data
(se kap. 7) gar ud fra en omgivelsestemperatur pa 22 °C. Ved afvigende omgivelsesforhold kan
de tekniske data sndre sig.

3.4 Opstilling af opbygningsapparatet

Beskadigelse pga. kraftige vibrationer. Kraftige vibrationer af PROS.A. Assembly kan medfere forvrid-
ning af konstruktionen og fordrsage fejlbehaeftede opbygnings- og maleresultater. PROS.A. Assembly
ma ikke udseettes for kraftige vibrationer.

Grundlag for nejagtige opbygnings- og mdleresultater er brug af PROS.A. Assembly pé et plant
underlag. Som hgjdeudligning til lodret justering af apparatet tiener de hgjdejusterbare fadder
(ill. 1, pos. 11). Til kontrol af justeringen kan der anvendes en laser (se kap. 4.5) eller et vatterpas.
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4 Opbygning af en modulaer Iarbensprotese

INFORMATION

Med PROS.A. Assembly kan man ogsd opbygge kneeeksartikulationsproteser. Se kap. 5 mht. infor-
mationer herom.

Forudsaetning for protesens korrekte statik er en systematisk proteseopbygning. Basis herfor
danner de i kliniske studier konstaterede retningslinier for grundopbygningen. Ved hjeelp af dis-
se retningslinier har Ottobock udviklet opbygningsanbefalinger for moduleere Idrbensproteser
(se den vedlagte plakat "Opbygningsanbefalinger for modulzere TF-benproteser”, bestillingsnr.
646F219=").

PROS.A. Assembly muligger med sin konstruktion nem omseetning af disse opbygningsanbe-
falinger. Med den korrekte grundopbygning af moduleere Iarbensproteser i PROS.A. Assembly
udnyttes knaeleddenes fordele optimalt.

4.1 Positionering af foden

En anbefalet protesefod vaelges iht. MOBIS® (valg efter patientens mobilitetsgrad og funktionelle
behov).

1. Lesn klemskruen under fodpladen (ill. 5, pos. A) og indstil de nadvendige opbygningsdata,
dvs. fremadforskydning, fodens stilling og heelhgjden ved fodholderen, pd felgende mdde
(ill. 5/6):
¢ Forskyd fodens midte frem til opbygningslinien ifelge anvisningerne i brugsanvisningen til

den pdgeeldende fod (ill. 5, pos. B). Se i denne forbindelse feddernes brugsanvisning.
¢ |ndstil fodens rotation (udad) individuelt. Forudindstilling ca. 5° (ill. 6).
Stram klemmeskruen igen.
2. Indstil den effektive heelhejde plus 5 mm (ill. 5, pos. C).

3. Placér foden med fodens leengdeakse pd midten aof fodpladen. Heelestykkets midte og heelens
midte skal stemme overens (ill. 7/8).
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Arbejdspladens
D
tradkors

Fodens
leengdeakse

/

Haelstykkets/
<+— halens midte

4.2 Positionering af knseleddet

/\ FORSIGTIG

Klemningsrisiko pga. utilstreekkelig fikseret hejdesupport. Efter alt indstillingsarbejde pa hejdesup-
porten for kneeled-holderen skal speendehdndtagene strammes ordentligt for at hindre hgjdesupporten
i at glide ned.

Ved opbygningen af en modulzer larbensprotese i PROS.A. Assembly fremgar kneeleddets po-

sition iht. til opbygningsanbefalingerne fra Ottobock automatisk vha. speendetangen.

1. Via speendetangens position i knzeled-holderens hejdesupport indstilles yderstillingen pa 5° for
den pdgeeldende amputationsside (venstre/hgjre). Saet hertil speendetangens tap ind i hullet
pd speendetangens holder (ill. 9).
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2. Seet de holdebits, der passer til leddet, ind i spaendetangen. Tildelingen er markeret med en
eller to punkter (ill. 10).

3. Spaend det moduleere knaeled fast. Vha. af holdebits og tangen fastlaegges yderstillingen
(ill. 11) og frontal- og sagittalpositionen negjagtigt.
4. Konstatering af reradapterens laengde:
e Skub hejdesupporten opad og fiksér den med spaendehdndtaget.
® Seet skrueadapteren pd reradapteren.
® Losn justerskruerne pd reradapteren og seet reradapteren pd fodens justerkerne.

¢ Kor hejdesupporten sd langt ned, indtil kneeleddets justerkerne griber ind i skrueadapteren
(ill. 12). Aflees mdlet mellem knze og gulv pd skalaen (ill. 13).

e Konstatér forskellen til den enskede leengde og bring reradapteren pd den konstaterede
leengde.

5. Montér derefter de moduleere komponenter vha. justerskruerne.

@3
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4.3 Positionering af hylstret

4.3.1 Hylsterspaendeanordningens funktioner
Til positionering af hylstret har PROS.A. Assembly en hylster-hurtigspaendeanordning (ill. 15/16).

For at tage hejde for en patients personlige situation, kan hylstret med denne anordning positi-
oneres i forhold til opbygningslinien iht. patientdataene pd felgende made:

¢ Fleksion/ekstension: °-indstilling pd drejepunktet i hylsterspaendeanordningen (ill. 14, pos. A).
Fikseringen foretages vha. klemskruen (ill. 14, pos. B).

e Adduktion/abduktion: mm-indstilling pd drejepunktet af hylsterspaendeanordningens holder
(ill. 15, pos. A). Grundindstilling (lodret position): Leengdemarkering pa hylsterspezendean-
ordningens akse og midtermarkering pd skaftspeendeanordningens holder befinder sig
pad en linie. (Enhed °; 1 streg 2°) Lesning/fiksering efter sendring af indstillinger foretages med
spaendehdndtaget (ill. 15, pos. B).

* Anterior/posterior: Forskydning fremad/tilbage af hylsterspeendeanordningens akse pd dreje-
punktet af hylsterspeendeanordningens holder (ill. 16, pos. A). Grundindstilling: 2. aksemarkering
(fordybet not) afslutter i samme hejde med hylsterspsendeanordningens hgjde (ill. 15, pos. C).
Lesning/fiksering foretages med spaendehdndtaget (ill. 15, pos. B).

e Medialt-lateralt: Medial eller lateral forskydning af hylsterspaendeanordningens holder pa pro-
filraret (ill. 15, pos. D). Grundindstilling (nulposition): Hylsterspeendeanordningens holder er i
midten over M-L-skalaen (ill. 15, pos. E). Lesning/fiksering foretages med spaendehdndtaget
(ill. 15, pos. F).

¢ Til fiksering af hylstret tiener den oppustelige del af hylsterspaendeanordningen (ill. 16, pos. B),
blaesebeelgen (ill. 16, pos. C) og centreringsenheden med fleksibel stjerne (ill. 16, pos. D).
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(1)

4.3.2 Forberedelse af hylstret
Inden positionering/fiksering af skaftet skal skaftets midte markeres pd den laterale side med
et proksimalt og distalt punkt:

e Distalt punkt (ill. 17, pos. A): Markering of hylstrets midte p& hylstrets ende. Tegn derefter en
linie gennem begge punkter fra hylstrets kant til hylstrets ende.

e Proksimalt punkt (ill. 17, pos. B): Markering af overkant af trochanter major i hylstrets midte
(hoftens drejepunkt).

4.3.3 Fiksering af hylistret

INFORMATION

Hylstretpositioneres altid pd samme made uafhaengigt of hylstermateriale, arbejdsteknik, stumpleengde
og tilslutningsadaptere.

Inden hylstret positioneres, skal hofteleddets drejepunkt (markering af trochanter major) vandret
og lodret bringes i overensstemmelse med hylsterspaendeanordningens drejepunkt og fikseres.

Hylstrets fiksering i midten opnés pd det distale punkt vha. centreringsenheden med fleksibel
stierne (ill. 16, pos. D) og pa det proksimale punkt vha. den selvcentrerende, oppustelige hyl-
sterspaendeanordning (ill. 16, pos. B).

1. Veelg en passende hylsterspeendeanordning iht. til hylstrets diameter (743Y594=1 for & 90—
145mm, 743Y594 for & 145-200 mm) og veelg evt. den passende forlzengelse til centre-
ringsenheden iht. hylstrets leengde. Szet den i holderen og fiksér den med spaendehdndtaget
(ill. 15, pos. B).
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2. Skub hylstret over centreringsenheden. Den fleksible stjerne er beregnet som referencepunkt
til fikseringen pa midten pd den distale ende (ill. 18, pos. A).

3. Tryk hylstretssdledes mod centreringsenhedens fjederkraft, indtil det markerede punkt p&
hylstret i hgjde med trochanter maijor (ill. 19, pos. B) stemmer overens med hylsterspeendea-
nordningens drejepunkt (ill. 18/19, pos. B). Veer herved samtidigt opmaerksom pa fikseringen
pd midten pd hylstrets distale ende.

4. Luk skrueventilen pa bleesebeelgen og pust hylsterspaendeanordningens oppustelige del op
pd hylstrets proksimale ende.

5. Kontrollér drejepunktets position og ret evt. fikseringen.

4.3.4 Positionering af hylstret

Nu anvendes hylsterspeendeanordningens indstillingsmuligheder (se kap. 4.3.1) for at positi-
onere hylstret korrekt i forhold til kneeleddet. Grundlagene for indstilling af fleksion/ekstension,
abduktion/adduktion, A-P-forskydning og rotation er patientdataene og de fastlage veerdier i
opbygningsanbefalingerne fra Ottobock.

4.3.5 Forbindelse af hylster med knaeleddet

1. For at have plads under opbygningen, forskyd hylsterspaendeanordningen med hydraulikken
pa& hylsterholderens hejdesupport proksimalt (ill. 19, pos. C).

2. Montér drejeadapteren/den dobbelte adapter samt stebeankeret eller hylsteradapteren +
hylstertilslutningen pd knzeleddet.

3. Saenk hylstret med hejdesupportens hydraulik distalt via ankerarmene eller hylstertilslutningen.

4. Indstil "mdlet mellem tuber og gulv" (ill. 1, pos. 11) iht. patientens mal ved hjeelp af hejdesup-
portens hydrauliske indstilling (ill. 20).

5. Forbind hylstret med stebeanker eller hylstertilslutning.
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4.4 Dokumentation af proteseopbygningen

Den tredimensionale opbygning af moduleere benproteser gennemferes med PROS.A. Assembly
malbart og reproducerbart.

Felgende opbygningsdata kan afleeses vha. de integrerede skalaer (ill. 1-IV) og anvendes til
senere brug:

» Skala |l (pa fodpladen): Fodposition + fodens rotation (ill. 21)

* Skala Il (pd siderammen): Mal mellem knae og gulv (ill. 13); mal mellem trachanter major
og guly, ill. 22)

* Skala lll (pé drejepunktet af hylsterspaendeanordningens holder): Adduktion/abduktion +
hylstrets A-P-position (ill. 23)

* Skala IV (pd hylsterspeendeanordningens drejepunkt): Fleksion/ekstension af hylstret
(ill. 24)
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4.5 Brug af en laser

Opbygningen af en modulaer benprotese med PROS.A. Assembly i forhold til opbygningslinien
kan kontrolleres med en ekstern laser (f.eks. krydslinielaser 743L5 eller LaserLine 743L20=230).
Herved skal opbygningsapparatet og laseren justeres pa felgende made i forhold til hinanden:

1. Ret PROS.A. Assembly ind efter et pa gulvet markeret liniekryds (eller eksisterende retvinklede
flisefuger) ausrichten.

2. Indstil opbygningsapparatet lodret vha. af de hgjdejusterbare fadder (ill. 1, pos. 11). Kontrollér
i givet fald den lodrette justering af A-P og frontalt med et laserlod. Brug siderammen pd
PROS.A. Assembly som referencelinie (ill. 25).

