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SET UP

Select Joint

OA+ ナビゲーション ユニットの中央ボタンを押し起動させます。
右の上下ボタンで "Knee”を選択し、中央ボタンを押します。

Step 1：Install Sensor Battery

リファレンス センサー 2にセンサー用バッテリーを設置し、カバー
を閉めます。

Tip： センサー用バッテリーが適切に設置されると、リファレンス 
センサー 2の LEDが黄色くゆっくり点滅します。センサーが
認識されると LEDがしばらくの間緑色に点滅し、次の画面に
進みます。

Step 2：Confirm Sensor ID

OA+ ナビゲーション ユニットの画面に組み合わせとなるリファレ
ンス センサー 2のシリアルナンバーが表示されます。この番号が
使用するリファレンス センサー 2に表記されている番号と一致し
ていれば、OA+ナビゲーション ユニットの中央ボタンを押してく
ださい。番号が一致しない場合、左ボタンを押し OA+ ナビゲーショ
ン ユニットを検知させます。適切なセンサーのシリアルナンバー
が表示されるまで繰り返します。

Tip： 組み合わせが確認されると OA+ ナビゲーション ユニットは次
の画面に進みます。

Removing the Unit

OA+ ナビゲーション ユニッ
トを開封します。

① ② ④③

OA+ ナビゲーション ユ
ニットとセンサー用バッテ
リーをブリスターパックか
ら取り出します。

カバーを引き剥がします。滅菌済のブリスターパック
を清潔区域に渡します。



4

SET UP

Step 3：Attach Bracket

OA+ ナビゲーション ユニットを KA2 マウンティング ブラケットに
表記されている矢印の方向にスライドし装着します。リファレンス 
センサー 2を KA2 マウンティング ブラケットの逆側の結合器に装着
します。

完了したら中央ボタンを押します。

！   OA+ ナビゲーション ユニットが不潔区域に落ちた場合、廃棄し
なければいけません。リファレンス センサー 2が床に落ちた場
合は、機能検査、キャリブレーションのためにご返却ください。

Step 4：Place Horizontally

キャリブレーション手順 1：

OA+ ナビゲーション ユニットを画面のある面を上方に向け、水平面
に対して水平に置き、画面右下の球が水準器の中心円の中に収まる
ようしっかり保持します。OA+ ナビゲーション ユニットからビープ
音が 2回鳴り、自動的に次の画面に進みます。

Tip： キャリブレーション手順の間：

－  OA+ ナビゲーション ユニットはぐらつかない安定した位置に置か
なければいけません。安定しない場合キャリブレーションは完了
しません。ユニットが安定しない場合、画面に赤色の手のマーク
が表示されます。

－  水準器は緑色でなければいけませんが、球は円の中に完全に中心
にある必要はありません。中心より大きく外れている場合、オレ
ンジ色になります。

Step 5：Place Vertically

キャリブレーション手順 2：

OA+ ナビゲーション ユニットを水平面に対して垂直に置き、画面
右下の球が水準器の中心円の中に収まるようしっかり保持します。
OA+ ナビゲーション ユニットからビープ音が 2回鳴り、自動的に次
の画面に進みます。
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SET UP

Step 6： Place on Left Side

キャリブレーション手順 3：

OA+ ナビゲーション ユニットを左側が下面になるよう、水平面に置
き、画面右下の球が水準器の中心円の中に収まるようしっかり保持
します。OA+ ナビゲーション ユニットからビープ音が 1回鳴り、少
し間を置いた後、ビープ音が 2回鳴り、自動的に次の画面に進みます。

Tip： この手順を繰り返すこととなりますので、センサーの基準を超
える早すぎる次手順への移行は行わないでください。

Step 7： Verify Calibration

キャリブレーション手順 4：

KA2 マウンティング ブラケット上の OA+ ナビゲーション ユニット
の画面が目視できるよう、角度のついた状態（右図参照）で置きます。
画面右下の球が水準器の中心円の中に収まるようしっかり保持しま
す。OA+ ナビゲーション ユニットからビープ音が 1回鳴り、少し間
を置いた後、ビープ音が 2回鳴り、自動的に次の画面に進みます。

Tip：  表示される数値はそれぞれの軸の正常軸からの誤差（％）で、4.0
以下でなければいけません。

数秒後に OA+ ナビゲーション ユニットが次の画面に進まない場合、
OA+ ナビゲーション ユニットとリファレンス センサー 2が KA2 マ
ウンティング ブラケットに正確に設置されているか確認し、左ボタ
ンを 2度押し Step 4から繰り返します。
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SET UP

Assemble Femoral Jig（続き）

•   組み立て後、ボールドライバーを使用して内外反（V/V）
スクリューと屈曲伸展（F/E）スクリューを調整し、
マイクロブロックを完全にニュートラルポジションに
します。

