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Tache 2 : Mesures expérimentales avec le FRET-2

« Objectifs initialement assignés a la Tache n°2 :

» Sous-tache n°1 : Conception et réalisation d’'un nouveau fauteuil
roulant instrumenté (FRET-2) ;

» Sous-tdche n°2 : Mesures en situations réelles.

* Obijectif complémentaire (Lyon, 17/01/08) :

» « Quelle est l'influence des différents réglages du FRET-2 sur les
parametres biomécaniques mesurés ou calculés ? »

» Sous-tache n°3 : Stabilité antéro-postérieure du systéme {Sujet +
FRM}.
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Sous-tache 2-1 : Conception et réalisation du FRET-2

* Instrument de référence (FRET-1) : > Accéléromeétre 3D ;

» 2 roues dynamomeétriques ;
» 2 potentiomeétres angulaires ;

> Plate-forme six composantes
sous le siege ;

» Mini-ordinateur embarqué ;
» Transmission sans fil ;
> Acquisition a distance ;

» Traitement des signaux en
difféere.
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MODELISATION DES LIAISONS
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MODELISATION DES LIAISONS
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Projections d’un vecteur de 1’espace sur 3 axes : 3 composantes
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Situation d’€quilibre Systeme équivalent
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Capteurs unidirectionnels
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Principe du capteur a 6 composantes : DYNAMOMETRE a TORSEURS

B ; 5 B

Exemple : R =~

6 liaisons type «ponctuelle» £ O ' nd Ao . "
fny 2 O, =n,, -+ OR, =
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Principe du capteur : Equations d’équilibre 1sostatique

Probléme de Statique :
(4 F ta,F ta,F taF Ta,F, ta F +X =0

i - [A]x[E]+[T]=0
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Principe du capteur : Equations d’équilibre isostatique

Probléme de Statique :
(4 F *+a,F +ta,F ta,F taF, taF +X=0

: - [Alx[E]+[T]= 0]

Probleme de Métrologie :

Al + ' + ' +V +| + '
a;S,*a,S,*a,S;+a,S,ta.S;+a S,

e KxBl=[]
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Sous-tache 2-1 : Conception et réalisation du FRET-2

* Sous-tache n°1 : Conception et réalisation d’'un nouveau fauteuil
roulant instrumenté (FRET-2)

» Instrument de référence : FRET-1 (LIMOS) ;

» Cahier des charges du FRET-2 (CERAH Crétell) ;

» Plans et construction du FRET-2 (TSR) ;

> Electronique de mesure (NI-6218 — MTi X-sens) :

» Acquisition & Transmission des signaux (Info-Systel) ;
> Etalonnage des dynamomeétres a six composantes ;

» Traitement des données (LIMOS).

L'amélioration des FRM 13 IFRATH Paris ~



Sous-tache 2-1 : Conception et réalisation du FRET-2

* Cabhier des charges (CERAH Créteil, 10/05/07) :

Eléments réglables FRET-1 FRET-2

Avancée / Recul :: 5¢cm

Avancée / Recul: +1,5 /-3 cm

Roues arriere Pincement / Carrossage : Néant C?rrossage 0- 4 , ,
Pincement : nul (limiter le freinage)
Roulettes avant Hauteur : 7 positions Prévoir la possibilité de monter des roues
Diametre : 14 cm de diametres différents

Largeur : 32 - 46 cm (continu)

Hauteur : fonction du réglage des roues
arriere

Inclinaison/verticale : -5/+ 30° (pas = 5°)

Largeur : 40 cm (fixe)
Assise Hauteur : 2 positions
Inclinaison : 0° (horizontal)

Dossier Largeur : 40 cm (fixe) Hauteur : 25 cm (Réglage : 25 a 50 cm)
Hauteur : 30 cm (fixe) Inclinaison: 0 - 5°
Potence / Palette Fixe |Prévoir un réglage en hauteur
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Sous-tache 2-1 : Conception et réalisation du FRET-2

Voies de mesures

Capteurs FRET-1 | FRET-2

Dynamomeétres 6 d.d.l. :
- Roue D 6
- Roue G 6
- Assise 6
- Dossier -
- Repose-pieds -

o 0o OO

Capteurs de rotation 2x1 2x1

Capteurs main courante - -

Accélérometre 3D 3 -

Centrale inertielle 6 d.d.| - (9)

Total (max = 32) 23 32+ 9
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Sous-tache 2-1 : Conception et réalisation du FRET-2