Ved kontrol af proteseopbygningen med en laser skal man vaere opmaerksom pd, at laserlodlinien
treenger nejagtigt lodret gennem de pd rammen anbragte pile (ill. 26). Pilene markerer opby-
gningslinien (ill. 26, pos. A; ill. 27) og den frontale lodlinie (ill. 26, pos. B; ill. 28).
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4.6 Statisk og dynamisk optimering af opbygningen

Efter grundopbygning af protesekomponenterne i PROS.A. Assembly iht. opbygningsanbefalin-
gerne foretages den statiske optimering af Idrbensprotesens opbygning pd L.A.S.A.R. Posture
(ill. 29) iht. "Opbygningsanbefalinger for moduleere TF-benproteser”, bestillingsnr. 646F219=",
ved at tilpasse fodens plantarfleksionsstilling under belastning.

Med den ovennzevnte systematiske fremgangsmdde forberedes den korrekte proteseopbygning
mdlrettet og reproducerbart.

Ved den dynamiske gangprave kontrollerer bandagisten indstillingerne vha. beveegelsesforlabet.
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5 Opbygning af knaeeksartikulationsproteser

Hoftens drejepunkt
(trochanter major)

- I I I I
- | | | | |
50 40 30 20 10
Forskydning fremad af
hylsterspaendeanordningens
akse (i mm) 0

50

|
/

/
|

100

/
/|

125

il

Hylsterfleksion (i

Afstand fra trochanter major til skaftspaendeanordningens faktiske drejepunkt (i mm)

Med PROS.A. Assembly kan knaeeksartikulationspro-
teser ogsd opbygges. Veer opmaerksom pd felgende
seeregenheder:

Pga. den korte hylsterleengde kan hylsterspaendean-
ordningens drejepunkt ikke bringes i overensstemmelse
med hoftets drejepunkt (trochanter major).

Forskellen mellem hegjden af trochanter major og
hejden af hylsterspaendeanordningens drejepunkt skal
udlignes ved at forstarre hylstret fleksionsstelling ved
hjeelp af forskydning fremad af hylsterspeendeanord-
ningen i forhold til opbygningslinien.
Fremgangsmadde: Efter fikseringen af hylstret i op-
bygningsapparatet afleeses hejden af hurtigspeende-
anordningens drejepunkt pa skala Il.

Svarende til den konstaterede forskel mellem hgjden
af trochanter major og hejden af hylsterspaendeanord-
ningens drejepunkt kan veerdierne for den nadvendige
forskydning fremad af hylsterspeendeanordningen
afleeses i tabellerne ved siden, hvis hylsterfleksionerne
er forskellige.

Til forskydning fremad lesnes hylsterspaendeanordnin-
gens akse pad drejepunktet af hylsterspsendeanord-
ningens holder og forskydes anteriort (se kap 4.3.1;
afsnit "Anterior/posterior").

Hylsterspeendeanordningens akse kan mak-
simalt forskydes 30 mm anteriort og 10 mm posteriort.
Afstanden fra not til not p& aksen er 5 mm.

Hylsterfleksion (i °)

15 12 7 3 Afstand mellem troch.anter ma_jor og
hylsterholderens drejepunkt (i mm)
! S 3 1 25
27 21 12 5 100
26 15 7 125

Udligning vha. forskydning fremad af
hylsterspandeanordningens akse (i mm)
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6 Vedligeholdelse og pleje
6.1 Rengoring

Beskadigelse pga. ukorrekt rengering. Anvend ingen aggressive rengeringsmidler, oplasningsmidler,
breendstoffer, syrer og harde berster osv. Pa hylsterspsendeanordningens oppustelige dele ma der ikke
handteres med skarpe og spidse genstande.

En regelmaessig gennemfert almen rengering af PROS.A. Assembly er med til at opretholde den
teknisk updklagelige funktion af den hejdeindstillelige support for knee- og skaftholder. Desuden
forleenges levetiden af PROS.A. Assembly.

Anvend en fugtig klud og en mild rengeringsoplesning eller evt. en fugtig plastberste til at fierne
urenheder.

7 Tekniske data

Mal og veegt

Dimensioner (BxHxD) 700mm x 2000mm x 680 mm
Totalveegt (uden protese) 45 kg

Max. opbygningshejde af protesen 1200 mm

Omgivelsesforhold

Tilladt temperaturomrdde under opbevaring -10°C ... +60°C

Tilladt temperaturomrdde under brug +5°C..+40°C

Tilladt fugtighed under brug og opbevaring 70 %, ikke kondenserende

8 Oplysninger mht. bortskaffelse

Hvis opbygningsapparatet PROS.A. Assembly ikke mere anvendes, skal det sikres, at det borts-
kaffes via et lokalt renovationsfirma iht. den danske miljglovgivning.
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Parcalara genel bakis
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1 Tutucu uglar ve soket gerdirici igin baglanti yeri 7 Sabitleme kollu ylkseklik destegi diz eklemi tutucusu
2 Bacak protezinin ana kurulumu igin montaj gergevesi 8 Topuk yikseklik ayari igin ayar plakasi
3 Soket tutucusu yiikseklik destegi 9 Aci ayarl ayak plakasi
4 Soket tutucusu yiikseklik desteginin hidrolik ayari igin 10 Diz tabani 6lgiistiniin ayarlanmasi igin skala
katlanabilir kol 11 Trokanter tabani 8l¢isiinin ayarlanmasi igin skala

5 Soket gerdirici 12 Yiksekligi ayarlanabilir ayak

6 Diz ekleminin tutucu ucu igin stkma pensi

1 Diz eklemi tutma ucu 1 Merkezleme birimi
2 Soket gerdirici
3 Merkezleme biriminin uzatiimasi
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Genel bilgiler

BILGI
Son giincellestirmenin tarihi: 2014-03-12

* Bu dokimani dikkatlice okuyunuz.

e Guvenlik uyarilarini dikkate aliniz.

1 Genel bilgiler

1.1 Onséz

PROS.A. Assembly kurulum cihazini (PROSthesis Alignment Assembly) alarak size moduler bacak
protezinin ana kurulumunu kolaylastiracak olan kaliteli bir Griine karar vermis oldunuz. Kurulum
cihazini kullanmadan 6nce litfen asagidaki bolimu mutlaka okuyunuz: ,Teslimat ve kullanima
hazirlama* ve guvenlik uyarilari.

Bolim 4 ,Modiler uyluk protezinin kurulumu® size kurulum cihazindaki uyluk protezindeki uyum
pargalarinin pozisyonlanmasi ve protez kurulumunun dokiimantasyon olanaklari hakkinda bilgi
verir. Bolim 5, PROS.A.Assembly‘deki diz eksartikiilasyon protezlerinin kurulumundaki 6zellikler
hakkinda bilgi verir. Sorulariniz igin veya problemler olustugunda litfen Ottobock‘a daniginiz.

Bu kullanim kilavuzundaki agiklamalarda teknik degisiklik yapma hakkimiz saklidir.

1.2 Kullanim amaci

Ottobock kurulum cihazi PROS.A. Assembly modiler bacak protezlerinin ana kurulumu igindir.
Modouler bacak protezinin tGg¢ boyutlu kurulumu igin diz eklemi, protez ayagi ve uyum pargalari
kurulum 6nerilerine goére monte edilir. Ardindan soket cihaza baglanir ve diz eklemine sabitlenir.

1.3 Fonksiyon

PROS.A. Assembly, modiler bacak protezlerinin ana kurulumu (uyluk veya diz eksartikilasyon
protezleri) icin tasarlanmigtir. Diz eklemi belirtilen kurulum degerlerine gore 6zel tutucu uglar ile
cihaza sabitlenir ve protez ayagina ve uygun adaptorlere baglanir (Sek. 1-3). Soketin odaya
pozisyonlanmasi soket gerdirici ile gergeklesir. Soket gerdiriciyi ayarlayan dénme noktasi, kalga
doénme noktasi ile kapaga birakilir. Bu sayede hastanin glidik konumuna uygun olarak soketin
dlzenlenmesi ve sabitlenmesi mimkindur (diz eksartikllasyon protezlerinin 6zellikleri icin bakiniz
Bal. 5).

PROS.A. Assembly kurulum cihazi, Ottobock modiiler bacak protezi parcalarinin ic boyutlu
kurulumunu lazer kullanmadan 6lcebilir ve tekrar kurulabilecek sekilde yapabilir. Ana ayarlara
uyuldugunda tim kurulum 6nerilerine otomatik olarak uyulmus olur. Hazir modiiler bacak protez-
lerinin, 6rn. ilave uygulamalar igin dlgimd mamkandr.
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1.4 Baglanti sistemleri

Kurulum cihazinda, Ottobock diz eklemi igin uzatmalar ve tutucu uglar dahil olmak Uzere soket
gerdiricisinin iki varyanti mevcuttur (Sek. 3 ve 4). Soket gerdirici 743Y594, ¢capi 145 mm ile
200 mm arasinda olan soketleri baglayabilir; Soket gerdirici 743Y594=1, capi 90 mm ile 145 mm
arasinda olan soketler igin uygundur.

1.5 Sorumluluk

Sorumluluk sadece, Uriin belirtilen kosullar altinda ve 6ngérilen amaglar dogrultusunda kullanilirsa
kabul edilebilir. Uretici, Giriiniin usuliine uygun kullaniimasini ve bakiminin kullanim kilavuzuna gére
yapilmasini énerir.

Tdm onarim ve servis ¢alismalari sadece yetkili uzman personel tarafindan kanunlara uyularak
yapiimalidir! Ottobock tarafindan yapilmamis olan usuliine uygun olmayan kullanim veya onarim,
kullanicinin hasar gérmesine neden olabilir. Usuliine uygun olmayan kullanim sonucu olugan
hasarlardan Uretici sorumlu degildir.

2 Guvenlik uyarilari

2.1 Sembollerin anlami

Olasi agir kaza ve yaralanma tehlikelerine karsi uyarilar.
Olasi kaza ve yaralanma tehlikelerine karsi uyarilar.
L7 ] Olasi teknik hasarlara kargi uyarilar.

Kullanima yoénelik bilgi. Servis personeli igin bilgi.

2.2 Genel glivenlik uyarilari

BILGI
ilk 6nce kullanim kilavuzunu okuyunuz! Kullanmaya baslamadan énce Uriinin kullanimini ve fonksiyonlarini
ogreniniz.

/\ DIKKAT

Onde bulunan parcalar nedeniyle tékezleme/carpma tehlikesi. PROS.A. Assembly, odanin ortasinda
degil, aksine daima arka tarafi duvara gelecek sekilde kurulmalidir. Soket gerdiriciler her zaman uzatmasiz
olarak ve ice dogru ayarlanmis sikistirma tertibati ile baglanti plakasina birakilmalidir. Yikseklik destegi
ayari igin kol katlanmalidr.

/\ DIKKAT

Saglam baglanmamis protez parcalari nedeniyle yaralanma tehlikesi. Sadece, kurulum esnasinda
uyluk protezini giivenli sekilde tutacak ve hareket ettirebilecek protez pargalari baglanmalidr.
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/A DIKKAT

Uygun olmayan kullanimdan dolayi yaralanma tehlikesi. Usuliine uygun olmayan kullanimda hatali
kurulum sonuglari ve bunun sonucunda hastanin yaralanma tehlikesi vardir. Uriinii sadece amacina
uygun olarak kullaniniz.

Kullanilan protez eklemi/uyum pargalari ile ilgili Bol. 4.5'deki bilgiler ve kullanim kilavuzundaki kurulum
bilgileri dikkate alinmalidir.

Kusursuz kurulum ve 6lglim sonuglari igin diiz zeminde ¢alisiimalidir.