•   完了したら、OA+ ナビゲーション ユニットの中央ボ
タンを押します。

Tip： マイクロブロックのプレートとブラケットは前面及
び側面から見た時、おおよそ平行になるよう調整し
ます。

Note： UKAで使用する場合、中央ボタンを押し、本手順
を割愛してください。UniAlign®は脛骨のみの用途
としてデザインされています。

Step 8：Assemble Femoral Jig

a   マイクロブロックのガイドロッドを“Lock”のラベルの
矢印の方向に最後まで押します。

b   ガイドロッドがゴールドラッチの位置まで来るよう、
スライダーを完全に上方まで押し上げます。ゴールド
ラッチがロックされていないことを確認します。

c   ゴールドラッチを右方向にスライドし、ガイドロッド
をロックします。

d   フェモラル カッティング ブロックをガイドロッドに
“Assemble”のラベルの矢印の方向に向かって、ロッ
クされる位置までスライドします。

マイクロブロック

ガイドロッド
ゴールドラッチ

ロック

完全に上方まで
押し上げる

a
dc
b

ニュートラル
ポジション

F/E V/V

プレート ブラケット
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SET UP

Step 9：Assemble Tibial Jig

•     以下の通り、KA2 脛骨ジグを組み立てます。

•   KA2 ティビアル ジグ ボディの近位端のフィグゼー
ションアームを患側に合わせて、“Left”または“Right”
にセットします。

•    内外反（V/V）レバー及び後方傾斜（PS）レバーが確
実にロックされていることを確認します。

•    ミッドライン プローブ（a）を KA2 ティビアルジグボ
ディの近位端に装着します。

•   アンクルチューブ（c）を KA2ティビアル ジグ ボディ
の遠位端に装着し、適切な位置でロックします。

•   マレオラプローブ（d）をアンクルチューブに装着します。

•   完了したら、OA+ ナビゲーション ユニットの中央ボ
タンを押します。

Tip： フィグゼーションアームはばね式になっていて、ジグ
から引き離し、その後回転させることで調整できます。

Tip： アンクルチューブのボタンを押してスロットからマ
レオラプローブを最後まで挿入します。カーブタイ
プのマレオラプローブは、極端に長い、または短い
脛骨の場合に使用します。

Note： UKAで使用の場合、ミッドライン プローブは適切
な LM/RLもしくは RM/LLを使用します。

脛骨ジグ組立後脛骨ジグ組立順序

フィグゼーションアーム

b

a

d

c

フィグゼーションアーム

マレオラプローブ

リリースプレート
ミッドライン
プローブ

V-レスト



8

SET UP

Step 11： Select Bone

•   右側の上下ボタンで “Tibia”または “Femur”にスクロー
ルさせ選択し、中央ボタンを押します。

Tip： “Tibia”側を選択した場合、14ページの脛骨骨切除の手
順に進んでください。“Femur”を選択した場合、9ペー
ジの大腿骨骨切除の手順に進んでください。

Step 10：Select Knee

•   右側の上下ボタンで患側に合わせて “Left”または
“Right”にスクロールさせ選択し、中央ボタンを押しま
す。
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FEMUR
（Total Knee Arthroplasty Only）

Input A/P Offset

•   マイクロブロックのスライダーの目盛からセンターに
挿入したスレッドピンの A/Pオフセットを読みます。

•   画面右下に表示された数字が読み込んだ数値になるま
で OA+ ナビゲーション ユニット右の上下ボタンを押
し、オフセットの数値を入力します。

•   完了したら中央ボタンを押します。

Secure on Femur

•   膝関節を展開し、屈曲位にします。

•   スレッドピンを大腿骨中央に挿入します（顆間窩の最
も遠位となるポイント）。マイクロブロックをニュー
トラルなアライメントに設置するため、このピンは大
腿骨骨頭中心に向かって挿入しなければいけません。

•   ピンを挿入した状態で、Whiteside‘s lineと一致するよ
うマイクロブロックを回旋させ、大腿骨に 3点で接触
するよう前後方向にスライドさせます。

•   マイクロブロックが大腿骨にしっかりと固定されるよ
う、内外側の固定用ホールに 2本以上のストッパー付
きピンを挿入します。

•   完了したら中央ボタンを押します。

Tip： 中央のピンは内外側に偏ってはいけません。

！   ハンマーで叩き込む等、強い衝撃を与えてはいけま
せん。

Tip： フェモラル カッティング ブロックと大腿骨前面と
の間におおよそ 10mmの間隔があることを確認して
ください。

Step ❶

Step ❷

A/Pのオフセット
を読む

Whiteside’s 
Line

Epicondylar 
Axis
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FEMUR
（Total Knee Arthroplasty Only）

