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Ma famille de chercheurs (simplifiee)

Mouvements Boucles Plongeoir et Efforts au sol
de foule fermées plongeur




Contexte : Simuler le corps humain
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Contexte : Simuler le corps humain

Etapes necessaires pour realiser une analyse biomécanique




Méethode utilisée
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Modéle musculaire =

Comment un muscle interagit-il dans la
dynamique du corps?

Comment modeéliser cette interaction?

Méethode proposée

? Résultats majeurs & conclusion
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Les propriétés géométriques des muscles sont cruciales pour la dynamique
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Gatti, C. J., & Hughes, R. E. (2009). Optimization of muscle wrapping objects using simulated annealing.
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Points , d’insertion et points de passages ou objets de contournement
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Points , et points de passages ou objets de contournement

La plupart du temps, ces parametres sont
manuellement ajustés pour s’approcher de
courbes expérimentales de bras de levier et
de longueur musculotendineuse pour
chaque muscle

Gatti, C. J., & Hughes, R. E. (2009). Optimization of muscle wrapping objects using simulated annealing.
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Points , et points de passages ou objets de contournement

La plupart du temps, ces parametres sont
manuellement ajustés pour s’approcher de
courbes expérimentales de bras de levier et
de longueur musculotendineuse pour
chaque muscle

Travail long et difficile

Gatti, C. J., & Hughes, R. E. (2009). Optimization of muscle wrapping objects using simulated annealing.
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» La plupart du temps, ces parametres sont
manuellement ajustés pour s’approcher de
courbes expérimentales de bras de levier et
de longueur musculotendineuse pour
chaque muscle

‘ Travail long et difficile

Methode propose

» Ajustement automatique des parameéetres
musculaire pour approximer les données expé
bras de levier et de longueur musculote
chemin musculaire générique.
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Méethode proposee

» Chemin musculaire générique

» Influence du modéle ostéoarticulaire : 2 points de
passage par articulation
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» Longueur musculotendineuse :

» Le bras de levier est la dérivée de la longueur
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Données musculaires (expériences,modéles...)

Segment | Mass Density Length  Cylinder
(kg) (kg.L*I) (m) radius (m)
Humerus | 1.67 1.07 0.32 0.04‘;[ 1
Radius 0.47 1.13 0.25 0.02
Ulna 0.72 1.13 0.023 0.029
Hand 0.42 1.16 0.013 0.030

2,3,4]




APRésultats majeurs

Les résultats dans la variation de
"etat de ["art pour la variation inter-
specimen (max. 45.5% rRMSE pour le
muscle extenseur du carpe [6])

Realisme du modele : un muscle n’est
pas vraiment composé de lignes
droites. Cette hypothéese est

suffisante tant qu’on ne cherche pas a

calculer la friction entre les muscles.

[6] Goislard De Monsabert, B., Edwards, D., Shah, D., and Kedgley, A. (2018). Importance of Consistent Datasets in Musculoskeletal Modelling: A Study of the Hand a
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