Siddetli sarsinti nedeniyle hasarlanma. PROS.A. Assembly‘nin siddetli sarsiimasi konstriiksiyon
seklinin bozulmasina ve bunun sonucunda hatall kurulum ve élgiim sonuglarina yol agabili. PROS.A.
Assembly siddetli olarak sarsilmamalidir.

Hidrolik hasari. Soket tutucu yiikseklik destegi hidrolik ayari icin ekstansiyon noktasi dondirilmemelidir.

Soket gerdiricinin hasar gérmesi. Soket gerdiricinin sisirilebilen parcalarina keskin ve sivri cisimler
ile midahale edilmemelidir.

Yanlis ambalajlama nedeniyle hasarlanma. Uriiniin tasinmasinda sadece orijinal ambalaj kullaniniz.

BILGI

Soket tutucusu yiikseklik desteginin hidroligi bakim gerektirmez.

3 Teslimat ve kullanima hazirlama

3.1 Guvenli tasima icin bilgiler

Uygun olmayan tasimadan dolayl hasarlanma. PROS.A. Assembly kurulum cihazlari ambalajsiz
tasinmamalidir. Tagima esnasinda siddetli sarsintilardan kaginiimalidir.
Kurulum cihaz, yikseklik desteginden diz veya soket tutucusu icin kaldinimamali veya tagsinmamalidir.

PROS.A. Assembly ahsap bir kutuda tasinir. Tagima igin PROS.A. Assembly, kaymamasi veya
devrilmemesi igin tagima kemerleri ile emniyete alinmigtir.

3.2 Ambalajdan ¢cikarma ve kontrol
PROS.A. Assembly son montajli olarak teslim edilir.

1. PROS.A. Assembly'yi ambalajindan ¢ikarttiktan aksesuarlarin eksiksiz oldugu ve olasi tagima
hasarlari kontrol edilmelidir. Eger tasima hasari varsa, bu durum nakliyeci tarafindan derhal
bildirilmelidir.
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2. Tasima emniyetleri, ambalaj malzemeleri ve yapistiricilar PROS.A. Assembly‘den ¢ikartiimalidir.
Kullanim kilavuzu ve birlikte teslim edilmis olan malzeme ambalajin iginden g¢ikartiimaldir.

3.3 Kurulum yeri ve cevre kosullari
Ortam sicakligi 22 °C (izerinde olmamalidir. Verilen teknik veriler (bakiniz Bol. 7) 22 °C'lik bir

ortam sicakhgina goéredir. Farkli ortam sicakliklarinda veriler degisebilir.

3.4 Kurulum cihazinin kurulmasi

Siddetli sarsinti nedeniyle hasarlanma. PROS.A. Assembly‘nin siddetli sarsiimasi konstriiksiyon
seklinin bozulmasina ve bunun sonucunda hatall kurulum ve élgiim sonuglarina yol agabili. PROS.A.
Assembly siddetli olarak sarsiimamalidir.

Kusursuz kurulum ve 6lgiim sonuglari igin PROS.A. Assembly diiz zeminde ¢alistiriimalidir.
Cihazlarin dikey ayarlanmasi igin yUkseklik dengelemesi igin ylksekligi ayarlanabilen ayaklar
kullanilir (Sek. 1, Poz. 11). Konumun kontroli i¢in bir lazer (bakiniz Bél. 4.5) veya bir su terazisi
kullanilabilir.

4 Modiiler uyluk protezinin kurulumu

BILGI
PROS.A. Assembly ile diz eksartikulasyon protezleri de takilabilir. Bunun hakkinda bilgiler igin bkz. B4l. 5.

Protezin dogru durmasi igin 6n kosul simetrik bir protez kurulumudur. Bunun igin ana kurulum igin
klinik olarak uygulanmis talimatlar baz alinmigtir. Bu talimatlarin yardimi ile Ottobock tarafindan
moddler uyluk protezleri igin kurulum 6nerileri gelistirilmistir (bakiniz birlikte teslim edilmis olan
poster ,TF-Moduler bacak protezleri igin kurulum 6énerileri“, Siparis-No. 646F219=>).

PROS.A. Assembly konstriiksiyonu ile bu kurulum &nerilerinin kolayca degistirilmesini mimkdin
kilar. Modiiler uyluk protezinin PROS.A. Assembly‘ye dogru kurulumu ile diz ekleminin avantajlari
optimum olarak kullanilr.

4.1 Ayagin pozisyonlanmasi

Onerilen protez ayaginin secimi MOBIS®‘e gore gerceklesir (hastanin mobilite derecesine ve
taleplerine gore segim).

1. Ayak plakasi altindaki sikistirma vidasi ¢oziilmeli (Sek. 5, Poz. A) ve gerekli kurulum verileri — 6n

ayar, ayak dis konumu ve topuk yuksekligi ayak baglanti yerinde — asagidaki gibi ayarlanmalidir
(Sek. 5/6):

¢ Ayak ortasi ilgili kullanim kilavuzundaki verilere gére kurulum gizgisine ayarlanmaldir (Sek. 5,
Poz. B). Bunun i¢in ayaklarin kullanim kilavuzuna bakiniz.

* Ayak dis konumu bireysel olarak ayarlanmalidir. On ayar yaklasik 5° (Sek. 6).
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Sikigtirma vidasi tekrar sikilmalidir.
2. Etkin topuk yUksekligi artt 5 mm ayarlanmalidir (Sek. 5, Poz. C).

3. Ayak, ayagdin uzunlamasina aksi ile birlikte ayak plakasinin ortasina yerlestiriimelidir. Okge
ortasi ve topuk ortasi ayni olmalidir. (Sek. 7/8).

Calisma plakasinda
hedef

4.2 Diz ekleminin pozisyonlanmasi

/\ DIKKAT

Yetersiz sabitlenmis ylikseklik destegi nedeniyle sikisma tehlikesi. Diz eklemi tutucusu ylkseklik
desteginden tim ayar ¢calismalarindan sonra yiikseklik desteginin yerinden kaymasini dnlemek igin
sabitleme kollari sikilmaldir.
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Modiiler uyluk protezinin PROS.A. Assembly'ye kurulumunda diz ekleminin pozisyonu Ottobock
kurulumun 6nerilerine gére sikma pensi ile otomatik olarak verilir.

1. Diz eklemi tutucusu yiikseklik destegindeki sikma pensinin pozisyonu Uzerinden ilgili amputa-

syon tarafi i¢in (sol/sag) 5°'lik dis konum ayarlanir. Bunun i¢in sikma pensinin muylulari sikma
pensi baglanti yerinin deliklerine takiimalidir (Sek. 9).

2. Ekleme uygun tutucu uglar sikma pensine takilmahdir. Bir veya iki nokta ile diizenleme
isaretlenmigtir (Sek. 10).

3. Modiiler diz eklemi takilmalidir. Tutucu uglar ve pense vasitasiyla dis konum (Sek. 11) ile 6n
ve sagital pozisyon tam olarak verilir.

4. Boru adaptori uzunlugunun belirlenmesi:
® Yukseklik destegi yukariya dogru kaydirlmali ve sabitleme kolu ile sabitlenmelidir.
¢ Vidalama adaptori boru adaptéra tzerine takiimalidir.

e Boru adaptoérindeki ayar vidalari ¢ézlilmeli ve boru adaptéri ayagin ayar gekirdegine
takilmahdir.

¢ Yukseklik destegi, diz ekleminin ayar gekirdegi vidalama adaptériine temas edene kadar
asagiya dogru getirilmelidir (Sek. 12). Diz taban 6l¢iist skaladan okunmalidir (Sek. 13).

¢ Nominal uzunluk farki tespit edilmeli ve boru adaptéri tespit edilen uzunluga getiriimelidir.
5. Son olarak moddler pargalar ayar vidalari lizerinden monte edilmelidir.
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4.3 Soketin pozisyonlanmasi

4.3.1 Soket baglayicinin fonksiyonlari
Soketin pozisyonlanmasi igin PROS.A. Assembly bir soket hizli baglama tertibati Gzerinden ¢aligir
(Sek. 15/16).

Bir hastanin bireysel durumuna uygun olmasi igin soket, hasta verilerine gore bu tertibat ile kurulum

cizgisine asagidaki pozisyonlanabilir:

¢ Fleksiyon/Ekstansiyon: °-Soket baglayici dénme noktasindaki ayar (Sek. 14, Poz. A). Sabi-
tleme islemi bir sikistirma vidasi vasitasiyla gergeklesir (Sek. 14, Poz. B).

¢ Adduksiyon/Abdiiksiyon: Soket baglayici tutucusunun dénme noktasindaki mm ayar (Sek.
15, Poz. A). Ana ayar (dikey pozisyon): Soket baglama aksi lizerindeki uzunlamasina
isaretler ve soket baglama tutucusu Ulzerindeki orta isaretler bir ¢izgi Gzerinde bulunur.
Ayar degisikliginden sonra ¢ézme/sabitleme islemi sabitleme kolu ile yapilir (Sek. 15, Poz. B).

¢ Anterior/Posterior: Soket baglayici tutucusunun dénme noktasindaki soket baglama aksinin
ileri/geri ayari (Sek. 16, Poz. A). Ana ayar: 2. Aks isareti (derinlestirilmis oyuk), soket baglama
tutucusu ile bir yiikseklikte kalir (Sek. 15, Poz. C). C6zme/Sabitleme iglemi sabitleme kolu
ile yapilir (Sek. 15, Poz. B).

¢ Medial-Lateral: Profil borusu lzerindeki soket baglama tutucusunun medial veya lateral olarak
kaydiriimasi (Sek. 15, Poz. D). Ana ayar (sifir pozisyonu): Soket baglama tutucusu M-L skalasi
tzerinde ortada bulunur (Sek. 15, Poz. E). C6zme/Sabitleme islemi sabitleme kolu ile yapilir
(Sek. 15, Poz. F).

e Soketin sabitlenmesi igin soket baglayicinin sisirilebilen pargasi (Sek. 16, Poz. B), sisirme korigu
(Sek. 16, Poz. C) ve esnek yildiz merkezleme Unitesi (Sek. 16, Poz. D) kullanilir.

743A200 Ottobock | 101



Teslimat ve kullanima hazirlama

4.3.2 Soketi hazirlama

Soketin pozisyonlanmasi / sabitlenmesinden énce lateral tarafta soket ortasi birer proksimal ve
distal nokta ile asagidaki gibi isaretlenmelidir:

¢ Distal nokta (Sek. 17, Poz. A): Soket ucunda soket ortasi isareti. Son olarak soket kenarindaki
her iki nokta lGizerinden soket ucuna kadar bir gizgi isaretlenmelidir.

¢ Proksimal nokta (Sek. 17, Poz. B): Soket ortasinda trokanter major st kenarin isaretlenmesi
(kalgca ekleminin donme noktasi).
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4.3.3 Soketi sabitleme

BILGI
Soketin pozisyonlanmasi islemi soket malzemesi, ¢alisma teknigi, glidik uzunlugu ve baglanti adaptor-
lerinden bagimsiz olarak her zaman ayni sekilde gercgeklesir.

Soket pozisyonlanmadan énce kalga ekleminin ddnme noktasi (trokanter major isaret) soket
baglayicinin dénme noktasi ile yatay ve dikey olarak kapaga yerlestirilmeli ve sabitlenmelidir.

Soketin ortaya sabitlenmesi, distal noktada merkezleme Unitesi Gzerinden esnek yildiz ile (Sek. 16,

Poz. D) ve proksimal noktada kendiliginden merkezlenen sisirilebilen soket baglayici (Sek. 16,

Poz. B) ile gerceklesir.