Attached Sensor

•   OA+ ナビゲーション ユニットとリファレンス セン
サー 2をマイクロブロックに装着します。

 画面脇のボックスが緑色になり、黒色の球が中央の長
方形のボックスの中に収まるよう大腿骨の角度を変え
調整します。

＊この状態が “スタート・ポジション”となります。

Tip： OA+ ナビゲーション ユニットが装着された KA2マ
ウンティング ブラケットはマイクロブロック上の白
いドットの結合器に装着します。リファレンス セン
サー 2はマイクロブロック上の黒いドットの結合器
に装着します。

Tip： リファレンス センサー 2が正確に装着されていな
い場合、画面脇のボックスは表示されず、赤文字で
“Mount Sensor Here”と表示されます。

！   OA+ ナビゲーション ユニットとリファレンス セン
サー 2を装着した後は、骨頭中心のレジストレーショ
ン（Femur-Step 4）が完了するまでマイクロブロック
上の内外反（V/V）と屈曲伸展（F/E）のスクリューは
操作してはいけません。

Step ❸

Step ❹ Maneuver Leg スタート・ポジションで保持します 膝関節をM/L方向に動かします
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FEMUR
（Total Knee Arthroplasty Only）

Maneuver Leg

•   全ての固定用器具やレトラクター等を取り外し、全可
動域において大腿骨が自由に動くことを確認します。

•   OA+ ナビゲーション ユニット上に緑色の信号機が表
示され、ビープ音が鳴りだすまで、大腿骨を動かない
よう保持します。

•   ビープ音が鳴り出したらすぐに、下記の通り素早く大
腿骨を操作します。20cmの範囲で小さく、素早い動
作が理想的です。

•   まず、かかとを床に着けたまま内外側方向に膝関節を
動かします。

•   次に、矢状面で股関節を屈曲伸展させます。

•   かかとを静かに床に置き、膝関節を ‶スタート・ポジ
ション" に戻します。

•   この操作はビープ音が鳴り止むまでに出来るだけ早く
完了しなければいけません。

Tip： 操作完了後の骨頭中心の計算の間、OA+ ナビゲー
ション ユニットの画面には M/L面、A/P面におい
ての操作速度のフィードバックが表示されます。緑
色の目盛はその面においての操作速度が十分であっ
たことを示します。赤色の目盛はその面において操
作速度が不十分であったことを示します。操作速度
が遅すぎた場合や、その他の操作が不十分な場合、
OA+ ナビゲーション ユニットの画面には操作を繰
り返すよう指示が表示されます。

Tip： “Inconsistent Hip Point" のエラーが表示された場合、
正確な結果のため“Repeat" と表示の中央ボタンを押
し、操作を繰り返します：

•   かかとは常に静かに置いてください。

•   操作中は骨盤を静止させてください。

•   大きな動きは必要なく、それぞれの方向において
20cmの動きで十分です。

•   大腿骨が側板等で制限されず、全可動域において自由
に動かすことができることを確認してください。

•   マイクロブロックがしっかり大腿骨に固定されている
ことを確認してください。

Tip： 両手で膝関節の裏と足関節を握り、操作を行ってく
ださい。OA+ ナビゲーション ユニット、マイクロ
ブロックを保持しないでください。

Tip： 膝関節はスタート・ポジションに戻さなければいけ
ません（± 2cm、± 5°回旋内）。

！   正確な結果のため、レジストレーション中、骨盤は
動かさないでください。

Step ❹

股関節を伸展・屈曲させます ゆっくりスタート・ポジションに戻し、そのまま保持
します。
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FEMUR
（Total Knee Arthroplasty Only）

Step ❺

Step ❻

Set Resection Plane

•   ボールドライバーを使用してマイクロブロックのナビ
ゲーションスクリューを調整し、内外反と屈曲伸展の
角度を目標の数値に設定します。

•   完了したら中央ボタンを押します。

Set Resection Depth

•   OA+ ナビゲーション ユニット、KA2 マウンティング 
ブラケット、リファレンス センサー 2をマイクロブ
ロックから取り外します。

a   ディスタルガイドのプッシュボタンを押しながら（b）
マイクロブロックのガイドロッドに装着し、目標の骨
切除量の目盛までスライドします（c）。

d   マイクロブロック側面のゴールドラッチを押し最大限
前面に位置されたガイドロッド /フェモラル カッティ
ング ブロックのロックを解除します。ディスタルガイ
ドのパドルを大腿骨遠位端に当て、フェモラル カッティ
ング ブロックを後方に下げ大腿骨面に設置します。

e   スレッドピンをフェモラル カッティング ブロックの
一番近位の穴に挿入して大腿骨前面に固定します。

f   マイクロブロックからスレッドピンを抜去します。
フェモラル カッティング ブロックをしっかりと保持
しながらマイクロブロックを遠位方向に引き抜きま
す。必要に応じてピンでカッティングブロックを固定
してください。

g   大腿骨遠位の骨切除を行います。

•   完了したら中央ボタンを押します。

Tip： OA+ ナビゲーション ユニットが正しい動作範囲
になければ、骨切除の角度は画面に表示されません。

Tip： 内外反と屈曲伸展の角度は大腿骨の機能軸に対して
測定されます。

！   ジグ自体に無理に力を加える等の行為でフェモラル 
カッティング ブロックの角度を調整しないでくださ
い。角度はカッティング ブロックをピン固定する前
に、ポールドライバーを用いてナビゲーションスク
リューにて調整してください。

