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• Maintenir sa locomotion → Essentiel pour préserver l’autonomie d’individus dont l’appareil locomoteur est altéré

• Absence de consensus sur le meilleur paramètre de mesure de l’équilibre dynamique [1]

• Evaluation dans des conditions réelles = complexe→ Tapis roulant instrumenté

(

9 volontaires 
asymptomatiques

(3 F/6 H, 25.4 ± 1.3 ans, 1.73 ±
0.4 m, 73 ± 5 kg)

Vi = 1.2 m.s-1

Perturbations à 10 m. s-2

- Trébuchement : 30%[3] de Vi = 0.36 m.s-1

- Glissement : 170%[3] de Vi = 2.04 m.s-1

*Début du cycle 

*Type, accélération, côté aléatoires

BCoM (Dumas et al. 2007) GRF, GRM

Ԧ𝑑𝐵𝐶𝑜𝑀−𝑀𝑀𝐴 =
Ԧ𝐹𝑒𝑥𝑡 ×𝑀𝐵𝐶𝑜𝑀

Ԧ𝐹𝑒𝑥𝑡
2

• Autres paramètres ? (e.g. moment dynamique)

• Définition de valeurs basales

• Perturbations n’entraînant pas la chute… → robots humanoïdes
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Valider un paramètre utilisant la distance entre le centre de masse du corps et l’axe où le moment 

est minimal (𝑑𝐵𝐶𝑜𝑀−𝑀𝑀𝐴
[2])

• 72 glissements, 72 trébuchements 

• Durée de perturbation : 0.70 ± 0.03 s (3 m. s-2) 0.55 ± 0.02 s (10 m. s-2)

• Différence de pattern non significative entre la marche normale et 

perturbée → variabilité inter-sujet ++
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Figure 1. Evolution de la norme du dBCoM-MMA lors d’un glissement (A. 

Slip) et d’un trébuchement (B. Trip) pour une accélération de 10 m.s-2.

Indicateur prometteur, notamment pour les glissements

Recherche financée par l’ANR-22-CE19-003-01.