1. Uygun soket baglayici, soket ¢caplarina (743Y594=1, & 90-145 mm igin, 743Y594, & 145-
200 mm igin) gore ve gerekirse merkezleme Unitesi igin uygun uzatma soket uzunluguna goére
secilmeli, tutucuya takilmali ve sabitleme kolu ile sabitlenmelidir (Sek. 15, Poz. B).

2. Soket merkezleme unitesinin tzerine kaydirlmalidir. Esnek yildiz, distal ugta sabitleme ortasinin
tutma noktasi i¢in kullanilir (Sek. 18, Poz. A).

3. Soket, merkezleme Unitesinin yay kuvvetine karsi, sokette isaretlenmis nokta trokanter major
yuksekligi (Sek. 19, Poz. B) ve soket baglayicinin dénme noktasi ile ayni olana kadar (Sek. 18/19,
Poz. B) bastinimalidir. Burada distal soket ucundaki sabitleme ortasina dikkat edilmelidir.

4. Sisirme koragundeki vidalama valfi kapatiimali ve proksimal soket ucunda bulunan soket
baglayicinin sigirilebilen pargasi sigiriimelidir.

5. Dénme noktasinin konumu kontrol edilmeli ve gerekirse sabitleme diizeltilmelidir.

4.3.4 Soketin pozisyonlanmasi
Simdi soketi diz eklemine dogru pozisyonlamak igin soket baglayicinin ayarlama olanaklar kullanilir
(bakiniz Bol. 4.3.1). Fleksiyon/Ekstansiyon, Abduksiyon/Addiksiyon, A-P kaydirma ve rotasyon

743A200 Ottobock | 103



Teslimat ve kullanima hazirlama

ayarlari igin hasta verileri ve Ottobock kurulum 6nerilerinin verilen degerleri dikkate alinmalidir.

4.3.5 Soketin diz eklemi ile baglanmasi

1. Yapim 6zgurligu elde etmek igin soket baglayicisi, soket tutucusu yukseklik destegi hidrolik
ayari ile (Sek. 19, Poz. C) proksimal yone kaydiriimaldir.

2. Doner adaptor / Cift adaptor ve dokiim canagi veya soket adaptorl + soket takimi diz eklemine
monte edilmelidir.

3. Soket, yikseklik desteginin hidrolik ayari ile ankraj kolu veya soket takimi Gzerinden distal
olarak asagiya dogru getiriimelidir.

4. ,Boru zemin olglsu” (Sek. 1, Poz. 11) hasta dlgilerine gore yikseklik desteginin hidrolik ayari
yardimi ile ayarlanmalidir (Sek. 20).

5. Soket, dokiim ¢anagina veya soket takimina baglanmalidir.

4.4 Protez kurulumunun dokiimantasyonu

PROS.A. Assembly ile modtler bacak protezinin ti¢ boyutlu kurulumu élgulebilir ve tekrar yapilabilir
sekilde gerceklesir.

Asagidaki kurulum verileri entegre edilmis skala (Sek. 1-IV) yardimi ile okunabilir ve ilave uygu-
lamalar igin kullanilabilir:

. Skala | (ayak plakasinda): Ayak pozisyonu + Ayak dis konumu (Sek. 21)

o Skala Il (yan gergevelerde): Diz taban 6lcisi, (Sek. 13); Boru taban odlgisi, Sek. 22)

o Skala Il (soket baglama tutucusunun dénme noktasinda): Addiksiyon/Abdiksiyon +
Soketin A-P pozisyonu (Sek. 23)
. Skala IV (soket baglayicinin donme noktasinda): Soketin fleksiyonu/ekstansiyonu (Sek. 24)
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4.5 Lazer kullanimi

PROS.A. Assembly ile moduler bacak protezinin kurulum gizgisi baz alinarak kurulumu harici

bir lazer (6rn. yildiz lazer 743L5 veya LaserLine 743L20=230) ile kontrol edilebilir. Bunun igin

kurulum cihazi ve lazer agsagidaki sekilde birbirine dogrultulmaldir:

1. PROS.A. Assembly, zemine isaretlenmigs bir gizgi isaretine (veya dik agili birlesme yerine)
getirilmelidir.

2. Kurulum cihazi yiksekligi ayarlanabilen ayaklar ile dikey konuma getirilmelidir (Sek. 1, Poz. 11).
Gerekirse dikey konum A-P ve 6nden bir lazer ile kontrol edilmelidir. Referans gizgisi olarak
PROS.A. Assembly‘nin yan gerceveleri kullanilmalidir (Sek. 25).

Protez kurulumu bir lazer ile kontrol edilirken, lazer gizgisinin gergevede bulunan oklarin tam yatay

olarak gegmesine dikkat edilmelidir (Sek. 26). Oklar kurulum cizgisini (Sek. 26, Poz. A; Sek. 27)

ve On lazer gizgisini isaretler (Sek. 26, Poz. B; Sek. 28).
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4.6 Statik ve dinamik kurulum optimizasyonu

PROS.A. Assembly‘de protez pargalarinin kurulum énerilerine uygun olarak ana kurulumundan
sonra L.A.S.A.R. Posture'de (Sek. 29),TF modiler bacak protezleri i¢in kurulum 6nerilerine”
uygun olarak uyluk protezinin kurulum optimizasyonu, Siparis-No. 646F219=* yiik altinda ayagin
plantar fleksiyon konumunun uyarlanmasi ile gergeklesir (Sek. 29).

Onceden belirtilmis olan sistematik islem tarzi ile dogru protez kurulumu hedef odakl gergeklesir
ve tekrar yapilabilecek sekilde hazirlanir.

Dinamik ylrime provasinda ortopedi teknikeri hareket akisina gore ayarlari kontrol eder.
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5 Diz eksartikulasyon protezlerinin kurulumu

Kalga dénme noktasi  PROS.A. Assembly ile diz eksartikulasyon protezleri
(trokanter major)  yg tqkilabilir. Asagidaki dzellikler dikkate alinmalidir:

R | o . o
DL ! Dusilik soket uzunlugu nedeniyle soket baglayicinin
50 40 30 20 10 . .
dénme noktasi, kalga dénme noktasi (trokanter major)

Soket baglama aksi 6n ayari ) - 2
ile kapaga yerlestirilemez.

(mm olarak)

Trokantér major ylksekligi ile soket baglayici donme
noktasi yuksekligi arasindaki fark soketin artan fleksi-
yon konumunda soket baglayicinin 6n ayari yapilarak
kurulum cizgisi ile esitlenmelidir.

50

islem: Kurulum cihazinda soket sabitlendikten sonra
hizll baglama tertibati donme noktasinin yiksekligi
Skala IlI'de gorindr.

Trokanter major yuksekligi ve soket baglayici donme
noktasi yuksekligi arasinda belirlenen farka uygun
olarak degerler soket baglayicinin gerekli 6n ayari
farkl soket fleksiyonlarinda yan tarafta bulunan ta-
blodan okunabilir.

75

100
Trokanter majoriin soket baglayicinin gergek dénme noktasina mesafesi (mm olorak)

On ayar igin soket baglayicinin aksi, soket baglama
tutucusu dénme noktasindan ¢ozUllir ve anterior yonde
kaydirilir (bakiniz Bol. 4.3.1; Kisim ,, Anterior/Posterior").

Soket baglayicinin aksi maksimum 30 mm
anterior ve 10 mm posterior kaydirilabilir. Akstaki
oyuklar arasindaki mesafe 5 mm‘dir.

/
//

Soket fleksiyonu (° olorok

125

Soket fleksiyonu (° olarak)

Trokanter majoriin soket tutucusunun
15 12 7 3 . .
donme noktasina mesafesi (mm olarak)
7 5 3 1 25
13 10 6 3 50
20 16 9 4 75
27 21 12 5 100
-- 26 15 7 125

Soket baglama aksi 6n ayari ile dengeleme
(mm olarak)
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6 Bakim ve temizleme

6.1 Temizleme

sivri cisimler ile temas edilmemelidir.

Usuliine uygun olmayan temizlik nedeniyle hasarlanma. Agindirici temizlik maddeleri, ¢éziici mad-
deler, yakit, asit ve sirt fircalar vs. kullanmayiniz. Soket baglayicinin sisirilebilen pargalarina keskin ve

PROS.A. Assembly‘nin diizenli araliklarla yapilan genel temizligi diz ve soket tutucusu igin
yuksekligi ayarlanabilen destegin teknik agidan kusursuz ¢caligsmasi igin 6nemlidir. Ayrica PROS.A.

Assembly‘nin kullanim émri uzar.

Kirleri gikarmak igin nemli bezler ve hafif temizleme maddeleri veya gerekirse nemli bir plastik

firca kullaniniz.

7 Teknik veriler

Olciiler ve agirhk

Boyutlar (GxYxD)

700 mm x 2000 mm x 680 mm

Toplam agirlik (protezsiz)

45 kg

Protezin maksimum kurulum yuksekligi

1200 mm

Cevre kosullari

izin verilen depolama sicakligs

-10°C ... +60°C

izin verilen calisma sicakhg

+5°C...+40°C

Calismada ve depolamada izin verilen nem orani

% 70 v.H., kondanze degil

8 imha etme bilgileri

Kurulum cihazi PROS.A. Assembly artik kullanlmayacaksa, imha etme islemi bolgesel bir imha
etme sirketi tarafindan ilgili tlkenin ¢evre kanunlarina gére imha edilmelidir.
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O630p KOMMOHEHTOB

O630p KOMMNOHEHTOB

ey 8
r T @

1 MecrTo kpenneHus yaepxusaioLLero 6uta u gepxarens 7 Onopa AN perynvpoBKyM BbICOTbl 3a)KMMHOT0 MexaHuama
rNb3bI KONEHHOTO LapH1pa € 3aXMMHbIMU pblyaramm

2 MoHTaxHas pama ans 6a3oBoi CGOPKM NPOTE30B HUKHMUX 8 OcHoBaHWe pns perynmpoBKu BbICOTbI kabnyka
KOHeYHocTel 9 Onopa ans Hor C PErynMpoBKON yrna Hak/oHa

3 Onopa ANA PerynnpoBKU BbICOTbl 3aXXMMHOIo MeéxaHn3ma 10 Wkana ana PEerynnpoBku paccTosiHUS OT KOJIEHHOro
rNb3bI LwapHupa Ao nona

4 CKJ'Ial.El.I-If:lF| KPWBOLLMIMHAA PyKOATKa AN MMAPABINYECKON 11 Lkana ans perynmpoBku paccTosiHUSA OT BepTena
HaCTPONKK ONopbl AS1F PETYANPOBKM BbICOTbI 3aXKMMHOIO 6enpeHHON KOCTH A0 nona
MexaHu3Ma rmnb3asl 12 Perynupyemblie No BbICOTE HOXKU

5 [epxatenb runb3abl

6 3axumHas LaHra ons yaepxvsatowero 61uta KoNeHHOro
LwapHupa

11— < @

1 Ynepxuaiolime 6UTbl KONIEHHOrO WapHUPa 1 Y3en ueHTpupoBaHus
2 [lepxarenb runb3bl

3 Yanunutens ans yana LeHTPUpoBaHus
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O6was nHdopmauus

MHD®OPMALLUA

[ara nocnegHeun aktyanusaummn: 2014-03-12

e Cnepyet BHMMATENbHO NPOYMTaTh AaHHbIA OKYMEHT.

e Cobnioparite ykasaHus No TexHMKe 6€30MacHOCTM.