！   ナビゲーションスクリューの可動範囲を超える過度
なトルクをかけると、マイクロブロックにダメージ
を与えてしまうことがあります。

！   骨切除の角度を調整している間に骨がフェモラル 
カッティング ブロックと干渉する場合、マイクロブ
ロックが過度に屈曲位設置でピン固定されています。
2つの代替手技があります。

1.  サジタルソーを使用して骨表面をトリミングし、
カッティング ブロックの可動範囲を追加します。
ノッチ作製や次の手順でのサイジングに影響しま
すので、過剰な骨切除を行わないよう注意しなけれ
ばいけません。

2.  ニュートラルに近い屈曲角度になるよう、ピン固定
をやり直し、Femur-Step 1～ 4を繰り返します。

骨切除量目盛り

アンロック

a
dc
b
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FEMUR
（Total Knee Arthroplasty Only）

Step ❼

Step ❻

Finished Femur

•   これで OA+ ナビゲーション ユニットを使用しての大
腿骨骨切除は終了しました。

Tip： このまま手順を続ける場合、中央ボタンを押してく
ださい。

Set Resection Depth（続き）

Tip： 骨切除量はディスタルガイドの最上部（最近位部）上
に目視できるガイドロッド前面の目盛で示される値と
なります。ディスタルガイドの凸部で止まる位置で
設置すると骨切除量は 9mmとなります。プッシュボ
タンを押してディスタルガイドを手前に引くことによ
り、骨切除量は 1mmずつ追加することができます。

！   骨切除量用目盛はディスタルガイドの位置により決
定します。ディスタルガイドが大腿骨遠位端の参照
となる最遠位部に接触していることを確認します。

Tip： フェモラル カッティング ブロックをピン固定する
際、目標とする内外反、屈曲伸展の角度から変わる
ような過度な力が加わらないよう注意します。

！   斜めに挿入するピンはマイクロブロック固定用ピン
と干渉しないよう、マイクロブロックを取り外すまで
は挿入しないでください。KA2 リセクション ガイド
を用いて、骨切除前に骨切除量を確認してください。

Tip： 追加の骨切除が必要な場合、フェモラル カッティン
グ ブロックを近位に平行（＋ 2mm、＋ 4mm）移動
させます。1.27mmのソーブレードを使用します。

！   目標の骨切除量のセッティングとなる前にディスタ
ルガイドが大腿骨顆部に接触する場合、マイクロブ
ロックが過度に伸展位で設置されています。ニュー
トラルに近い屈曲角度になるよう、ピン固定をやり
直し、Femur-Step 1～ 4を繰り返します。

ブラケットからナビゲーション
ユニットを取り外す

e
gf
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TIBIA

Attach Sensor

•   リファレンス センサー 2をマウンティング ブラケッ
トから取り外し、KA2 ティビアル ジグ ボディに装着
します。

•   OA+ ナビゲーション ユニットが装着されたマウン
ティング ブラケットを KA2 ティビアル ジグ ボディ前
面の取り付け用ポストに装着します。

•   完了したら中央ボタンを押します。

Step ❶

Step ❷

Secure on Tibia

a   脛骨ジグを設置する間に干渉しないよう、マレオラ 
プローブを限界まで前方に引き出します。

b   KA2 ティビアル ジグ ボディを脛骨前面に添え、フィ
グゼーションアーム上に刻印されたラインと指標とす
る脛骨回旋軸が一致するように調整します。

c   ミッドライン プローブの先端を ACL付着部の後方に
設置します。

d   少なくとも 2本のスレッドピンを用いて、フィグゼー
ションアームを脛骨にしっかり固定します。

e   KA2 ティビアル ジグ ボディ中央の Vｰレストにカフ 
ストラップを掛け、しっかり固定します。

•   完了したら中央ボタンを押します。

a

d

c b
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Step ❸

Step ❷

Unlock Levers

•   PS、V/Vのレバーをジグが自由に動くよう、リリース
します。

Secure on Tibia（続き）

！  ミッドライン プローブを脛骨プラトーに強く押し付
けないでください。

！  ピン固定中、ミッドライン プローブが KA2 ティビア
ル ジグ ボディ本体から外れないよう注意してくださ
い。外れた場合は設置し直してください。

！  ピン固定後、フィグゼーションアームが KA2 ティビ
アル ジグ ボディ本体から外れることなく、ボディの
連結部に固定されていることを確認します。フィグ
ゼーションアームがボディ本体から外れている場合
は、完全に連結されるよう脛骨方向に押し付けます。

