Utilisation d'un systeme de gants instrumentés de capteurs de pression pour mesurer
les thérapies manuelles : développement d'une interface d'acquisition et prévalidation
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Introduction

La manipulation (MAN) et mobilisation (MOB) vertébrale sont
deux actes moteurs couramment exécutés par divers
professionnels tels que les chiropraticiens [1]. Ces actes sont
caractérisés par une force variant en fonction du temps (fig. 1)
et exéecutés sur une surface variable. L'évaluation de Ia
mécanique des MAN/MOB est essentielle pour améliorer Ia
compréhension des mécanismes liés aux MAN/MOB ainsi que la
sécurité de ces actes [2].

Malgré que de nombreux outils ont été utilisés pour mesurer les

\

parameéetres des MAN/MOB, a ce jour, aucun outil n’a été
développé et validé afin de mesurer les parametres directement
a la main d’un clinicien dans un contexte clinique [3].
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Figure 1. Courbe force-temps et parametres biomécaniques d’'une MAN.

Résultats preliminaires

'équipe incluait une chercheuse en chiropratique, un chercheur
en génie électrigue et informatique, un interne en chiropratique
et un professionnel de recherche. Suite a plusieurs rencontres,
une version préliminaire de l'interface d’acquisition des données
avec le systeme de gants instrumentés a été développée (Fig 3).
Le logiciel MATLAB (Mathworks®) a été utilisé.

Au total, 16 participants ont pris part a I'étude de prévalidation.
Les problématiques techniques ont été notées tout au long de |a
collecte de données en plus de I'enregistrement des données lors
des MAN/MOB. Des codes MATLAB ont été développés pour
analyser les données mesurées par les 349 capteurs. Les capteurs
situés dans la région d’intérét (base du pouce) ont été
utilisés pour I'analyse. Vu les problématiques de
calibration, les données des gants instrumentées
ont été normalisées.

La superposition des courbes force-temps
des deux systemes suggere la mesure
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Objectif

LU'objectif principal est de développer
une interface d’acquisition pour le
systeme de gants instrumentés adaptés

au contexte des MAN et MOB.

'objectif secondaire est d’effectuer une
validation préliminaire en utilisant un
appareil de référence.
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Methodologie

Un processus itératif a été utilisé pour développer une
interface d’acquisition adaptée aux MAN/MOB et répondant
aux besoins d’une acquisition dans un contexte clinique.

Lorsque la version préliminaire a satisfait a tous les membres
de I'équipe, une étude de prévalidation a eu lieu. Lors d’une
seance en laboratoire, des internes en chiropratique et des
chiropraticien(ne)s ont effectué un total de 24 MAN et 24 MOB
de forces variables (tres faibles a tres élevées). Lors des
MAN/MOB, les participants portaient un gant instrumenté. Les
MAN/MOB étaient effectuées sur un boitier instrumenté utilisé
couramment dans des études évaluant l|'apprentissage des
manipulations vertébrales a I'UQTR (fig 2).

Les donneées recueillies par le boitier et par
le gant ont ensuite été comparees en ik
superposant les graphiques force-temps.

La variation de I'amplitude sur la surface de
contact (région a la base du pouce) en
fonction du temps a également été
effectuée pour les gants instrumenteés.

Figure 2. Montage expérimental

de phénomenes similaires (Fig 4).
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Figure 4. Courbes du systeme de gants instrumentés (lignes pleines) et du boitier instrumenté
(ligne pointillée) obtenues lors d’'une MAN d’un participant.

'analyse de la distribution de la pression montre que celle-ci est
distribuée non-uniformément lors d’'une MAN/MOB (Fig 5).
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Figure 5. Analyse de la distribution de la pression sur la surface de contact.

Conclusion/perspective

A la suite de la prévalidation, certaines améliorations seront
apportées a l'interface d’acquisition telles que l'inclusion d’une
procédure de calibration. Les codes d’analyse pour calculer les
parametres biomécaniques seront également améliorés et
automatises.
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