1 O6wasa nipopmauums

1.1 lNpeancnosue

C npuobpeteHrem cbopoyHoro annapara PROS.A. Assembly (PROSthesis Alignment Assembly),
Bbl BbIOpann ka4ecTBeHHOe n3genne, kotopoe obnerynt Bam nposegeHne 6a3oBon cOopku
MOZY/bHbIX MPOTE30B HVXXHWUX KOHe4YHocTew. [lepep ncnonb3oBaHnem c6opo4HOro annapara
B 06a3aTeNlbHOM NopsiiKe BHMMaTENbHO npoynTtanTe pasgen "lloctaBka n npuBeaeHvne B CO-
CTOSIHME FOTOBHOCTM K 9KCMnyaTauumn" 1 ykasaHusi No TexHnke 6€30nacHoCTy.

B paspene 4 "Cbopka moaynbHoro npotesa 6eapa’ Bam npeacrasneH 063op nosvumnin pasme-
weHust PCY npotesa 6eppa B c6opoyHOM annapare, a Tak)ke BO3MOXHOCTU JLOKYMEHTUPOBAHUS
npouecca cbopku npotesa. B pasgene 5 ykasaHbl ocobeHHOCTM cOOpPKM NPOTE30B NOCIe 3K-
3apTuKynsuumn koneHHoro cyctasa B annapate PROS.A. Assembly. B cnyyae BoO3HWKHOBEHMS
BOMPOCOB 1An npobnem obpaiantech, noxanyncra, B komnaHuo Ottobock.

Mbl ocTaBnsiem 3a cobom NpaBo Ha BHECEHWNE TEXHUYECKNX USMEHEHWI B UCTIONHEHNE N3Oenus,
onvcaHne KoToporo np1MBeaeHo B JAaHHOM PYKOBOACTBE MO NPUMEHEHMIO.

1.2 HaszHa4yeHune nsgenus

C6opoyHbii annapat PROS.A. Assembly npoussoactea Ottobock npuroaeH nns 6asosou
cH6OopKM MOAYNbHBIX MPOTE30B HUXHUX KOHEeYHoCcTeW. [lna TpexmepHon c6opKM MOOYNbHOMO
npoTe3a HMXHeN KOHEYHOCTM KONEHHBIN LIapHUP, NPOTE3HYIO cTony 1 cooTBeTcTByOWME PCY
MOHTUPYIOT B COOTBETCTBUM C peKoMeHaaumsiMm no cbopke. 3ateM runb3a dpukcupyeTtcs B
annapare 1 Kpenutcs K KOJIEHHOMY LLapHUPY.

1.3 DyHKLUMOHAaIbHbIE CBOVCTBA U3L[ENNS

Yctponcteo PROS.A. Assembly paspabotaHo anst 6azoBon c60pKU MOAYbHbBIX MPOTE30B HUXHMX
KOHe4HocTen (TazobenpeHHbIX NPOTE30B M NPOTE30B NOC/E 9K3APTUKYIALUN KONEHHOrO CycTa-
Ba). KoneHHbIn wapHup ¢urkcrpyetcs B annapare ¢ NOMOLLbIO CreLmanbHbiX YAepXMBaOLLMX
6UTOB B COOTBETCTBUM C NPeABapUTENbHO 3a[aHHbIMU 3HA4YEHUSMU A9 COOPKU U CoeauHseTcs
C NPOTE3HOWN CTOMOM M cooTBeTCTBYOWMMKN agantepamm (puc. 1-3). PacnonoxeHne runb3sbl
B NMPOCTPaHCTBE OCYLLECTBISIETCS C UCMNOSIb30BaHWEM AepXaTens runb3abl. LleHTp BpalueHus,
BOKPYF KOTOPOro Npou3BOAUTCS PETyIMPOBKa AepXaTesisl rMb3bl, COBMELLAIT C LLEHTPOM
BpaweHus begpa. STO NO3BOSISET BbIMOJHATL MOHATHOE PACMONIOKEHUE U GUKCALMIO MUb3bI
COrIaCHO MOJMOXEHMIO KYNbTU NaumeHTa (0CO6EHHOCTU A NPOTE30B NOCEe 3K3aPTUKYISLUN
KOMIEHHOrO cycTaBa, CM. pasgzern. 5).
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YkasaHua no TexHnke 6e30nacHoOCTU

C6opoyHbin annapat PROS.A. Assembly nossonset ocyliectBnsiTb TpexmepHyto cOopKy KOM-
MOHEHTOB MOAYJIbHbIX MPOTE30B HMXHUX KOHeYHocTen Ottobock 6e3 npumeHeHns nasepa ¢
BO3MOXHOCTbIO M3MepeHusi 1 BocnpousseaeHus. [Npu cobnogeHn 6a3oBon yCTaHOBKM aBTOMa-
TM4eckun cobnopatoTcs Bce pekomeHaaumm no cbopke. BoamoxHo npoBeaeHve 3amepa rotoBbIx
MOAYNbHbIX NPOTE30B HMXXHUX KOHEYHOCTEN, HanpuMep, AJ151 NOCNeAyoLWEero NpoTe3npoBaHus.

1.4 CoeagnHUTENIbHbIE CUCTEMbI

K cbopoyHoMy annapary npunaraioTcsl ABa BapuaHTa Aepxartens ruib3bl C pasnnyHbIMn guame-
TPamu rnnb3bl, BK/OYasA yAIVHUTENN U yaepXuBatoLme 6uTbl Ans koneHHbIx wapHupos Ottobock
(puc. 3 n 4). Nepxatenb runb3bl 743Y594 npepoctaBnsier BO3SMOXHOCTb KPEnaeHUs rmfib3 ¢
Anametpom ot 145 mm o 200 mMm; gepxarenb rmnb3bl 743Y594=1 npurogeH ons npumeHeHus
C runb3amu guametpom ot 90 mm oo 145 mm.

1.5 OTBeTCTBEHHOCTb

[MponsBoaunTenb HeceT OTBETCTBEHHOCTb TONIbKO B TOM Clly4ae, ecnv nspenve npuMeHsnoch
B YKa3aHHbIX YCNOBUSX 1 B COOTBETCTBUUN C NPEAYCMOTPEHHbIM HasHaveHneM. srotoButenb
peKoMeHayeT MCNoNb30BaTb N3aenme Haanexatmm obpa3om 1 OCYyLLLECTBATb YXOZ, 32 HUM B
COOTBETCTBMM C MHCTPYKLMEN MO NPUMEHEHMIO.

Bce pemMoHTHbIe 1 cepBUCHbIE paboTbl AOMKHbBI BbINOHATLCS UCKIOUUTENIBHO YNOTHOMOYEHHbIM
nepcoHa oM Npu ycnosumn cobniofeHnst YCTaHOBNEHHbIX 3aKOHOAATEIbCTBOM MOJIOXeHW. B
cllyyae HeHaznexaluero obcny>XxmBaHus UM PeMoHTa, NPOBEAEHHOrO Ntobow Apyron, oTau-
yarowencst ot komnaHum Ottobock drpmoin, MoryT BO3HUKHYTb ONACHOCTU A5 NOSIb30BaTENEMN.
MNpounssoauTenb He HeCeT OTBETCTBEHHOCTM 3a YLLUep6, BO3HWKLLNIA BCIEACTBUE HEHAAIEXALLLErO
NPVYMEHeHUsl Al aHHOro annapara.

2 YKasaHus nNo TexHMKe 6e30nacHoOCTU

2.1 3HayeHne cuMBOJIOB

MpenynpexaeHns 0 BO3MOXHOMN OMacHOCTU HECHYACTHOrO CrlyHas Un NMoayYeHUs TAXKesbIX
TPaBM.

MpeaynpexaeHust 0 BO3MOXHOMN OMACHOCTH HECHYACTHOTO Cllydast Ui Mosly4eHUst TPaBM.

[ 1 TMpepynpexaeHns 0 BOSMOXHbIX TEXHUYECKMX MOBPEXAEHMSIX.

YkasaHus no aKkcnnyatauum n3nenus. YkasaHus Ans CEpBUCHOrO NepcoHana.

112 | Ottobock 743A200



YkasaHua no TexHnke 6e3onacHocTm

2.2 O6Lymne MHCTPyKUum no 6esonacHocTun

MHPOPMALUA

BHauane cnepyet 03HaKoMUTLCS C AaHHBIM PYKOBOACTBOM Mo npumMeHeHuto! [Jo Havana ncnonb3oBaHus
03HaKOMbTECb C 0COOEHHOCTAMU 06paLLeHNsa C U3genveM, a Takxe ¢ ero paboTon.

/A BHUMAHUE

OnacHocTb cnoTbiKaHUs U yaapoB o BbicTynatowme Yactn. CeobopgHoe pasmeleHne cbopoyHoro
annapata PROS.A. Assembly B nomelLieH1M 3anpeLLeHo: annapar cneayeT BCeraa yctaHaBnmBaTth 3aHeN
CTOpOHOM K cTeHe. Jepxatenu runb3abl cnegyet Bceraa XpaHute 6€3 yanmHmuTenen n ¢ HanpaeneHHbIM
BHYTPb 32)KMMHbIM YCTPOMCTBOM Ha HecyLen nnactvHe. KpuBOLLMMHYIO PyKOSITKY HACTPOMKIW OMopbl AN1s
PEryMpoBKU BbICOTbI 3aXXKMMHOI0 MexaHn3ma rsib3bl BCeraa CreayeT CKnaabiBaTb.

/A BHUMAHUE

OnacHocTb TPaBMMpPOBaHMS HENPOYHO HATAHYTbIMU KOMMOHEHTaMU npoTtesa. 3axuMaTb pa3peLua-
€TCA TOJIbKO T€ KOMMNOHEHTbI, KOTOPbIE MOXHO HaAeXHO yaAepXnBaTb N HanpaB/idTb BO BPEMA C60pKI/I
npotesa begpa.

/A BHUMAHUE

OnacHocTb nony4yeHus TpaBm Npu HeHapnexaliem npumeHeHun. MNpu HeHapnexallem obpalleHnm
CYLLLeCTBYET ONacHOCTb NOJTy4eHNs OLUMBOYHbIX pe3ybTaTtoB CO0PKU, YTO BEAET K PUCKY TPaBMUPOBaHUS
nauvenTa. Mlagenve cnepyet ncnonb3osatb TOSILKO MO HA3HAYEHWIO.

Cnepyet cobniopatb COOTBETCTBYIOLLME YKa3aHusi No cOopKe, NpeaocTaBneHHble B pasaene 4.5 u B
PYKOBOACTBAX MO MPUMEHEHMIO NCMOMb3YEMbIX MPOTE3HbIX LWapHUpos/PCY.

OcHoBoWM A TOYHbIX pe3ynbTatoB CO0PKM N USMEPEHWS SIBASIETCS KCMITyaTaLysi Ha POBHOM NMOBEPXHOCTY.

MoBpexaeHus BcneacTene cunbHbix BU6paunin. CunbHole Bubpaumm yetpoictea PROS.A. Assembly
MOFYT NPUBECTU K AedpopmMaLym KOHCTPYKLMM U, COOTBETCTBEHHO K HETOYHbIM pe3ynbTataM cOopku u
namepeHus. 3anpewtaetca noaggepratb cb6opoyHbin annapat PROS.A. Assembly cunbHbiM Bubpauusm.

MoBpexaeHune ruapasnmyeckon cuctembl. Cuctemy rmapasiMyecKon HaCTPOMKM OMOpbI AJ1st perynu-
pOBKI/I BbICOTbl 3a>)KMUMHOI0O MexaHn3ma rmib3bl 3ar|peu.|,aeTc;| I'IpOpr‘-IVIBaTb 3a npe,u,enbl ynopa.

MoBpexaeHus aepxarens runb3bl. Bosne HapyBHbIX YacTen aepxatensi Mnb3bl 3anpeLLaeTcs nosb-
30BaTbCs OCTPbLIMU UJIM OCTPOKOHEYHbIMW NPEeaMETaMMU.

nOBpe)KJJ,eHVIﬂ Bcneacrtene Hel'lpaBVlﬂbHOf;l ynaKoOBKMW. I'Ipw nepecbuike nsgenuna cneayet nCnoib3o-
BaTb TOJIbKO OPUTMHaJIbHYIO YNaKOBKY.