！  後方傾斜のエラーを引き起こしますので、脛骨のレ
ジストレーション後にシン スペーサーの装着、取り
外しは行わないでください。

！  脛骨ジグを経皮的にピン固定する場合、周囲の軟部
組織を損傷する可能性がありますのでスレッドピン
は使用しないでください。

Tip： 脛骨ジグが脛骨に対して伸展位に設置され、マレオ
ラ プローブが果部に届かない場合、シン スペーサー
を取り外してください。

シン スペーサーを取り外すと、初期の後方傾斜から 5度
減角されます。脛骨ジグは少なくとも 15度の後方傾斜の
調整が可能ですので、目標の角度が得られるよう後方傾
斜調整の際、考慮してください。

e

e
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Step ❹

Step ❺ Step ❻

Match Probe Offsets

•   ミッドライン プローブの先端が ACL付着部の後方に
あるか確認します。

•   ミッドライン プローブ上の矢印がさす数値を読み取
ります。

•   アンクルチューブ遠位のボタンを押し目標の数値まで
スライドさせ、ミッドライン プローブとマレオラ プ
ローブの数値を一致させます。

•   完了したら中央ボタンを押します。

Register Lateral Malleolus

•   外果を徒手にて確認し、その頂点にマレオラ プロー
ブのカップ面をあてがいます。

•   中央ボタンを押し、外果の登録を行います。

Tip： 必要に応じてアンクルチューブのノブを押し、脛骨
ジグを遠位方向に伸ばします。

 下肢が OA+ ナビゲーション ユニットの動作範囲内に
ない場合、画面中央上部のボックスはオレンジ色に
なります。黒色の球が長方形のボックス内に位置し、
ボックスが緑色になるまで下肢の位置を変えます。

Tip： 登録中はビープ音が 2回鳴ります。

 OA+ ナビゲーション ユニットは安定した位置、また
は赤い手のマークが映し出される位置に維持します。

！  登録中アンクルチューブは固定しなければいけません。

Register Medial Malleolus

•   内果を徒手にて確認し、その頂点にマレオラ プロー
ブのカップ面をあてがいます。

•   中央ボタンを押し、内果の登録を行います。

Tip： 登録中はビープ音が 2回鳴ります。

！  登録後、脛骨ジグの基部は脛骨に対して動かないよう
にしてください。フィグゼーション アームと Vｰレスト
はそれぞれ装着した位置に保ちます。固定されている
脛骨ジグの基部を押したり引いたりすると、ナビゲー
ションの精度に誤差を引き起こします。

TIBIA

レバーを
リリース

レバーを
リリース
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Step ❼

Set Resection Plane

•  マレオラ プローブを最大限前方に引き出します。

•   目標の内外反角、後方傾斜角が得られるよう脛骨ジグ
の遠位端を動かし、側面のレバーを用いてその位置に
ロックします。

Tip： マレオラ プローブは後方傾斜角の調整の補助とし
て、調整する場合があります。

！  後方傾斜用レバーがロックされている場合、マレオ
ラ プローブを用いて後方傾斜の調整を行わないでく
ださい。

！  レバーをロックした後は脛骨に対して脛骨ジグを動
かさないでください。固定されている脛骨ジグの基
部を押したり引いたりすると、ナビゲーションの精
度に誤差を引き起こします。

 OrthAlign Plus システムは動作する正しい範囲内にな
ければ、測定された数値は画面に表示されません。長
方形のボックスの中に黒色の球が位置し、ボックスが
緑色になるまで下肢の位置を変えます。

TIBIA

•   この手順が完了したら中央ボタンを押し、ミッドライ
ン プローブをまっすぐ上に引き上げ抜去します。

V/V

Posterior 
Slope

P/S  
ロックV/V 

ロック
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Step ❽

Set Resection Depth （TKA）

•   KA2 ティビアル ジグ ボディのリリースプレートを押
し、ティビアル カッティング ブロックを挿入します。
脛骨に密着するよう回旋させます。アジャスタブル 
スタイラスを装着します。

•   KA2 ティビアル ジグ ボディのリリースプレートを押
し、ティビアル カッティング ブロックの高さを調整
します（ティビアル カッティング ブロックのロッキ
ング機構は 1mm刻みです）。ティビアル カッティン
グ ブロックが目標の高さまで調整できたら、遠位の
穴にスレッドピンを挿入します。