— » Centrale inertielle
» Boitier d'acquisition
» Ordinateur embarqué
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Sous-tache 2-1 : Conception et réalisation du FRET-2

» Acquisition et transmission des signaux (Info-Systel) :

B UC Interface USB Info-Systel V:14
Fichiers

SYSTEME D'ACQUISITION DE MESURES
POUR FAUTEUIL ROULANT de TERRAIN Il

Fréquence d'acquisition [100 HZ = Répertoire de stockage B|c:\tgmp

| Connexion PC-FRET Il établie: Non |

| Systéme prét a déemarrer: Non |

Lancer I'acquisition ] données aquises

|| Fin d*acquisition

0 données transmises

I| Renommer I'essai

Fermer le programme I RAZ

Info-5Systel pour TSR-Mesures Démarrage SACR-FRM 2006-2010
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Sous-tache 2-1 : Conception et réalisation du FRET-2 J
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Dynamometre a |

Ssix composantes

Dynamomeétre a

Dynamomeétre a ey g six composantes

six composantes gt — AN :
| o Assise réglable

Dynamomeétre a P ——— -y -
six composantes | : 2\ Wl R : AL X Potence réglable

Centrale inertielle
6 d.d.l.

PC embarqué
(liaison WiFi)

Largeur réglable

Potentiometre
angulaire

Conditionneur Dynamomeétre a

Hauteur et empattement réglables amplificateur six composantes
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Utilisation du FRET-2 : Mesures sur le terrain (Lyon)

Les composantes du torseur sont nulles entre deux poussées.
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Sous-tache 2-2

Personnes aux capacités
Mesures en Bty physiques trés faibles

situations CERAHOS M
réelles. CERAH007

A
CERAHO008 YA
RAHO0Z

CERAHO011
CERAHO012
CIT001
CIT002

Indices CrToo3
CITO04

d'Autonomie CIT005

) CIT006 . ]
(IAetP_ ): cmoo7 Personnes trés actives

CITO08

0
10
SMPRO001

SMPR002
SMPR003

Résultats (1) (sportifs en FRM)
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Sous-tache 2-2 Bk
CERAH002 (.
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Utilisation du FRET-2 : Indices d'Autonomie (IA & Pmax)

Etudes cliniques et ergonomiques : Indices d'Autonomie.

M0-5%

W5-10% MO0-100W
10-15% B 100 - 200 W
M 15 - 20 % 1200 - 300 W

B>20% M 300 -400 W
W > 400 W

Répartition des effectifs en classes des parametres bruts
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Utilisation du FRET-2 : Indices d'Autonomie (IA & Pmax)

Etudes cliniques et ergonomiques : Influence des réglages.

11

HAP2 HAP4 HBP4
IA en fonction du réglage du fauteuil IA en fonction du réglage du fauteuil
Sujet1 Sujet2
HA : Assise basse P2 : Position reculée du siege / Roues
HB : Assise haute P4 : Position avancée du siege /
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Utilisation du FRET-2 : Indices d'Autonomie (IA & Pmax)

Indices d'Autonomie :
P et l.LA. permettent d'évaluer le niveau d'autonomie

ma

de la personne en FRM de facon complémentaire ;
P ) évalue des capacités fonctionnelles maximales de

ma

déplacement ;
Pmax permet de comparer les individus entre eux quel

que soit le type de sol ;

l.LA. : sensible a I'environnement (type de sol), et aux
changements de posture du Sujet entrainant des
variations de F .

ra

Journée IFRATH — 20/01/2011 (Institut National des Jeunes Sourds — Paris) 28




Utilisation du FRET-2 : Indices d'Autonomie (IA & Pmax)

Technique de o
L . A Capacités
propulsion g

- fonctionnelles

Réglages du fauteuil :
Position siege / axe des roues

Hauteur d'assise

., e 1 . . Profondeur d'assise
Capacités - Régles o
: statistiques Largeur d'assise

musculaires expérimentations

Angle d'assise
‘ Autonomie Hauteur du dossier
Position de déplacement Inclinaison du dossier

du sujet (IA) Hauteur des repose-pieds

Angle des potences
Largeur de la voie arriére
Résistance Régles Rayon des mains courantes
a I'avancement a::]e;:;tlgqsues Empattement
(Fra) mécaniques) Poids du fauteuil
Roues (carrossage,

rayon, type, chasse...
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