NHD®OPMALLUA

rVI,EI,paBJ'II/I‘-IeCKaﬂ CcucTeMa onopbl AJid peryinpoBKn BblICOTbl 3aXXMMHOIO ME€XxaH13Ma rmb3bl HE Tpe6yeT
TEXHNYECKOro 06Cﬂy)Kl/IBaHVIH.
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MNocrtaBka 1 npueegeHne B COCToaHMEe roTOBHOCTU K 3KCnyaTtaunm

3 MNocTtaBka U NpuBeaeHUe B COCTOSIHUE FOTOBHOCTU K aKcryara-
LUn

3.1 [NoBpexaeHus1 BcneacTBue cullbHbIXYKasaHusi No obecne4yeHnro Hagex-
HOU TPAaHCNOPTUPOBKU

MoBpexaeHns BcneacTeMe HeHagnexalen TpaHcnoptnpoBkn. CoopoyHbin annapat PROS.A.
Assembly sanpeliaetca TpaHcnopTMpoBaTh 6e3 ynakosku. Bo Bpemsi TpaHCnopTMpoBKM HEOBX0AMMO
n3beratb CUNbHbLIX BUOpALIUN.

C60pouyHbIM annapart 3anpeLlaeTcs NoAHNMaTb UM NePEHOCUTb C 3aXBaTOM 3a OMOpPY ANt PEerynMpoBKU
BbICOTbI 32)XMMHOI0 MEXaHN3ma KOJIEHHOTO LWapHMpPa UAN MUb3bl.

MNMocTaska yctponctea PROS.A. Assembly ocyluiectensercs B aepeBsHHOM silmke. [ns TpaHc-
noptupoBku cbopoyHbii annapat PROS.A. Assembly dukcrpyetca TpaHCnoOpTUPOBOYHbIMU
PEMHSAMU, YTOObI HE JOMYCTUTb €r0 COCKasb3blBAHWUSA UV OMPOKNAbIBaHUS.

3.2 PacnakoBbiBaHne U rnpoBepKa

Yctponcteo PROS.A. Assembly noctaBnseTcsi B NOJHOCTbIO CMOHTUPOBAHHOM COCTOSIHUMN.

1. Mocne pacnakoBkn PROS.A. Assembly n npuHagnexHocten kK Hemy HeobxoaMMO Npo-
BEPUTb YCTPOMCTBO Ha KOMMJIEKTHOCTb N Hann4ne BO3MOXHbIX MOBPEXAEHNNA B pe3ynbrare

TpaHCcNopTMPOBKK. [1pn Hann4Mn noBpexaeHns B pesynbTaTe TPaHCNOPTUPOBKK CleayeT
o06s13aTeIbHO NPONHPOPMUPOBATb IKCNEAUTOPCKY KOMMAHWIO.

2. YpanvTb TpaHCMOPTUPOBOYHbIE KPEMNIEHUS, YNaKOBOYHbI MaTepua 1 Kneu B 1 Ha yCTPOK-
ctBe PROS.A. Assembly. N3Bneyb pykoBOACTBO N0 MPUMEHEHWMIO 1 NpuiaraemMblin matepuan
13 BHYTPEHHEN YacTu YNakoBKMU.

3.3 Mecto yctaHOBKU U yC/10BUSI NPUMEHEHWSI U3AeNNs

Temnepartypa okpyxatoLen cpeabl He foMKHA 3HaYnTeNbHO npesbiwath 22 °C. YkasaHHble
TeXHUYeCcKne xapakTepucTuky (CM. pasaen 7) kacaloTcsi okpyxatolen Temneparypbl 22 °C.
[Mpyn OTKNOHEHMWN OT YCIOBUIN NPUMEHEHUS U3LENUS BOSMOXHbI APYr1e 3HAYEHUS.

3.4 YcraHoBKa cbopo4yHoro annapara

MNoBpexaeHns BcneacTsne cuibHbix BU6paunin. CunbHele Bubpauum yctponctesa PROS.A. Assembly
MOryT NPUBECTU K AedpopMaLym KOHCTPYKLMM U, COOTBETCTBEHHO K HETOYHbIM pe3ynbTataM cOopku U
ns3mepeHusi. 3anpeLuaetcs nogeeprarb cbopouyHbin annapat PROS.A. Assembly cunbHbiM Bubpaumsam.

OcHoBoW A5 TOYHbIX Pe3ynbTaTtoB COOPKM U MBMEPEHUS SIBNSIETCS SKCMNJyaTaums yCTpoMCTBa
PROS.A. Assembly Ha poBHoI noBepxHoCTU. B kayecTBe ycTponcTBa BbipaBHUBAHMSA MO BbICOTE
ANS BEPTUKAIbHOM IOCTUPOBKM annapara ciyxXaT peryampyemblie no BbicoTe HOXKK (puc. 1,
nos. 11). [lns npoBepku IOCTUPOBKM MOXHO NPUMeEHNATL Nasep (cMm. pasaen 4.5) unu yposeHsb.
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Cb6opka moaynbHoro npotesa begpa

4 C6opka moaynbHOro nporesa 6egpa

MHDPOPMALUA

C nomoupto yetpoicta PROS.A. Assembly MoxHO Takxe BbINOMHATE COOPKY NPOTE30B NOC/E 3K3ap-
TUKYNSiLMK KoneHHoro cyctaea. CooTBeTCTBYyIOLLME YKa3aHus CM. B pasaene b.

[Mpennocobinkon Ans BEpHOM CTaTUKKU NpoTesa sABAseTca ero cuctematmyeckasi cbopka. OcHoBy
ANna aToro popmupytoT npeanucaHmsa no 6a3oson cbopke, yCTaHOBNEHHbIE B KIIMHUYECKUX UC-
cnepoBaHusix. [pu nomowmn aTux npeanucanni 6eiim paspaboTtaHbl pekomeHaauum no cbopke
AN MOAynbHbIX NpoTe3oB 6eapa npoussoacTtsa Ottobock (cm. npunaraemsi noctep "Pekomen-
fauum no cbopke Ans MOAyNbHbIX TpaHcheMopasibHbIX MPOTE30B HMXKHUX KoHevyHocTen (TF)",
HoMep Ons 3akasda 646F219=").

KoHcTtpykums yctporictea PROS.A. Assembly no3sosnsieT ynpoctute peannsaumio faHHbIx pe-
kKomeHgaumn no cbopke. C nomoLubio To4HOM 6a30B0N COOPKM MOAY bHBIX NPOTE30B beapa B
annapare PROS.A. Assembly ontmanbHO MCNONb3yOTCA NPenMyLLEeCTBa KONEHHbIX LUAPHMPOB.

4.1 PasmeLueHue cronbl

Bbibop pekomeHayemon NpoTe3HoM CTomMbI OCYLLECTBASETCS cornacHo knaccudukauum MOBIS®
(BbI6OP B COOTBETCTBUM C YPOBHEM aKTUBHOCTU U GyHKLMOHAbHBIMU TpeBoBaHVSIMY NaLmMeHTa).
1. PackpyTutb 3a)XMMHOW BUHT Nog, onopou Ans Hor (puc. 5, noa. A) n otperynmposatb Tpebye-
Mble napameTpbl COOPKM — CMeLLieHVe BNepea, pa3BopoT CTOMbI HAPYXY M BbICOTY Kabnyka
Ha YpOBHE KpenieHus ctonsl — cnegytowmm obpasom (puc. 5/6):
e CornacHo yka3aHnsiM COOTBETCTBYIOLLErO PYKOBOACTBA MO NMPUMEHEHNIO CEPEANHY CTONMbI
cMecTuTb Briepes, A0 nvHuKM cbopku (puc. 5, nos. B). [Ana atoro cmotpute pykoBoacTsa
no NPYMEHEHWIo CTon.

* VlHanBuayanbHo yctaHOBUTL Tpebyemblin pa3BopoT cTonbl Hapyxy. [peaBapuTtensHas
HacTponka ok. 5° (puc. 6).

3a>XXUMHOW BUHT BHOBb NPOYHO 3aTAHYTh.
2. YctaHoBUTL dakTUHeCKyo BbicOTy kabnyka nitoc 5 mm (puc. 5, noa. C).

3. Paamectutb cTtony Ha onope Aas HOr NPoAosbHOM ocbio Mo LeHTpy. CepenmHa kabnyka un
cepefvHa NATKn AOSIKHbI coBnaaathb (puc. 7/8).
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Cb6opka momynbHoro npotesa 6egpa

MepekpecTbe
NnHUIA paboyen no-
BEPXHOCTYU

MpoponbHas
OCb CTOrbI

/

CepeavHa
<— kabnyka/
NATKM

4.2 PasmeLLeHne KO/IeHHOro LuapHupa

/A BHUMAHUE

OnacHocTb 3aLlemieHns B pesynbTarte He,0CTaTO4HON GpUKCaL MM Onopbl ANS PEryIMPOBKU BbICOTDI.
Mocne Bcex paboT No HACTPOWKe ONopbl ANs PEryIMPOBKN BbICOTbl 3KMMHOMO MEXaHn3Ma KOEHHOro
LIapHUpPa 3aXMMHbIE pblYark NPOYHO 3aTsHYThb, YTOBbI MPEAOTBPATUTL COCKab3blBaHNE OMOPbI.

Mpwn cbopke mopynbHoro npoteda 6eppa B yctporctee PROS.A. Assembly nonoxeHue ko-
NEHHOrOo LWapHMpa cornacHo pekomeHgauusm komnaiun Ottobock aBTomatnueckun 3apaetca

C NoMoLblo 3aXXNUMHOM LaHrun.

1. MocpepcTBOM NONOXEHNS 3A>XKUMHOM LLaHTX B OMope 4151 PEryIMPOBKY BbICOTbI 3aXXKMMHOIO
MexaHn3ma KOMEHHOrO LapHMpa ycTaHaBIMBaeTCs pa3BopoOT HapyXy Ha 5° ans cootseT-
CTBYIOLLEN CTOPOHbI amnyTaumu (cnesa/cnpasa). [ns atoro uandy 3aXXMMHON LaHTN BCTaBUTb
B OTBEPCTME MeCTa KpenneHus 3aXXMMHON LaHru (puc. 9).
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Cb6opka moaynbHoro npotesa begpa

2. BcTaBuTb B 3aXXMMHYI0 LLaHTy NOAXOAALLME A8 WapHMpa yaepxusaowme 6utsl. OgHoun nnm
[AByMsi TouKamMy 0603Ha4YaeTcsl cooTHeceHne KoMnoHeHToB (puc. 10).

3. 3akpenuTb MoAyNbHbIN KONIEHHBIN LIapHUpP. Bnaropaps yoepxwvsatoLumm 6utam 1 LaHre To4HO
3apaercs pasBopoT HapyxXy (puc. 11), a Takxe PppoHTanbHOE 1 carnTTanbHOEe MoJIoXKEHME.

4. OnpepennTb ANIMHY HECYLLEro Moayns:

e Onopy Ans perynMpoBKu BbICOTbl NEPEABUHYTb BBEPX U 3adpMKCUPOBaTb C MOMOLLLbIO 3a-
XWMHBbIX pbl4aros.

* BuHTOBOW MOAYNb YCTAHOBWUTL Ha HECYLUMI MOAY/b.