•   脛骨切除を行います。

•   完了したら中央ボタンを押します。

！  脛骨骨切除前に、後方傾斜角、内外反角がこの時点
で目標と一致しているか再確認します。KA2 リセク
ション ガイドを用いて、骨切除量の確認、目視での
アライメント確認を行います。

Tip： 骨切除量の設定中は、アジャスタブル スタイラスを
脛骨プラトーに押さえつけないでください。

Tip： 必要に応じて、追加のピン固定ができます。

Tip： 追加の骨切除が必要な場合、ティビアル カッティン
グ ブロックの位置を下げます（2mm）。この作業を
容易にするため、KA2 ティビアル ジグ ボディは取
り外さなければいけません。

Tip： 1.27mmのソーブレードを使用してください。

TIBIA
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Step ❽

Set Resection Depth （UKA）

•   KA2 ティビアル ジグ ボディのリリースプレートを
押し、左右適切な UniAlign カッティング ブロック
を挿入します。脛骨に密着するよう回旋させます。
UniAlign アジャスタブル スタイラスを装着します。

•   KA2 ティビアル ジグ ボディのリリースプレートを
押し、UniAlignティビアル カッティング ブロック
の高さを調整します（UniAlign ティビアル カッティ
ング ブロックのロッキング機構は 1mm刻みです）。
UniAlign ティビアル カッティング ブロック脛骨皮質
骨前面に適合するよう位置させ、膝蓋靭帯や他の軟部
組織を圧縮しないよう注意します。UniAlign ティビア
ル カッティング ブロックが目標の高さまで調整でき
たら、遠位の穴にスレッドピンを挿入します。

•   使用するインプラントの手順に沿って縦方向の骨切り
を行います。

•   顆間隆起下の切り込みに注意しながら、縦方向の骨切
り位置まで横方向の骨切除を行います。

•   完了したら中央ボタンを押します。

！  脛骨骨切除前に、後方傾斜角、内外反角がこの時点
で目標と一致しているか再確認します。KA2 リセク
ション ガイドを用いて、骨切除量の確認、目視での
アライメント確認を行います。

Tip： 骨切除量の設定中は、アジャスタブル スタイラスを
脛骨プラトーに押さえつけないでください。

Tip： 骨切除量は使用インプラントの手技に沿って設定し
てください。

Tip： 必要に応じて、追加のピン固定ができます。

Tip： 追加の骨切除が必要な場合、ティビアル カッティン
グ ブロックの位置を下げます（2mm）。この作業を
容易にするため、KA2 ティビアル ジグ ボディは取
り外さなければいけません。

Tip： 1.27mmのソーブレードを使用してください。

TIBIA
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Step ❾

Finished Tibia

•   これで OA+ ナビゲーション ユニットを使用しての脛
骨骨切除は終了しました。

Tip： この手順の中で追加の作業があれば中央ボタンを押
してください。

！  廃棄する前に、左ボタンと右上ボタンを同時に 2秒
間押し OA+ ナビゲーション ユニットの電源を切って
ください。

•   OA+ ナビゲーション ユニットの電源を切るには、左
ボタンと右上ボタンを同時に 2秒間押してください。

•   OA+ ナビゲーション ユニットは電源を切り、廃棄し
てください。

•   リファレンス センサー 2から電池を取り外し、その
電池は廃棄してください。

•   リファレンス センサー 2、カフ ストラップ、スレッ
ドピン等は廃棄しないでください。これらの器械は器
械トレイの所定の位置に戻してください。

ブラケットからナビゲーション
ユニットを取り外す

DISPOSAL
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TROUBLESHOOTING

SETUP

FEMUR MANEUVER

センサーの設置が不正確なためセットアップ中のキャリブレーションは無効です。
センサーを正確に装着し直し、確認作業を繰り返してください。

緑色の信号機が表示されたら、表記の操作を行ってください。

操作する前に膝関節をしっかり固定してください。

骨頭中心の登録操作が A/P面・M/L面の両方、もしくはいずれかで遅すぎます。中央ボタンを
押し、A/P・M/Lのスピードを示す目盛の両方が緑色で表示されるよう十分なスピードで操作
を繰り返します。

OA+ ナビゲーション ユニットからのビープ音が終了する前に、骨頭中央の登録作業が完了し
ていません。中央ボタンを押し A/Pと M/L両方の目盛が緑色で表示されるようビープ音が終了
するまでに作業を完了し、膝関節をスタート・ポジションに戻します。

操作終了時にスタート・ポジションに戻っていません。中央ボタンを押し操作を繰り返し、ビー
プ音が終了する前にスタート・ポジションの± 2cm、回旋± 5度以内の位置に戻してください。

