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ﬁ v' Comprova que no hi ha perills abans d' apropar-te

Aproximacio segura v Si hi ha perill busca ajuda d’un adult

m Sacsejaamb cura
m Pregunta amb veu forta: “Es troba bé?"

Comprova la resposta

- EE

* Obrala Via aerid ] = Deixa’l com I'has trobat, procura no moure’l, si
¢ Maniobra front-mento no és necessari.
= Comprova la respiracié normal = Esbrina qué ha passat?
e Bascula el cap enrere i aixeca el menté = Observaisical. busca AJUDA
1 4

e Mira, escoltai sent la respiracio
e Com a maxim 10segons

Si no respon i no respira amb normalitat Si no respon i respira amb normalitat

= Demana ajudai envia algu a buscar un , . s . . .,
o Col-loca’l en la posicid de recuperacio, poscio
desfibrilador
lateral de seguretat
* Trucaal 112 m Telefonar 112

e Identificat amb el teu NOM m Continui valorant que respira amb normalitat
e Digues on ets

o Explica que ha passat?

.

Inicia compressions toraciques

immediatament

m Col-loca les mans al centre del pit
m Administra 30 compressions toraciques:

- Prem amb fermesa almenys 5 cm, pero no
més de 6 cm de profunditat

- Prem a una frequiéncia d'almenys 100/min,
pero no meés de 120/min

B Si esta entrenat i és capacg, combini
compressions toraciques amb ventilacions.
Altrament, continua RCP només amb

compressions

- Col-loca els llavis al voltant de la boca

- Insufla constantment fins elevar el pit

- Déna una nova respiracié quan el pit es
deprimeixi

m Continui 30 compressions i 2 ventilacions

Continui RCP a menys que estigui segur que la victima s’ha recuperat i comenca a respirar amb
normalitat, o fins que arribi ajuda qualificada
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