® OTBUHTUTb IOCTUPOBOYHbIE BUHTBI HA HECYLLLEM MOZYJIE U YCTaHOBUTb HECYLLMIA MOZYIb Ha
IOCTUPOBOYHYO NUPaAMUAKY CTOMbI.

e Onopy ANna perynnMpoBKu BbICOTbl NEPeABUraTb BHU3 4O TeX MOp, NoKa ICTUPOBOYHAS
nupamuaka KoJIeHHOro LapHUpa He BOMAET B CLENNIEHME C BUHTOBLIM Moaynem (puc. 12).
CuunTaTb flaHHbIE CO LWKasbl AN PACCTOSHUS OT KOJIEHHOrO LWapHupa Ao nona (puc. 13).

® BblyMcnntb pasHuLy C pacyeTHOW AJIMHON U pa3MecTUTb HECYLUMA MOAYNb Ha onpeae-
NEHHYI0 TakKnM 06pas3om ANMHY.

5. B sakntoyeHne CMOHTMpPOBaTb MOAYJ1bHbIE€ KOMMNOHEHTbI MNP MOMOLLN KOCTUPOBOYHbLIX BUHTOB.
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4.3 PacnonoxeHue rusib3bl

4.3.1 PyHKUNN gepxxatensi rub3bl
Ons pasmelenms runbabl cbopoyHbii annapat PROS.A. Assembly ykomnnektoBaH yctpon-
CTBOM ObICTPOro HaTsXXeHusi rnnb3bl (puc. 15/16).

[Ons cootBeTCTBMA MHAMBMUAYANbHBIM NOTPEOHOCTAM NauMeHTa C NOMOLLbIO 3TOro YyCTPOUCTBa
rMAb3y MOXHO cneayowmm ob6pa3om pasMecTuTb NO NMHUKN COOPKM COornacHoO napaMmeTpam
nauueHTa:

e CrubaHue/pasrmbaHue: °- perynMpoBka B LEHTPE BpaLLeHus B Aepxartene runb3bl (puc. 14,
nos. A). ®ukcauns ocyLLeCTBASETCS NPU MOMOLLM 3aXMMHOro BUHTA (puc. 14, nos. B).

e Apnykuus (npuBeaeHune)/abaykums (oTBeaeHne): °- perynmposka (MM) B LLEHTpE BpaLLeHus!
3aXKMMHOro MexaHn3ma aepxartensi rnnbsbl (puc. 15, nos. E). basoas yctaHoBka (BepTukasb-
HOe MOJIOXEHUE): MPOAONbHAs MapKMPOBKa Ha OCY AepxXarens rmib3bl U cepeauHHas
MapKUpOBKa 3aXXMMHOro MexaHu3mMa Aepxxarensi ruib3bl HAXOAATCS HA OAHOWN JIMHUM.
(EonHnua nsmepenns®; 1 penenune 2°) OcnabneHve/bukcaumsa nocne U3MEHeHU perynu-
POBKM OCYLLECTBNSETCA NPU MOMOLLM 3aXMMHOro pbidara (puc. 15, nos. B).

¢ AHTepuopHoe/nocrepuopHoe NnonoXeHue: cMeLLieHne Bnepea/Hasaz, ocy aepxartens rinb3abl
B LLEHTPE BpaLLEHNS 3aXXMMHOro MexaHu3ma aepxarens runb3asl (puc. 16, nos. A). basosas
yCTaHOBKa: 2-1 MapKUpoBKa ocu (Yyrny6neHHbIl Nas) ycTaHaBNMBAETCS B OAHY JIMHWIO NO
BbICOTE C 3aXMMHbIM MexaHn3MoM aepxatensi runb3asl (puc. 15, nos. C). OcnabneHune/dpuk-
caumsi OCyLLLeCTBNSIETCA MPU MOMOLLM 3aXMMHOro pbidara (puc. 15, nos. B).

e MeaunanbHoe-narepanbHOe NONIOXEHUE: MeaManbHOE UK NaTepanbHOe CMELLEHNE 3a-
XMMHOIO MexaHvM3Ma aepxartesis runb3bl Ha pacoHHon Tpybke (puc. 15, nos. D). Basoas
yCcTaHoBKa (HyneBOe MosIoXeHMe): 3aXKMMHOW MEXaHU3M AepXaTens rmib3bl HaXo4UTCH
no ueHTpy Hapg wkanon M-L (puc. 15, nos. E). OcnabneHve/dukcaumns ocyuectensercs
npv NOMOLLM 3aXMMHOro pbiyara (puc. 15, noa. F).
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e [1ns pukcaumm runb3abl CNyXuT HagyBaeMbli KOMMOHEHT Aepxatens runb3bl (puc. 16, nos. B
HarHeTatenbHas rpywa (puc. 16, nos. C) 1 ysen ueHTpupoBaHusl ¢ rMbkon 3Be3404K0
(puc. 16, nos. D).

)1
7z

4.3.2 NoaroroBka runb3bl

Mepepn pasmelleHvem/dprkcanmen rmnb3bl Ha NatepanbHON CTOPOHE crieayeT 0603Ha4UThL ee
cepeauHy npv NOMOLLM NPOKCUMaIbHON Y ANCTanbHOW TOYKMW, AEUCTBYUTE NPU 3TOM Cleayto-
wmm obpasom:

e [lucranbHas Touka (puc. 17, no3. A): oTMeTKa LeHTpa rusib3bl Ha ee KOHLe. 3aTeM NPOBECTH
nMHUIO Yeped obe TOYKM OT Kpasi A0 KOHLA MIib3bl.

¢ [lpokcumanbHas Touka (puc. 17, nos. B): oTMeTka BepxHero kpas 6onbLioro seprena 6e-
APEHHOM KOCTU MO LEHTPY rib3bl (LEHTP BpaleHus Ta3ob6eapeHHOro WwapHmpa).
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4.3.3 @ukcaumns runb3bl

NHD®OPMALNA

Pasmeu.l,eHvle r’Mnb3bl BCErga OCyLWeCcTBNAeTCA O4HUM N TEM Xe O6p3.30M, HE3aBNCKMMO OT ero marepuana,
TexHonornm pa60TbI, OJIMHbI KYJ1IbTU N COEANHUTENbHbIX aAanTepoB.

Mepepn pasmelLeHNeM rMnb3bl HEOOXOAMMO COBMECTUTL LLEHTP BpalleHus Ta306eapeHHOro
WwapHupa (otmeTka 6onblioro Beptenia 6eapeHHON KOCTU) C LIEHTPOM BpalleHUs aepxarens
rMb3bl MO BEPTUKANIM U TOPUBOHTANU, NOCHE Yero — 3adpukcrMpoBartb.

®dukcaumsa runbsbl MO LEHTPY AOCTUraeTcs B ANCTasIbHON TOYKE C NMOMOLLbIO y3/1a LEHTPUPO-
BaHMA C rmbkon 3Be3goykon (puc. 16, nos. D) n Ha npokcnManbHOM TOYKE C NMOMOLLbIO CaMo-
LLEHTPUPYIOLLLErocst HaayBHOrO Aepxartens runb3bl (puc. 16, noa. B).

1. Bbibpatb Nnoaxoaawmmn aepxartesib rnib3bl B COOTBETCTBUM C AMAMETPOM Mb3bl (743Y594=1
ans & 90-145 mm, 743Y594 pna & 145-200 mMm) 1 npy HEO6XOAUMOCTU NOAXOASLLMM
yOVMHUTENb AN1S y3na LEHTPUPOBaHUS B COOTBETCTBUM C AJIMHOW MMb3bl, BCTaBUTb €r0 B
32XMMHON MexaHn3M 1 3adprKCUpoBaTb 3aXMMHbIM pbldarom (puc. 15, nos. B).

2. Hapetb runb3y Ha ysen ueHTpupoBaHus. [Mbkaa 3Be3goyka ClyXuT B Ka4eCTBE UCXOLHOM
TOYKU N5 dmKcaumm No LEeHTpy Ha ANCTanbHOM KoHue (puc. 18, nos. A).

3. Tunb3y npuxmmaTte NPOTUB CUMbl YNPYrOCTU LEHTPYIOLLEro y3na Ao Tex nop, noka obo3Ha-
YyeHHas Ha rMnb3e To4ka Ha ypoBHe 6onbLuoro BepTtena 6egpeHHon koctu (puc. 19, nos. B)
He ByneT coBnajatb C LEHTPOM BpaLLleHus aepxartens runb3asl (pyuc. 18/19, nos. B). B 10 xe
BpeMsi Heobxoanmo obpaliatb BHUMaHWe Ha drKcaumio No LEHTPY Ha ANCTaNbHOM KOHLE
rMb3bl.

4. 3akpbiTb BUHTOBOW BEHTWU/b HA HArHETATENIbHOW rpyLUE U HAZyTb HAZyBHOW KOMMOHEHT Aep-
Xartens rusib3bl Ha ee NPOKCUMabHOM KOHLE.

5. lNMpoBepuTb NONOXEHME LIeHTPa BPaLLEHNS U NPU HEOBXOAMMOCTN OTKOPPEKTUPOBaTh GUK-
caupmio.

(19
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4.3.4 PazmeLLeHne runb3bl

Tenepb MCNoNb3yOTCS BO3MOXHOCTU PETYIMPOBKN AepxaTens rnnb3bl (CM. pasaen 4.3.1), 4tobbl
Haanexalum o6pasoM pa3amMecTuTb rMib3y MO OTHOLUEHUIO K KONleHHOMY WwapHupy. OcHoBow
ANS perynupoBku crubaHusi/pasrnbanus, agaykunn (npuseneHus)/aboykumm (oTBefeHus),
cMelleHuns B HanpasneHnn A-P 1 potaummn sBnaoTcs napameTpbl NauMeHTa U 3agaHHble 3Ha-
4yeHus pekomeHpaumin no cbopke Ottobock.

4.3.5 CoepunHeHune runb3bl C KOJIEHHbIM LLUaPHUPOM

1.

[ns noaroToBkM NpocTpaHcTBa nop, cOopKy AepxaTenb rMnb3bl NepeaBUHYTb B NMPOKCU-
MaJibHYH 4acTb NPW NMOMOLLM F'MAPABINYECKON HACTPONKM ONOpPbI A PETYNIMPOBKY BbICOTbI
3aXNMHOro MexaHuama runbasbl (puc. 19, nos. C).

. MoBopoTHbIN afanTep/nBONHON afanTep, a TakXXe 3aK1agHON aHKeP WY MMb30BbI aganTep

+ HacagkKy CMOHTMPOBaATb Ha KOJNIEHHOM LUapHUpe.

. C nomoLwplo ruapaBnnyecko HAaCTPOMKM OMOpPbI A1 PEryIMpOBKN BbICOTbI 3aXXKMMHOIO

MeXaHnu3Ma rnmjib3bl ONyCTnTb rnMJib3dy B AMCTa/IbHOM HanpaB/iaeHUN 00 JIENeCTKOB adantepa
nnn Hacagku riJib3bil.

. OTperynupoBaTtb paccTtosiHMe oT ceganuwHoro 6yrpa go nona (puc. 1, nos. 11) cornacHo

AHTPONOMETPUHECKNM AaHHbIM NaLlneHTa C NOMOLLbIO rmp,pasnmquKoDl H8.CTpOI7IKVI onopbl
418 PperynnpoBkn BblCOTbl 3aXXMMHOIoO MeéXxaHn3Ma rmib3bl (pl/IC. 20)

. COG,EI,VIHI/ITb r’mnbgdy C 3akjlagHbiM aHKEpPOM UJn Haca,u,Koﬁ r’Mnb3bl.

4.4 [lokymeHTMpoBaHue npouecca c60pku nporesa

TpexmepHasi cbopka MoaybHbIX MPOTE30B HMXHEW KoHe4HOoCTH ¢ nomolubio PROS.A. Assembly

npegnonaraet BOSMOXHOCTb USMEpPEHNAa 1 Bocnpon3eeneHna BCero npouecca.