骨頭中心登録中、ソフトウェアは操作全般の整合性を管理します。整合性の取れないデータは
登録の拒否判定を起こします。これは骨盤が動いた場合や、マイクロブロックの大腿骨への不
十分な固定、操作完了後かかとをスタート・ポジションに戻した時の過度な減速から引き起こ
されます。中央ボタンを押し、次の事項を守りながら操作を繰り返します。
•   マイクロブロックはストッパー付きスレッドピンを用いて大腿骨に装着してください。マイ
クロブロックが 3点で大腿骨に接触し、しっかり固定されているか確認してください。
•   骨頭中心の登録操作の終了時は、かかとを優しくゆっくり接地します。
•   操作中は骨盤を安定固定させ、大腿骨が全可動域で自由に動くことを確認してください。
•   操作前に全てのレトラクター類を取り外してください。
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TROUBLESHOOTING

FEMUR MANEUVER（続き）

SYSTEM

TIBIA

中央ボタンを押し、大腿骨の回旋を少なくとも 10°増やし操作を繰り返します。

重大なシステム障害が発生したため、OA+ ナビゲーション ユニットを取り外し、新品を装着
してください。欠陥のあったユニットを回収して、解析のためにご返却ください。

登録作業進行中、脛骨ジグに対するセンサーの内外側の位置が変更されました。センサーを脛
骨ジグの外側に設置し、脛骨ナビゲーションの Step 5 (外果登録 )を再度開始してください。

ジグが内外反、または屈曲伸展の計測範囲内にピン固定されていません。調整するか再度ピン
固定し直し中央ボタンを押し操作を繰り返します。

ソフトウェアのエラーが発生しました。1度だけOA+ ナビゲーション ユニットの電源を落とし、
再度電源を入れてください。再起動後、システム障害が再度起こった場合、OA+ ナビゲーショ
ン ユニットを取り外し、新品を装着してください。欠陥のあったユニットを回収して、解析の
ためにご返却ください。

リファレンス センサー 2の信号が消えました。元の接続状態に戻すためにリファレンス セン
サー 2の電池を入れ替えてください。

骨頭中心の計測失敗です。中央ボタンを押し操作を繰り返します。

操作を検出できませんでした。中央ボタンを押し操作を繰り返します。
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Microblock 
Angle

Microblock 
Angle

ニュートラルの屈曲位に
調整する時にフェモラル
カッティングブロックと大
腿骨が干渉する

目標の骨切除量に到達す
る前にディスタルガイドが
顆部に接触する

Pin Axis Pin Axis

Mechanical 
Axis

Mechanical 
Axis

Figure 2.
マイクロブロックを過度に屈曲位設置した結果、カッティン
グブロックが大腿骨に干渉しています。

Figure 3.
マイクロブロックを過度に伸展位設置した結果、目標の骨切除量
の深さに到達する前に、ディスタルガイドと大腿骨顆部が干渉し
ています。

Description

大腿骨ジグの正確な設置、固定はシステムの機能にとって重要です。ジグの過
度な屈曲位、伸展位設置は後の器械と大腿骨間の干渉につながります。

Instructions

•   マイクロブロックをピン固定する前に、本手技書の SET UP項の Step 7に
記述されているように、ニュートラル・ポジションに調整してください。

•   マイクロブロックをピン固定する時に、中央のピンが大腿骨骨頭に向くよう
方向を合わせてください。

•   内外側の固定ピンを挿入する前に、例外的に大腿骨遠位の A/Pサイズが小さ
い場合を除き、A/Pオフセットの目盛りが少なくとも 3であることを確認し
てください。

•   フェモラルカッティングブロックと大腿骨前面との間に 10mmの隙間がある
ことを確認してください（Figure 1）。

•   骨切除角を設定する際にフェモラルカッティング ブロックが大腿骨に干渉する場合（Figure 2）、カッティングブロッ
クをさらに動かすことができるよう、サジタルソーで大腿骨の干渉している部分をトリミングします。過度にトリミ
ングを行い、ノッチ形成や後のサイジングに影響が出ないよう注意します。

 –   あるいは、マイクロブロックをより有効な位置に再固定します。この場合、登録と骨切除角の調整は再度やり直し
てください。

•   ディスタルガイドが目標の切除量の深さに到達する前に顆部や他の器械に接触する場合（Figure 3）、ガイドを目標の
骨切除量よりも 2mm、もしくは 4mm深く装着します。+2mm、もしくは +4mmの穴を使用しカッティングブロック
をピン固定し、マイクロブロック抜去後カッティングブロックを遠位にシフトします。

 –   あるいは、マイクロブロックをより有効な位置に再固定します。この場合、登録と骨切除角の調整は再度やり直し
てください。

1. 大腿骨ジグ設置

隙間

Figure 1.
マイクロブロックのニュートラル設置。
大腿骨とカッティングブロックの間に隙
間があるか注意します。
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Description

