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Axe 1: Repérer les risques de chute et alerter N

Hof, Gazendam et Sinke, 2004
Deux conditions :

peut-étre atteint

Le contrble de I'équiilibre est organisé selon:

“closed-loop feedback-control system”

Peterka, 2002

« “Statique” : Projection verticale du
Centre de Masse (CoM) se situe
dans la base de support (BoS)

« “Dynamique” : Si CoM ne se situe
pas dans la BoS mais que la vitesse
est dirigée vers celle-ci, I'équilibre

Activation des

mécanismes moteurs
Géneére les couples articulaires qui
corrigent les déviations d’une orientation
désirée

Systéme Sensoriel
Encode l'orientation corporelle

(Proprioception, vision et vestibulaire)

Controle
de
I'équilibre

Mécanismes d'intégration
sensoriels

Combinaison des indices sensoriels

Mécanique du corps, des
muscles et tendons




Implementation of a Central Sensorimotor Integration Test for
Characterization of Human Balance Control During Stance

Peterka et al., 2018
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Objectif général

Evaluer la contribution des systémes
sensoriels dans le controle de I'équilibre
durant les phases de transitions

Sous-Objectifs




Comment perturber le systéme visuel
pour obtenir des réponses posturales ?

Environnement

Type de Stimulus

Parametres du
Stimulus



(Lee & Aronson, 1974)

Environnement

1! Unity

(Delbes, 2022)
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Parametres du
Stimulus

TrapV = Trapezoidal Velocity Profile
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(Mohebbi et al., 2022)
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Concretement ?

Environnement

Stimulus

Traitement et
Protocole
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Création de deux environnemens selon
la littérature pour comparer leurs effets
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Création de 4 stimuli par environnement

pour comparer leurs effets
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Création de 4 stimuli par environnement
pour comparer leurs effets
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/‘\ Création de 4 stimuli par environnement
pour comparer leurs effets
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Création de 4 stimuli par environnement

pour comparer leurs effets
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Comment synchroniser les différents ‘

systemes (RV et MOCAP) pour analyser
les données obtenues ?

5 Qualisys Unity SDK $ Unity
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QTM can stream real time data over TCP, UDP, and/or OSC to one or several clients.

Connexion a QTM

I':-II -:.! I IJ

Port
Base port: 22222 Password: Connecter QTM

Port Settings Client Control

v Use default port numbers v Allow client control

Little Endian Port: 22223

. Nom du fichier d'enregistrement
Big Endian Por: e Mom Fichier TestAcquisition
OSC Port: 22225
Controle d'acquisition
Lancer Acquisition

Capture Broadcast Port: 8585

Changes to port numbers only

take effect on restart of QTM. Rotation X Aclivee

Rotation £ Activee

Duree Acquisition
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v QTM

fag Untagged v Layer Default

L Transform 9
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v QTM Start Acquisition (Script) @

Connexion & QTM
Ltm IP 127.0.0.1
Port 22222

Connecter QTM
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MNom Fichier
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nterface dans Unity facilement utilisable
pour parametrer les stimuli

+ Rotation Control During Acquisition @ =t

Rotation pendant acquisition
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Routine de traitement pour exploiter les
données reliant stimulus visuel et

réponses posturales

e puissan
| I I : :
Stimulation Visuelle
| | I A , | L _
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