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Préhension

• Precision grip
• Power grasp
• Tripod grasp
• …

Plusieurs étapes

Contexte: déplacer un objet sur une table

1. Analyser ses propriétés physiques
2. Réaliser le mouvement pour l’atteindre
3. Le saisir avec une configuration spécifique
4. Le soulever
5. Le transporter
6. Le replacer au nouvel endroit

Avant le mouvement: planification (min effort, OC, …)

Pendant: coordination des forces, marge de sécurité, 
glissement, expériences précédentes…

Après: correction, feedback
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Les armes physiologiques

Avant l’action, on dispose d’informations sur la tâche à 
réaliser via:
- Vision
- Expériences précédentes
- Proprioception
- Autres…

Pendant l’action, ces canaux sensoriels restent actifs mais 
on a en plus le canal haptique (sens du toucher, du grec 
"aptomai" qui signifie "je touche")

Innervations tactiles

Type I: haute fréquence spatiale
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Innervations tactiles

Type II: basse fréquence spatiale

Un peu de mécanique

Les corps élastiques et non élastiques

• Quantité de mouvement: boules de billard ou boule de neige

• Friction: livre sur une table ou … le doigt sur une surface
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Monde réel est complexe

Tribologie: 
Science qui 
étudie la 
friction des 
corps non 
élastiques

Encore un peu de mécanique
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Evénements imprévisibles

Adaptation à la friction
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Adaptation à la friction

Adaptation à la friction
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Adaptation à la friction

Contrôle indépendant des doigts
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Anesthésie

Adaptation au poids
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Adaptation au poids

Expérience et histoire
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Adaptation au couple

… tout s’apprend !
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… tout s’apprend !

Tâches dynamiques

On ne fait pas que soulever et maintenir des 

objets en l’air…

- Mouvements avec des objets

- Interactions avec l’environnement

- Interactions entre les mains
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Mouvements point à point

Tâches dynamiques
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Différentes prises

Différentes prises
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Différentes prises

GF<0 mais restent synchro

Transport et locomotion
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Transport et locomotion

Adaptation gravitationnelle
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Adaptation gravitationnelle

Comment changer radicalement 

l’environnement ?
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Altérer la gravite

- Ce changement radical s’observe par des comportements 

qui convergent très lentement voire pas du tout !

Altérer la gravite
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Altérer la gravite

Alterer la gravite
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Alterer la gravite
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Feedback et feedforward

Ces tâches apparemment réalisées sans efforts sont 

en fait le résultat d’un contrôle coordonné précis dans 

le temps et l’espace entre deux mécanismes:

- Feedback (réflex, réactif)

- Feedforward (anticipatoire, prédictif)

Les proportions de ces mécanismes varient en 

Fonction de la tâche

Changements 

rapides

de LF dans 

des situations 

courantes
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Johansson and Westling, 1988 

Réponse reflex

Johansson and Westling, 1988 

Réponse reflex ??
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Johansson and Westling, 1988 

Réponse reflex ??

Johansson and Westling, 1988 

Réponse reflex ??
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Johansson and Westling, 1988 

Réponse reflex ??

Manipulation bimanuelle
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Manipulation bimanuelle

Prédiction de la GF
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Prédiction de la GF

Prédiction de la GF
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Prédiction de la GF

Modèle interne
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Modèle interne