骨頭中心の登録の間、ソフトウェアは術者が A/P・M/L方向両方の最低限の平均角速度を維持することを必要とします。
どちらかの速度が登録の許容よりも下回った場合、拒否判定されます。OA+ ナビゲーションユニットの画面は両方向（A/
Pと M/L）の操作速度を表示します。バーの目盛りの数が多ければ多いほど速度が速いことを示します。緑のバーは十分
な操作速度を示しますが、赤のバーは操作速度が不十分であることを示します。

Instructions

•   術前に、適切な操作速度を習得するために模擬骨を使用して操作の練習を行ってください。

•   “Maneuver Too Slow”と表示されたら、OA+ ナビゲーションユニットの画面上の赤いバーが示している方向の操作速
度を加速してください。

•   操作速度を速くする際、一般的に A/P方向の動作を強調する傾向にあります。M/L方向の動作のみを加速する必要が
ある場合、A/P方向の動作を強調する必要はありません。

•   操作速度を加速する場合、操作の範囲を大きくすることによって骨盤が動いてしまわないよう注意してください。

Description

骨頭中心の登録中、ソフトウェアは操作全般の整合性を管理します。整合性のとれないデータは登録の拒否判定を引き起
こします。これは骨盤が動いた場合や、マイクロブロックの大腿骨への不十分な固定、操作完了後かかとを元の位置に戻
した時の過度な減速から引き起こされます。

Instructions

•   マイクロブロックの大腿骨への設置は最低でも 3本のストッパー付きスレッドピンを使用して固定してください。マ
イクロブロックが 3点で接地し、しっかり固定されているか確認してください。

•   骨頭中心の登録の操作終了時は、かかとを優しく接地します。

•   操作中は骨盤を安定固定させ、大腿骨が全可動域で自由に動くことを確認してください。

•   骨頭中心の登録操作中はセンサーユニットに接触しそうなすべてのレトラクター・器械類を取り外します。

2. "MANEUVER TOO SLOW”骨頭中心の登録中の拒否判定

3. 骨頭中心の登録中、“INCONSISTENT HIP POINT”のエラーになる
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Description

ディスタルガイドとマイクロブロックは 5段階で切除量を設定できます（1mm間隔で 9mm－ 13mm）。ディスタルガイ
ドはマイクロブロックのガイドロッドに初期設定の 9mmで止まります。

Instructions

ディスタルガイドの最上面で切除量の設定を読み込みます。9mmと 11mmの設定では、ロッドのマーキングとディスタ
ルガイドは Figure 4のように一直線に一致します。数字全体がこの位置で目視できます。

OrthAlign Plusシステム及び Knee Align2システムは Distal Cut First手技とその器械にのみ対応します。
多くの手技が Distal Cut First手技を採用しています。

4. 大腿骨遠位骨切除量設定

5. 大腿骨遠位端骨切除から開始する

Figure 4.
切除量マークが9mm、11mmのマーキングに
一致しています。

Figure 5.
10mmの切除量の設定の場合、マーキングと
一致していません。

マーキングが
一致している

マーキングが
一致している

マーキングが
一致していない

限界まで
下がっている
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INSTRUMENT ORDERING INFORMATION

Navigation Unit Catalog Number 

OA+ ナビゲーション ユニット 403001-04

KneeAlign 2 Instrument Set Replacement Parts

KA2 ティビアル ジグ ボディ N KA401616

KA2 マウンティング ブラケット KA402046

アンクル チューブ KA401582

ボール ドライバー 2.5MM KA402048

カフ ストラップ  KA401592

ディスタル ガイド KA402043

フェモラル カッティング ブロック KA402045

マレオラ プローブ カーブド KA401573

マレオラ プローブ ストレート KA401572

マイクロブロック KA402042

ミッドライン プローブ KA401571

ピン ドライバー N KA403189

リファレンス センサー 2 KA133632

アジャスタブル スタイラス KA401587

シン スペーサー KA401548

ストッパー付きスレッドピン KA402395

スレッドピン KA402394

KA2 カッティング ブロック ユニバーサル KA401612

UniAlign Instrument Set Replacement Parts

UniAlign カッティング ブロック LM/RL KA401595

UniAlign カッティング ブロック RM/LL KA401596

UniAlign ミッドライン プローブ LM/RL KA401644

UniAlign ミッドライン プローブ RM/LL KA401645

UniAlign アジャスタブル リセクション ガイド スタイラス KA401639

販売名：OrthAlignPlus システム
医療機器製造販売承認番号：22800BZX00296000

販売名：KNEE ALIGN2インスツルメント
医療機器製造販売届出番号：13B1X10228KN0005

滅菌方法と洗浄方法については、添付文書をご参照ください。
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