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1. はじめに

2. 稼働環境
䐵) Android環境 䐶) iOS環境
Android 䐵䐶.䐴 以上 （2026年7月現在） iOS 䐵䐻 以上 （2026年7月現在）

【注意】
本体内側に「DUAL」印がアル個体は、iOS、Androidともに接続可能です。
ナイ個体は、Androidとのみ接続が可能です。

3. 初期設定

アプリを起動します。
初めて接続する場合は、インターネット環境が必要です。

「許可」を選択 サービス規約を読み 日本語を選択 「構成部品と接続」
「利用規約に同意する」 を選択
を選択

connectgoユーザーアプリは、オットーボックのコンピュータ制御膝継手/足部の充電残量や歩数を確認すること
ができるアプリです。
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4. 接続

シリアル番号を確認し「接続」を選択

該当するKenevoが表示されない場合
・ Kenevoのブルートゥースを起動する

→ 充電器の取付け/取外し
→ 義足を360°回転させフィードバック音を確認

・ タブレットのブルートゥースを起動する

「ペアリング」を選択 4桁のPINコードを入力 接続が開始されます

ｃ

SNxxxxxxxxx 

SNxxxxxxxxx 

SNxxxxxxxxx 
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5. 基本画面

➀ 本体の充電残量

➁ 自転車エルゴメーター機能

調整アプリで選択した場合のみ表示されます。

➂ 歩数

➃ パーツの状態
Kenevo本体のブルートゥースをOFFにすることができます。
例えば飛行機に乗る場合など、必要に応じてOFFにできます。

➄ 構成部品の管理
アプリに接続する膝継手の追加削除が可能です。
例えば両側で使用している場合など、アプリとの接続切替えが
できます。

屋内用で固定されたアップライトのバイクを漕ぐことが可
能な機能です。

➀ 

➁ 

➂ 

SNxxxxxxxxx 

➃ 

➄ 

SNxxxxxxxxx 
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メニュー
➇ 法的開示

アプリのバージョンが確認できます。
必ず最新バージョンを使用してください。
version 䐵.䐴 （2026年7月現在）

➉ 言語
アプリに表示させる言語の選択ができます。

⑪ サービス規約
⑫ プライバシーポリシー
⑬ オープンソースソフトウェア

【通知】
本体の充電中は、アプリとの接続ができません。 メンテナンス時期になると、通知がされます。

担当の義肢装具士にお問合せください。

➇ 
➈ 
➉ 
⑪ 
⑫ 

SNxxxxxxxxx SNxxxxxxxxx 
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6. 設定値の微調整

【注意】

赤枠のマークをタップすると、微調整が可能な項目が表示されます。

6-1. 歩行モードA/B/B+
【補足】機能の詳しい内容は、担当の義肢装具士にご確認ください。

➀ 屈曲抵抗値

➁ 自転車エルゴメーター機能
➂ 車いす機能
➃ シッティング機能
➄ 義足の装着機能
➅ 手動ロック機能

義肢装具士が調整アプリで設定した項目の微調整、ON/OFFが可能
です。

恒久的に値を変更して使用する場合は、担当の義肢装具士
に調整依頼してください。

＊使用しない場合はOFFに
 してください

＊恒久的に値を変更して使用する
 場合、担当の義肢装具士に調整
 依頼をしてください。

➀ 
SNxxxxxxxxx 

➀ 

➁ 

➂ 

➃ 

➄ 

➅ 
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6-2. 歩行モードC
【補足】機能の詳しい内容は、担当の義肢装具士にご確認ください。

➀ 屈曲抵抗値

➁ 立位機能
➂ 自転車エルゴメーター機能
➃ 車いす機能
➄ シッティング機能
➅ 手動ロック機能

＊恒久的に値を変更して使用する
 場合、担当の義肢装具士に調整
 依頼をしてください。

＊使用しない場合はOFFに
 してください

➀ 

➁ 

➂ 

➃ 

➄ 

➅ 
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7. 接続パーツの追加と削除
7-1. 接続パーツ

メニューから「構成部品の管理」を選択 「接続完了」接続中の個体

7-2. 接続パーツの切替え

「接続」を選択して切替えます。

SNxxxxxxxxx 

SNxxxxxxxxx 

SNxxxxxxxxx 

SNxxxxxxxxx 
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7-3. 接続パーツの追加

本手順書「4. 接続」手順を実施し接続。

7-4. 接続パーツの削除

「編集」を選択するとゴミ箱マークが表示される。
接続を削除するパーツのゴミ箱マークを選択し、削除します。

接続をする個体が「利用可能なパーツ」に表示されたら「接
続」を選択します。

SNxxxxxxxxx 

SNxxxxxxxxx 

SNxxxxxxxxx 

SNxxxxxxxxx 

SNxxxxxxxxx 
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8. フィードバック音
8-1. 訓練項目
リハビリにおいて、荷重のかけ方などの練習に活用できます。
詳細は次項「8-2. フィードバック音の種類」を参照してください。
訓練項目は1つずつチェックをいれてください。複数項目チェックすると、正しく機能しません。

歩行モードB/B+/C

➀ スタンスリリースのフィードバック

➁ 軽度屈曲後の完全伸展のフィードバック

➂ Kenevoへの荷重のフィードバック

➃ つま先 - 踵への荷重フィードバック

歩行モードA

➂ Kenevoへの荷重のフィードバック

➃ つま先 - 踵への荷重フィードバック
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8-2. フィードバック音の種類

➀ スタンスリリースのフィードバック（歩行）

ｰ 項目にチェックを入れます
ｰ 歩行時に遊脚相への切替えを検知するとフィードバック音が発生します

➁ 立脚相での屈曲のフィードバック（歩行）

ｰ 項目にチェックを入れます
ｰ 踵接地で軽度屈曲した後、完全伸展位に到達するとフィードバック音
   が発生します

➂ 義肢への荷重のフィードバック（立位）

- 項目にチェックを入れるとフィードバック音が発生しはじめます
- 左右均等に荷重されるとフィードバック音が止まります
- 荷重がかかり過ぎると再びフィードバック音が発生します

➃ つま先 - かかとの義肢への荷重フィードバック（立位）

ｰ 項目にチェックを入れます
- つま先に荷重がかかるとフィードバック音が発生します
- 踵に荷重がかかるとフィードバック音が発生します

POINT 

遊脚相へ切替わったことが確認できます 

POINT 

義足を乗り越え、完全伸展位に到達したことが確認できます 

POINT 

前後への荷重の移動を確認することができます 

POINT 

義足への荷重量、荷重バランスを確認することができます 
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memo
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掲載内容の無断使用禁止
掲載されている内容、文章、画像については、無断で使用もしくは転載する事を禁止します。

オットーボック・ジャパン 株式会社
www.ottobock.com/ja-jp

2026年7月版


