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‘:decken Sie eine
neue Dlmen5|on an
Sicherheit!

Y Einfach.
Gut.

Gehen.
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Einfach. Gut. Gehen.

Was so selbstverstandlich klingt, ist fur viele Ober-
schenkelamputierte im MOB 1 und MOB 2 Bereich
alles andere als das. Moderne Prothesensysteme
haben in der heutigen Zeit zahlreiche Funktionen,
von Schwungphasensteuerung und Standphasen-
steuerung bis hin zu Fahrradmodus und Golfmodus.
Die Liste ist lang.

Trotz dieses weitreichenden Angebotes, welches der
Markt im Bereich der Knie- und Ful3passteile zur Ver-
figunag stellt, haben vor allem Anwender mit geringer
Mobilitat massive Probleme im Umgang mit ihrer
Prothese. Warum ist das so? Bei allem technischen
Fortschritt lohnt es sich, einen Schritt zurtckzugehen
und sich mit einem altbekannten Thema zu befassen.
Jeder Techniker hat im Rahmen seiner Ausbildung
von dem Phanomen der relativen Beinverlangerung
in der Schwungphase gehort. Im Alltag, so scheint es,
existiert dieses Phanomen, wenn Uberhaupt, nuram
Rande.

Wirvon STANDPUNKT machten dieses Thema wieder
in den Fokus rdcken, weil wir denken, dass dieses
Phanomen das grof3te Problem in der Oberschenkel-
prothetik darstellt. Man spricht von einer relativen
Beinverlangerung, wenn sich der Abstand HUftgelenk
- Zehenspitze beim Einbeugen des Kniegelenkes,
also in der Schwungphase, vergrof3ert. Je nach
Konstruktion des Kniegelenkes wird dieser Abstand
um 6-15 mm grofBer. Um dem Amputierten zu
ermoglichen, die Prothese sicher durchschwingen
zu konnen, ist es also notig, einen gewissen Knie-
beugewinkel zu erzeugen, um diese Verlangerung
auszugleichen bzw. in eine relative Beinverkirzung
umzuwandeln. Bei Polyzentriken betragt dieser
Winkel mind. 40°, bei Monozentriken mind. 50°.
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Produktbeschreibung des Unitos Smart

If

Dorsalextension in der Schwungphase

Haufig kommt nun aber das Problem auf, dass der Am-
putierte nichtin der Lage ist, von sich aus diesen Winkel
zuU erzeugen. Hier setzt das Konzeptvon STANDPUNKT
an.

Im Zentrum des Unitos Smart steht die Kopplung der
polyzentrischen Kniegelenkseinheit mit dem Knochel-
gelenk. Sie ist der Physiologie zusammenhangender
Muskelketten nachempfunden. Diese Verbindung
ermoglicht es dem Amputierten, eine ,aktive Ful3an-
hebung (Darsalextension)” in der Schwungphase
durchzufuhren und somit den Abstand zwischen
Huftgelenk und Zehenspitze zu verringern. Da das
Knochelgelenk wahrend der Standphase stabil bleibt,
istdie Sicherung der Standphase bis zum Zehenabstold
moglich.

Ourch die aktive Dorsalextension, welche in direktem
Zusammenhang mit der Kniebeugung steht, wird der
Abstand zwischen Huftgelenk und Zehenspitze ab dem
ersten Moment der Kniebeugung konstant gehalten
bzw. verringert. Eine relative Beinverlangerung kann,
abhangig vom Ful3passteil, vermieden werden. Somit
wird die relative Beinverkirzung friher eingeleitet.
Fur den Anwender reicht so ein bedeutend kleinerer
Kniebeugewinkel aus, um die Prothese sicherer durch-
schwingen zu konnen.

, Der Kraftaufwand beim Gehen
Unitos Smart wird reduziert und die Sicherheit
erhoht!
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Funktionen/Eigenschaften

I._
X
=
=)
B
)
Z
'_.
n

Dampfung des Fersenauftritts
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Funktionen/Eigenschaften

Funktion 1,
DAmpfung des Fersenauftritts
und Plantarflexion bis 30°:

Das Knochelgelenk ermaglicht eine Plantarflexion von
bis zu 30° bei Lastaufnahme. Davon abgesehen, dass
Anwender diese Funktion beim Gehen auf der Ebene
schatzen, dient diese Eigenschaft dem sicheren Bewal-
tigen von Gefallen. Da es auch bei steileren Gefallen zu
einem schnellen und vollflachigen Kontakt des Fulies
kommt, kdbnnen Bodenreaktionskrafte positiv beeinflusst
werden. Dies hat zur Folge, dass die Prothese wahrend
der Standphase nicht ungewollt einbeugt.

Funktion 2,
Beugelimitierung:
Ahnlich dem Prinzip bewegungslimitierender Knie-

orthesen lasstsich die Beugung des Unitos Smartin
5 Stufen limitieren. Soist es fur den Anwender moglich,

in einer sehrsicheren Einstellungsvariante zu beginnen.

Anfangliche Anwenderfehler haben keinen Sturz, auf-
grund ungewollter Kniebeugung bei Lastaufnahme,
zur Folge. Im Rahmen des Therapiefortschrittes kann
dieser Kniebeugewinkel Schritt fur Schritt erhoht
werden. Eine Sperreinheit ermdglicht das Sitzen Gber
manuelles Entriegeln.

Beugestellung/
Kniewinkel

1(10°)
2(12°)
3(15°)
4(25°)

5(40°)

Funktion 3,
Einstellbare Achsgeometrie:

Um die Standphasensicherheit kontrollieren und an
den Anwender anpassen zu kdnnen, lasstsich die
Achsgeometrie der Polyzentrik stufenlos verstellen.
Ein Silikondampfer dampft die Endlage und erhoht
den Gehkomfort.

Funktion 4,
Schwungphasendampfunag:

Die Geschwindigkeit der Extensions- und Flexions-
bewegungen in der Schwungphase lassen sich mit
unterschiedlich starken Bremseinheiten in 6 verschie-
denen Stufen einstellen. Auf diese Weise Lasst sich das
Gangbild individuell an den Anwender anpassen.

Relative Beinverkirzung
mit Endurance Prothesenful

-1,5mm
-4 mm
-4,5mm
-8mm

-27 mm
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Funktionen/Eigenschaften

Sitzfunktion:

Durch die Dorsalextension bei Kniebeugung
istes dem Anwender moglich, den Fuf3
vollflachig abzustellen, auch dann, wenn
die Kniebeugung mehr als 90° betragt. Dies
kommt dem Anwender beispielsweise beim
Sitzen im Rollstuhl entgegen.

Rollstuhlfunktion:

Beim Fahren mit dem Rollstuhl Lasst sich das Knie-
gelenk gebeugt arretieren. Dies ermoglicht die
Fortbewegung, ohne dass die Prothese am Boden
schleift.

T
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Sicherheit
gentvor!

Das Unitos Smart wurde und wird fir oberschenkel-
amputierte Anwender entwickelt, welche ein grol3es
Bedurfnis nach Sicherheit haben. Es ermaglicht dem
Anwender kraftsparendes, physiologisches Gehen im
Rahmen dessen Moglichkeiten. Esist an den Therapie-
verlauf anpassbar, ohne dass der Anwender seine
Ganggewohnheiten andern muss.

Zielgruppe:

Mob 1 und Mob 2 Amputierte
Langsame Geher

Angstliche, unsichere Geher
Amputierte mit begrenzter Kraft
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