CnepytoLme gaHHble 0 CH6Opke MOXHO CHUTATh C MOMOLLLIO MHTErPUPOBaHHbIX LwKan (puc. 1-I1V)
1 MCMNONb30BaThb AJIS NOCeayoLero NPoTe3npPoBaHUs.

* Lkana | (Ha onope A5 HOr): NOJIOXEHWE CTOMbI + Pa3BOPOT CTOMbI HAPYXY (puc. 21)

* Lllkana Il (Ha 6okoBoM pame): pacCTOsIHUE OT KOJIEHHOrO WwapHupa o nona (puc. 13);
paccTosiHMe oT 6onbLIoro BepTena 6eapeHHon KocTu Ao nona (puc. 22)

* LWkana lll (B ueHTpe BpalLeHMa 3aXXKMMHOIO MexaHn3Ma gepxarens runb3abl): aaaykums
(npuBepeHue)/aboykuns (otBegeHme): + A-P-nonoxenne runb3abl (puc. 23)

743A200
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* UWkana IV (B ueHTpe BpaleHns aepxartens runb3bl): crnbaHve/pasrnbaHne runbsbl
(puc. 24)

T wrmni2n

4.5 lNpumeHeHune nasepa

C6opKy MoaynbHOro npotesa HuxHen koHevHocTn npu nomolm PROS.A. Assembly moxHo

NpPOBEPUTb OTHOCUTENBHO NNHUKN COOPKM, NCMOSb3YS AONOHUTENbHbBIN BHELLHWIA Nasep (Hanp.,

nasep c nepekpewmparowmmmucs nuHmamm 743L5 nnu LaserlLine 743L20=230). Npwn atom

c6opoYHbIN annapar u nasep HeobxoANMO HaCTPOUTb CleayoLWmnM 06pa3om NO OTHOLLEHWIO

Apyr K Apyry:

1. BblpoBHsaTb ycTporictBo PROS.A. Assembly no HapucosaHHOMy Ha nosy npsiMoyrosisHoMy
nepeKpeLLMBaHNIO IMHUI (UM NO NMEIOLLMMCS MPSIMOYTOJIbHBIM LUBAM KEPaMUYECKOW MANTKM).

2. C60poH4HbIN annapar BbIPOBHSATL MO BEPTMKaIN NPV NOMOLLM Peryanpyemblix o BbiCOTe
Hoxek (puc. 1, no3. 12). [pu Heob6x0AMMOCTM NPOBEPUTL FOCTUPOBKY B HanpasneHun A-P
1 pOHTaNbHYIO IOCTUPOBKY C MOMOLLbIO la3epHOro oTeeca. B kavecTBe ncxoaHOM NMHWUM
ncnonb3oatb 6okoByto pamy PROS.A. Assembly (puc. 25).

Bo Bpems koHTpona c6opku npoTesa npu nomoLum nasepa cnegyet obpailiare BHUMaHMe Ha
TO, 4TOGbI NIMHUA OTBEca fla3depa TOYHO MO BEPTUKAaNN nNpoxoauna Yyepes obo3Ha4yeHHble Ha
pame ctpenku (puc. 26). Ctpenku o6o3HavaloT nnHuo cbopku (puc. 26, nos. A; puc. 27) un
dpoHTanbHyto NMHuo oTBeca (puc. 26, nos. B; puc. 28).
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4.6 Cratn4yeckasi n ANHammn4deckasi ontnmMmmn3aumns C60pKM

Mocne 6a3oBon cbopkn koMnoHeHToB npoTtesa B yctponctee PROS.A. Assembly B cooT-
BETCTBMM C PEeKOMEeHAaLMsaMN OCYLLEeCTBSEeTCA cTaTnyeckas ontummsaums cbopku npotesa
6enpa Ha L.A.S.A.R. Posture (puc. 29). Ee npoogsat cornacHo "PekomeHgaumsim no cbopke
AN MOAY bHbIX TPaHCeMOopasibHbIX MPOTE30B HMXHUX KOHeyHocTen (TF)", Homep ansa 3akasa
646F219=" nyTeM NOArOHKN MNOMOXEHNS NOAOLIBEHHOIrO CrMbaHNs CTOMbI NOA, Harpy3KoMu.

Mpn nomoLm BbiLe Ha3BaHHOIO CUCTEMATMYECKOro crnocoba AenCTBMN NPOU3BOANTCS LieneHa-
npaBfieHHasi NOAroToBKa Haasiexatlen cOopku NpoTe3a C BOSMOXHOCTbIO BOCNPOU3BELEHUSI.

Mpun anHamunyeckon NnpobHon xoabbe TeEXHUK-OPTONEL NPOBEPSET HACTPOWKN HA OCHOBaHUN
npoLecca ABUXEHUS.
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Cbopka npoTe30B Nocne Nnocse 3K3apTUKyISaLMN KONIEHHOIO CycTaBa

5 C6opka NpoTe30B nocJie nocne 3K3apTUKYSILUN KOJIEHHOTO Cy-
cTaBa

Llentp Bpawenus 6eapa  C nomolubto yetporctea PROS.A. Assembly moxHO
(Gonbiwoit BepTe” 6e”pe“H°"' kOC™)  rakske BbIMOMAHSITL CEOPKY MPOTE30B MOCAE 9K3ap-

- % % % TUKYNsiLMK KoneHHoro cyctaBa. Cnepyet obpawatb
50 40 30 20 10 BHYMaHWE Ha creayoLlime ocobeHHOCTH:

CwmelueHve Bnepeps,

OCb AepXaTensi rnb3abl (B MM) B cBasn ¢ manon gnnHoun runb3bl LLeHTp BpaLleHns

AepXxarena rmnb3bl MOXeT He coBnajartb C LEHTPOM

BNepes, Npu pasnnyHoM crnbaHnn rub3sbl.

,D,J'IFI CMeLLEeHNd Brnepen OCb gepxaresia rmb3bl ocna-
615107 B LEeHTpe BpalweHNa 3aXXMMHOro MmexaHmsma
AepxXxarenda rmnb3bl 1 CMeWwakoT B aHTEPMOPHOM Ha-

\ZLL—L_ npasneHun (cM. pasaen 4.3.1; ab3au, "AHTepropHoe/

CrubaHue runb3abi (8 °) NOCTEPUOPHOE NOJIOXEHME").

@

[oR

[11]

o

o

[

I

q') ~

g BpalLeHus 6eppa (bonbwmmM BepTenom 6enpeHHom

S KoCTw).

(&} o

%’ PasHuuy mexay Beicoton 60onbLoro Beprena beapeH-
3 % HOW KOCTU 1 BbICOTOWN LIeHTpa BpaLLeHusi Aepxaresisi

g MNb3bl NPU pacTyLlem crnbaHum rmnb3bl HE06Xo0ANMO

S KOMMEHCMPOBATL MYTEM CMELLEHNS AEPXATENst Mb3bl

'g BNnepes, No OTHOLLEHWNIO K JINHUM COOPKN.

! A

'3 MpeanpuHumaemblie aencTeusa: nocne pukcauunn

I  rib3bl B cOOPOYHOM annaparte onpeaenseTcs Bolcota

o] .

% LLeHTpa BpaLLEeHNs YCTPOMCTBa ObICTPOro HaTsXKeHWs!

©  Ha wkane |l (puc. 22).

©
o o >
S o= B cooTBETCTBUM C YCTAHOBNEHHOW PasHULIEN MeX [,
- =

o “ o

© m BblCOTOM GOMbLWIOrO BepTena 6eapeHHON KOCTU U

© 3 BbICOTOW LEeHTpa BpaLLeHUs AepxaTens rnib3bl U3

o o

3 S npeaoCTaBneHHOM TabnuLpbl MOXHO CYMTATb 3HaYEeHMs
& é ANs HE0OXO4MMOro CMELLEHUS AepXaTens rmb3bl

=

(o]

[}

=

I

[*

o

=

(&}

¢

©

o

LLLEeHUs AepXaTtena rnib3bl (B MM)

Ocb pepxatens runb3bl MOXHO CMeLLLaTb
makc. Ha 30 MM B aHTepuopHoM 1 Ha 10 MM B no-
CTepvopHOM HanpasneHun. PaccTosHue ot nasa k
nasy Ha ocu cocTaBnseT 5 Mm.

CruéaHue runb3sbl (B °)

15 12 7 3 PaccrosiHme ot 60nbLUOro Beptena 6eApeHHON KOCTH J0
LIeHTPa BPaLLLEHUsl 32XKUMHOIo MexaHu3ma runb3bl (B MM)

7 5 3 1 25

13 10 6 3 50

20 16 9 4 75

27 21 12 5 100

- 26 15 7 125

KomneHcauus nytem cMeLLEeHUs ocu
hepxarens runb3bl Bnepeg, (B Mm)
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TexHnyeckoe obcnyxnBaHve 1 rurneHnyeckas obpaboTka nsgenms

6 TexHn4Yyeckoe ob6cnyXXxuBaHme U rurneHn4yeckast oopaborka nsge-
nvs

6.1 N'mrneHn4eckasi o6paborka nigenus

MNMoBpexaeHune B pesynbTate HeHap exallen rurneHm4eckon obpaborku. He ncnonbsymnte arpec-
CUBHbIE MOKOLWKME CpencTBa, pacTBOpPbI, roproyee, KUCIO0Tbl, XECTKNEe LWWEeTKN U T.4,. Bosne HaayBHbIX
yacrteun Aepxartesia rmnb3bl 3anpewaeTcsd rnojib3oBarbCH OCTPbIMU NI OCTPOKOHEYHbIMU NMpeaMeTaMn.

PerynapHo npoBoaumMas obwas rurneHmyeckas obpabotka annapata PROS.A. Assembly cno-
cobCTBYeT TeXHMYeCcKn 6e3ynpeqyHoMy xody perynmpyemMon no BbiCOTE OMNopbl A 3aXKMMHBbIX
MEeXaHN3MOB KOJIEHHOr O LapHupa 1 runb3bl. Kpome Toro, ato B 3Ha4UTENbHOW CTENEHU NOBbl-
waet cpok cnyx6bl yctporictBa PROS.A. Assembly.

ns ynaneHns 3arpsisHeHNN NPUMEHANTE BAXHYIO TPSANKY M MATKUA MOIOLLMI pacTBOP Un
BNAXHYO MIACTUKOBYIO LLETKY.

7 TexHu4yeckune xapakTepucTUKu

Pasmepbl 1 Bec

Paawmeps! (LLIxBxI") 700 mm x 2000 MM x 680 MM
O6wuii Bec (6e3 npotesa) 45 kr
MakcumarnbHas BbicoTa cOopku npoTesa 1200 mm

YcnoBusi npumeHeHus usaenus

[onyctumbii anana3oH Temnepatyp npv xpaHenun | -10 °C ... +60 °C

Honyctumbin ananasoH Temneparyp npu akcnnyataumm | +5 °C ... +40 °C

[onyctmas BnaxHOCTb Npu aKcryataumm u xpaHeHnn | 70 %, 6e3 KoHaeHcaummn Bnaru

8 YKasaHua no yrunmsauum

Ecnn c6opoyHbin annapat PROS.A. Assembly 6onblue He ncnonbayetcsi, ToO MECTHOE yTUAN-
3auUMOHHOE NpeanpusiTe AO0MKHO obecneynTb ero yTuan3aumio B COOTBETCTBUN C AENCTBYIO-
LWMMM B CTPaHe aKcniyataunm n3aenns HaunmoHanbHbIMU 3aKOHOAATESIbHBIMU NMOIOXKEHUSMM
Mo oxpaHe OKpyXXatoLlen cpesbl.
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